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. Presentation
A. Concours

® 3 Epreuves

® Simulateur

® Plein champ

® |nnovation




l. Présentation
B. L'entreprise NAIO Technologies

® Toulouse

® Entreprise de robotique agricole

® Produits

Création de NAIO
Technologies SAS

N
Idée d’entreprise Wy7| Achat garage
pour tests




. Little Oz
A. Description du robot

® 2 cartes Arduino [ jA[ ]-"[

® 1 carte Odroid

e

® 200 kg de traction 1E

Oz Simulator
Fan
jTE
[
LS

® Une multitude de capteur
¢ LIDAR
® Mémoire de position

¢ GPS




ll. Little Oz
B. Mise en cauvre

1. Binage

Fin de la parcelle BESEEHER

parcelle

Commencer Parcourir la
le binage rangeée

Faire le

i



1l. Little Oz
B. Mise en ceuvre

2. Demi-tour

Demi-tour 3 temps

pd

N

Utilisation du capteur
de memoire de
position pour
détecter que le robot
a tourne de 180°

Demi-tour 1 temps

w




1l. Little Oz
B. Mise en ceuvre

3. Double passage

Pourquoi : meilleur binage pour les rangs trop large
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Simulate All

Load Obstacles

Save Obstacles.

Reset Position

na

Techniages

GPS [ Main | Captors [ 1HM | Camera | G5M | Capture [ Battery | WatchDog | Logs

Oz Hardware Simulator

l1l. Oz Hardware Simulator
A. Presentation

1. Structure

Simulateur du

”

Oz Hardware Service Host :

IA Services, last client ip ¢

192168173 Port:

3330 Connect

Port: 3334 || Disconnect |

GPS

13:21:38 Screen [A Server ; Connected
11:71:38 Seraen [A Server : Connecting
13:21:38 Screen [A Server : Connected

11:71:38 Screen [A Server : Connecting
11:71:38 Led 1A Server : Connacted

1171:38 Led IA Server : Connecting

11:21:38 Keypad [A Server : Connacted
11:21:38 Keypad IA Ssrver : Connecing
11:21:38 Actustor A Server: Cannected
13:21:38 Actuztor 1A Server : Connecting
11:71:38 Gyroscope IA Server - Cannected
11:21:38 Gyroscope T4 Server : Cannecting
11:21:38 Oclometrics 1A Server : Connected
11:71'38 GPS 1A Server : Connected

13:21:38 Remote Control 1A Server : Connected
11:21:38 Motors 1A Server - Connected
13:21:38 Bearing IA Server : Connected
117138 Lidar 14 Server : Connected

132138 Accelerometer 1A Server : Connected
1171:38 Bearing I4 Senver: Connecting
11:21:38 GPS 1A Server : Connacting

13:21:38 Odometrics 1A Server : Connecting
11:21:38 Motors 1A Server : Connecting
12:21:38 Ligsr 14 Server: Connecting
112138 Accelerometer 1A Server - Connecting
12:21:38 Rematz Control 1A Server : Connacting
110003 Initalized

130102 Initiafizing

I robot Little Oz

Reset Obs. IGMQ'EMB vl Clear lStartT 1 -

Source Time Lat Lon At Fix
Hardware  16:22:30:149 43563246 1.49175099999999 w0 3
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A. Presentation

1. Structure

Connexions TCP
Flux affecté a un composant

l1l. Oz Hardware Simulator

/ Programme \

0]V)

Serveur TCP

/

Trames NAIOoa

-y TW

Client TCP

N

Oz Hardware Simulator \

ﬁ

Composants:
Moteurs
LIDAR
Odomeétre

-/




l1l. Oz Hardware Simulator
A. Presentation

1. Structure

Echanges de trames normalisées

| Header ____]ID | _______SIZE________| DATA. _

" A I O o 1 oxo7 oxo0 oxo0 oxo3 o0x3C X X CRC CRC (CRC CRC
/ | ,
Lidar simulé id : oxoy / Moteurs simulés id : oxoa
2 * 271 bytes : 1 byte : LCM, sbyte value,
distance[271], integer16[271] Vitesse gauche [127;127]

Distance : distance auquel se trouve I'obstacle
1 byte : RCM, sbyte value,

1 * 271 bytes : Albedo, byte value[271] Vitesse droite [127;127]
Albedo d'un obstacle : pouvoir réfléchissant
Vitesses utilisées :

o0:stop

127 : Vitesse max avant

127 : Vitesse max arriére



l1l. Oz Hardware Simulator
A. Presentation
1. Structure

Prmupauxcomposants Moteurs
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Grand virage a gauche Grand virage a droite Petit virage a gauche Petit virage a droite

Moteurs de Gauche : 38 Moteurs de Gauche : 127
Moteur de Droite : 127

Moteurs de Gauche : o

Moteurs de Gauche : 127

Moteur de Droite : 38 Moteur de Droite : 127 Moteur de Droite : 0
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ngne dr0|te Evitement gauche Evitement droit

fln de rangée
Moteurs de Gauche : 127 Moteurs de Gauche : 127

Moteur de Droite : 127

Moteur de Droite: 72

Moteurs de Gauche : 72
Moteur de Droite : 127

Moteurs de Gauche : 38
Moteur de Droite : 38



A. Presentation

1. Structure

Principaux composants : LIDAR

l1l. Oz Hardware Simulator

| LIDAR

Angle (°)

Distance (mm)

Croite @ 740mm :
Drotte & 720mm :
Droite & 720mm :
Droite & 720mm :
Droite @ 610mm :
Droite & 5%0mm :
Droite & 580mm :
Droite & 620mm :
Droite & 600mm :
Droite @ 5%0mm :

Albedo (%)

Gauche a 600mm :
Gauche a 610mm :
Gauche 3 620mm :
Gauche 3 730mm :
Gauche a 720mm :
Gauche a 720mm :
Gauche a 740mm :
117
:338.015
- 345,062
360

- 367 107
- 363,240
: 365,005
- 398,528
393,635
- 394 787

1a
My
120
127
128°
129°
130°
131°
132°

—-=

48°
49°

hh"
56"

-

40913
40218
406,75
F 42508
(412,97
402 61
403,03

335,952

180

14



l1l. Oz Hardware Simulator

A. Presentation

2. Les niveaux

b
=7
=3
g

oot

=

Caractéristiques :

Nombre de rang: 6

Type de rang : égaux
Longueur des rangs : 3400 mm

Largeur entre deux rangs : 800 mm

9
T

Caractéristiques :

Nombre de rang: 4
Type de rang : inégaux
Longueur des rangs :
R1 =4400 mm

R2 = 6000 mm

R3 = 4800 mm

R4 = 5400 mm

Largeur entre deux rangs : 800 mm

15



l1l. Oz Hardware Simulator
B. Application

1. Architecture

Trame NAIO Application

TCP Client Moteur TCP Client LIDAR

envoi des , .
commandes Recup(’eratlon des

moteurs données LIDAR
(TrameNAIO) (TrameNAIO)

Mise en forme des

Bouton
Droite/Gauche

Bouton Avant Bouton Arriére

données LIDAR

E— |

16



l1l. Oz Hardware Simulator
B. Application

1. Architecture

Class TrameNAIO
- _id: byte

- _matrame : byte[]

- _taille: int

- InitTrame (byte[] trame) : void

+ TrameNAIO ( byte ID)

+ TrameNAIO ( byte ID)

+ TailleTrame: int

+ TailleData: int

+ ValeurOctet (int index) : byte

+ ValeurData (int index) : byte

+ GetTrame () : byte[]

+ SetTrame(index :int, value : byte) : void
+ Affiche (void) : string

Connexion TCP TrameNAIO

Mode
Automatique

Mode Manuel

17



l1l. Oz Hardware Simulator
B. Application

Déplacement dans

2. Machine a états ===) une rangée
adjacent
cos(0) = ) - : w
hypoténuse Cas possibles par priorité
Ecart :
)= — Cas Action
Distance Obstacle devant Arrét des moteurs

Ecart = Distance x cos(6) Trop prés adroite  Décaler a gauche
Trop prés a gauche  Décaler a droite
Trop loin a gauche  Décaler a gauche
Trop loin a droite Décaler a droite
Au centre Aller tout droit

Aucune détection Changer d'état

18



l1l. Oz Hardware Simulator

B. Application

2. Machine a états ===) rangée

Préchangement de

Positionner pour le changement de rangée
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l1l. Oz Hardware Simulator
B. Application

Changement de
2. Machine a états ===) rangée

Si : A && rang parcouru > total rang A:Aller R: Retour
Alors: A ) +2 i

totalrangs=o0
Sinon : Grand virage alterné (2 rangs)
Si: R && (rang parcouru == 0)
Alors: Petitvirage (1 rang)
Sinon:

Si: R && rang parcouru < total rang - 1

Alors : Grand virage alterné (2 rangs)

Sinon : Fin +2

+2

20




l1l. Oz Hardware Simulator

C. Resultats

21
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V. Innovation

A. Lidar

But de recherche

Mise en place architecture serveur/client
Robot: Serveur

Ordinateur: Client

O - O
O »



V. Innovation
B. Commande par SMS

Objectif :

Envoyer un
SMS avec un
numero de
parcelle

Charger la
configuration
de la parcelle

Lancer la
parcelle



V. Communication
A. Site Web

® Structure du site

Accueil

Projet | Equipe




V. Communication
A. Site Web

® Accueil
KT

Le Projet

(W

Galerie Move Your Robot! Contact

Photos etvideos du projet. étudiants en école d'ingénieurs préparant un robot Coordonnée de I'école d'ingénieurs, ISTIA

Suvi du projet et réaliss

[ oé | 3 £
L'Equipe

on des tests. agricole pour participer a un concours national. Coordonnée de la saciété NAID Technologie.

Mathieu COLAS Alexis TEIXEIRA Thomas DORLEANS Yves FIERVILLE

sirnulateur et Responsable de ls programmation du

Chef du projet et responsable de la Serond programmeur dy

d Programmeur du robot et

programmation de la partie simulateur canceptedr du site weh, co-concepteur du cahier des charges robot et co-concepteur du cahier des

charges.
=




® Equipe

V. Communication
A. Site Web

® QGalerie

4

DUT GEIl, option ALtomatisme
IUT Angers-Cholet, ANGERS

Alexis TEIXEIRA

Contact

adresse mail; alexisteikeira@enid uriv-angersfr

Q

Farmations Compétences Expériences
2m3-2016: Programimation: C, i+, C#, VB.NET, JAVA Maiuillet 20141
Gycle ingénieur, Genie des Systémes Indusuiels, Automatsime: LADDER, List, ¢ Grafcet Stage & |'Universidad Fecleral de Minas Gerais au Brésil
spéclalisé en Atomaticue etGenie Informatique Commanide: Linux, Windows il juin 2013
ISTIA, ANGERS Logiciels: Visual Studlio, Ardluino, QT Creator, Stage au sein o l'entreprise VALEO: La Roseraie 3
20112013 CodleBlock, STEP7, Unity Pro, PCe, STS, PL7 Pro, ANGERS en France

Unity2D, Mad ab

v

Vous pourrez wouver | C dAlexis en diquznt sur e houton cidessous.

Little OZ au garage

Vidéo de démo

¢ Projet

® Contact

Compte-rendu du projet

Presentation du projet

Télécharger

Bt
P epian =

& i Urivestie
& e Tuchudoge

| = Facith des ciences
\  AGROCANRUS OUEST.

= Site: ISTIA
1 Adresse: 62, avenue Notre-Dame du Lac, 49000 ANGERS, FRANCE
@ Telephone: +332 44 68 75 00

Fax:+33244 68 7501
Emall-istia@contact univ-angers fr
Site Web; http:/Awww Istia,univ-angers frfr/index html

ElLedec s




V. Communication
B. Echange autour du projet

® Interview avec l'entreprise SICK, specialisée dans les
capteurs infrarouges

® |nterview avec les etudiants en El1

‘SICK

Sensor Intelligence.
\ Y




VI. Gestion du projet
A. Cycle de vie

® Cycle de vie en spirale et repartition du temps de travail

Analyse

Amélioration

Conception

i _ Planification

Réalisation



VI. Gestion du projet
B. Macro-Planning

T T o
ANTT: L S5—< > 2019
A », j T T T T T
Nom Date de dé. | Date defin Janvier févtier mars anetil i juin
¢ @ PlanningPrévu 031214 28/05M5 P |
o Analyse du besoin 031214 1410115 e —
® Conception 101214 18102115 e —|
@ Planification 191214 1210115 ]
¢ @ Réalisation 14/0115 1710315 L4 .
o Simulateur 140115 17/03M15 R —
® Programmation 0410215 1710315 | —
@ Innovation 04102115 17103115 e —
@ Test 1710315 15/04M15 I —
@ Amélioration 1710315 15/04H15  —
® Rapport et soutenance  26/03/15 16104115 | ——
@ Concours 29/05M15 29/05M15 0
¢ @ Planning Réalisé 031214 20/05M15 L4 4
o Analyse du besoin 031214 1410115 e —
@ Conception 101214 18/0215 |
@ Planification 191214 1210115 ]
¢ @ Réalisation 14/0115 15/04M15 L4 \
@ Simulateur 14/0115  08/0415 e — |
® Programmation 0410215 1510415
@ Innovation 0410215 15/04M15 |
@ Test 1710315 15/0415 |
@ Amélioration 1710315 15/04H15  —
@ Rapport et soutenance  08/04/15  17/04/15 | —
@ Concours 29/0515 29/0515 ]




Conclusion

i
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