Point de la situation des travaux engagés pour
la construction d’un robot sous-marin pour le concars SAUC’E
(fourniture 1 associée au contrat MRIS 2006-2009)

1 Concours SAUC'E

Le concours SAUC’E (Student Autonomous Underwateallénge - Europe) est un concours de robotique
sous-marine. |l est réservé a des équipes d'étiddides différentes universités et écoles européeribe
nombreuses informations concernant ce concours  emeuv étre trouvées sur
http://www.dstl.gov.uk/news_events/competitionstsdindex.php. I s’agit de construire un robot
complétement autonome capable d’effectuer un cen@ainbre d’épreuves comme le franchissement d'dreca
le largage d’'un marqueur au dessus d’'une ciblépuehé d'une cible, faire surface au centre d’uralgene
flottant et émetteur d’ultrasons, la cartographiend zone, ...Le concours SAUC'E a été élaboré pour
permettre des avancées scientifiques dans le dend® la robotique sous-marine et pour encouragger |
étudiants a s'intéresser aux techniques de la it |l permettra aux enseignants-chercheurs eantxide
tester sur un cas réel des algorithmes et des@wutechnologiques.
Le prochain concours devrait se tenir en été 2007.

2  Lerobot ENSIETA

Logiciel. Tous les programmes seront congus en C++ etcamnpilés sous gcc. La bibliotheque OpenCV
est utilisée pour le traitement d’image. Dans liéeslorsque nous disons qu’un capteur a été testé,signifie
gue nous avons réussi a communiquer avec lui,ta gam programme écrit en C++, compilé sous gcdant
I'exécutable tourne sous différents linux. Actusiint, les tests ont été faits a partir de diffé&rartinateurs
portables. Bientdt, ils seront faits a partir dedate PC-104 qui sera dans le tube du robot.

Sonar. Nicolas Seube nous a prété un sonar Tritech. Nearssaappris a l'utiliser a décoder les trames et a
le configurer. Nous avons fait des tests dansdeip@ du GESMA. Nous pensons pouvoir nous localeserdu
concours avec ce sonar. De méme, nous devrionsaiebles de géoréférencer les amers. Un filticadiman a
été congu pour la localisation. Il fonctionne ssimsulation uniquement.

Propulseurs.Les quatre propulseurs étanches ont été montéstést(voir photos). Nous sommes capables
de commander les quatre moteurs a partir d’'un eablaitournant Linux et compilé sous gcc. Pour,cedas
avons utilisé un boitier LabJack pour générer laatg pwm. Ces quatre pwm alimentent quatre caftes
puissance de modélisme. Ces cartes sont reliésstetinent aux moteurs des propulseurs.
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Caméras.Nous allons utiliser deux webcams étanches quinsdncées a I'extérieur du tube. Sous gcc +

openCV, nous avons réalisé quelques codes dentkaited’'images pour la reconnaissance de bouéessapg



seront positionnées entre deux-eaux, dans langisbious sommes en train d’étanchéifier des webcéarasde
de deux tubes et de la résine. Nous devrions displesquatre webcams étanches dans une dizaioerde |

Centale d'attitude. Le GESMA nous a prété une centrale d’attitude nimeaMTi (Attitude and Heading
Reference System (AHRS)). Elle fournit, sans aucdéeve, les 3 angles d’Euler et les accélératidie
indique aussi le nord. Elle admet une entrée USH fe communication avec le PC. Nous avons testé ce
centrale et nous arrivons a communiquer avec ells Einux.

Tube. Nous disposons d’'un tube (donné par Yvon Gallouldem de diamétre et de 1m de long. Nous
avons réalisé sous CATIA les plans des tapes, daesptapes et de I'exo-squelette. Le GESMA estran
réaliser I'usinage des tapes. Il devrait étre teénd’ici une semaine.

3 Questions et interrogations

a) Le réglement n'est toujours pas paru. Nous meaissons ni la date du concours, ni la forme de la
piscine, ni la forme des objets a trouver dansisipe, ... Des informations plus précises sur cestpo
pourraient avoir de fortes conséquences sur lasgtion du robot.

b) Le tracé sous Google Earth des objets référariaédsujours pas été étudié.

c) Nous avons regu cette semaine le capteur deipredNous ne I'avons toujours pas testé. Il n@uslfa
l'interfacer avec la carte PC-104.

d) Nous avons abandonné l'idée d'utiliser la c&@X. Nous avons acheté une carte de type PC-104,
beaucoup plus performante. Nous ne I'avons toujpasstestée.

e) Une communication par ondes acoustiques avebtd est a I'étude.

f) Les batteries devaient nous étre données pawoiganisateurs du concours. Cela devient incertain.
Devons-nous acheter des batteries ?

4  Encadrement

L’équipe enseignante qui travaillera sur cette étest constituée de

Luc JAULIN (coordinateur, commande), Ali MANSOURIlfflage de Kalman, localisation), Michel LEGRIS
(sonar, propagation des ondes sous lI'eau), NicBBYBE (sonar, robotique sous-marine), Irvin PROBST
(informatique embarquée, Linux, robotique sous-n&i Yvon GALLOU (instrumentation, électrotechnigue
étanchéité), Pierre SIMON (instrumentation, cameyrRodéric MOITIE (informatique, programmation du
simulateur), Pierre CAMBON (électronique, résedi)les LE MAILLOT (composants, conception de cajtes
Bernard PONDAVEN (bus 12C, carte de puissance MDP2Ban-marc LAURENS (hydrodynamisme,
mécanique des fluides, modélisation).

Un groupe de travail constitué de I'équipe enseigmat également des personnes suivantes : Ali KEHEAF,
Philippe DHAUSSY, Yann DOUTRELEAU, Alain BERTHOLONKtorrespondant GESMA). Ce groupe devrait
se réunir fin février pour discuter des solutioeshihologiques choisies.

5  Etudiants impliqués dans le projet

Tous les étudiants de troisieme année ESSE panticg ce projet dans le cadre de I'applicationésyst Une
équipe de 5 ENSI 2 (Le Bars Fabrice, Ludwig Matarmarec Florent, Demongeot Thomas, Lebouter
Sébastien) participent dans le cadre de leur pirojeistriel.

6 Dépenses
Nous avons dépensé environ 4000 euros pour l'instanici le détail.

8 propulseurs : 1500 euros.
8 variateurs 10000=u
2 Boitiers Labjack : 500 euros.
Capteurs (webcam, ...): 500 euros.
PC-104 500 euros.



