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Journée Technique 1 : retours d’expérience autour de ROS

RoboCup Logistics League
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® Avril 2015 : 1ere participation Open German a Magdebourg
(Allemagne)

e Décembre 2015 : Création de I’Association

®* 9 janvier 2016 : Parution au Journal Officiel

* Novembre 2016 : Vainqueur R2D Trophy (BALYO)
* 19 étudiants encadrés en 2016 - 2017

* 3 projets RoboCup + 2 stages (BTS + 4e¢me année Ingénieur)
en 2016-2017



Objectifs

Participer a des compeétitions internationales de robotique
Former nos membres sur des plateformes robotique

Transmettre notre savoir-faire en encadrant des projets
éetudiants

Développer des solutions innovantes pour la robotique



Expérience

Cup Logistic League
* Podium Open German 2015 Magdebourg (2éme )

® 4eme place RoboCup 2016 Leipzig
* R2D Trophy organisé par BALYO (Vainqueur édition 2016)

* Olympiades FANUC (qualifié phases finales)

* Olympiades des Métiers « Robotiqgue Mobile » (Vainqueur
Abilympics 2016)



La RoboCup Logistic League

6 jours de compétitions
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La RoboCup Logistic League

Des matchs de 25 minutes
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(b) Base Station

(c) Cap Station
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(d) Ring Station

(e) Storage Station

(f) Delivery Station



La RoboCup Logistic League

Un seul but : gérer la logistique d’une chaine de
production
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Base Element
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(b) Production of complexity Cy only mounting a cap on a BE as shown in Figure 7(a). four colors)
@ Top-most cap

Machine Type
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(c) Production of complexity (' with a single intermediate ring according to Figure 7(b).
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(e) Complexity C2 with two rings (cf. Figure 7(¢)). RS 2 requires an additional base (of any color) for the green ring.
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(f) Production of the highest complexity ("3 with a three intermediate rings according to Figure 7(d). Note that RS 2
requires two additional BE (of any color) for the orange ring and another one for the green ring.




Package ROS de Festo pour le robotino

Navigation :

Localisation (AMCL)
Cartographie

Déplacement (calcul/suivi de trajectoire)

Détection et évitement d’obstacle (telemetre laser)
e Communication entre robots

Intégration des capteurs (urg _node, usb _cam,...)
* Vision (detection de feux tricolores, openCV)
* Accostage des machines (filtrage/fusion de capteurs)

Préhension

Comportement des robots

Manager de flotte
Simulation (gazebo)

ROS Time: [332.88 ROS Elapsed: |314.60 Wall Time: [1486207809.30 | Wall Elapsed: 34330 Experimental

Reset | Left-Click: Rotate. Middle-Click: Move X/Y. Right-Click:: Zoom. Shift: More options. 30fps]

Simulateur — retour rviz




ROS

Coopération entre membres
de I'équipes

Intégration de nouveaux membres
dans le développement

Adaptation aux changements de
réglements

Intégration de nos modeles dans
le simulateur officiel de la compétition
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Préhension du robot

Mécaniqgue commandée par servomoteurs
Utilisation d’un arduino
Choix de ROSSERIAL

Intégration facile de I'arduino

- Utilisation topics et services préhenseur
- Pris en compte par catkin_make (compilation et upload)
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ROSSERIAL

* Protocole de sérialisation et d’encapsulation des messages ROS

* Intégré a catkin

Noeud Bibliotheque

Port série,
Socket réseau...
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ROSSERIAL

Modifier I'état du préhenseur Etat du préhenseur

/gripper_srv /gripper_status

* Service implémentés par échanges de Topics :
- 1 topic requete
- 1 topic réponse
® Pertes d’informations sur la communication série

* Bloquage du service
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ROSSERIAL

Requete

Perte d’'un message
Réponse

-l

® Suppression de |'utilisation des services
e Utilisation des topics avec algorithme gérant les pertes de messages
* Monter en compétences pour contribuer a ROS
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Perspectives

le salon du commerce intelligent

HCONEXT NCOO)-

15



Mercil de votre attention

\\./

?OBA)C

BORDEAUX - FRANCE

2020

'i@AssociationRobotiquePontechLiIIe

‘@Www.arpl.fr

Mcontact@a rpl.fr
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