Projet CannonBall

Réalisation d'une voiture de course modele reduit
autonome capable de parcourir un circuit par identification
de markers.

ules Legros & Benoit Perruche
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Contexte

* Materiel utilise:

O Voiture RC Kyosho Scorpion
XXLVE

O Tablette Lenovo Thinkpad2

O Arduino Uno

O Camera cg920 Logitech

® Technologies utilisées:
O OpenCV (C++)
O Arduino

° Logiciel : O Communication en serie

O OS :Windows
O |IDE : VisualStudio et Arduino IDE



Objectif 1 : Autonomie voiture

® Autonomie énergetique

® Tous les composants necessaires au projet sont sur le
vehicule



Problemes et solutions apportees

® Protection tablette contre les chocs

> Réalisation d’un boitier de protection qui s'encastre dans
le vehicule

®* Amortissement des chocs subis par la cameéra
> Support anti-vibrations









Objectif 2 : Reconnaissance de
markers

® Voiture capable de parcourir un circuit balisé par des
markers



Problemes et solutions apportees

® Impossibilite d'editer correctement les librairies ArUco sous
Windows (tres peu de documentation)

> projet openCV trackant un marker coloré

®* Comment recuperer la position ainsi que la taille de I'objet a
tracker ?

> Fonction cvMoments (imgThresh, moments, 1);
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Objectif 3: Algorithme de
deplacement du vehicule

® Realisation d'un algorithme de pilotage du vehicule
(controle trajectoire, maitrise de I'accelération, ...)



Problemes et solutions apportees

® Services du Pololu insuffisants pour controler
efficacement les moteurs du vehicules

> Récupération d'un Arduino (richesse de la communaute)

® Algorithmes de deplacement du vehicule
> position de l'objet : direction

position
> taille de l'objet : propulsion pos 1tion

position

position

position
position ;
position - taille




if (pos<edl && pos>-1) { // pour eviter lez erreurs de positionnement
int posR = (int) pos * 20 f &40 + 45 ; Jfon a une position en fonction de la taille de 1l'écran (&640)
direction.write(posR) ; S/ l'angle de braguage va de 45 a 135 (range=20)

}

if (3ize<l 500 && size»1:00) { Jf/pour ne pas gue laz voiture aille trop wite

S onm a2 une witesse en fonction de la taille de 1'objet (plus il est gros, donc proche, moins elle sst eleves)
S on fixe un angle de vit max comme vitesse max et 1500 comme wvaleure min de taille d'objet pour avancer a la vitesse max
Jf avec une taille de 11500, la vitesse est nulle (objet trop pres) l'angle est de 20 (on entre dans la boucle suivante)

int puiss = (int) (size-1:500)/ 666 + vit_max:
propul=ion.write (puis=s) ;

lelse if (size »=_13500 && =size <=1300) { // obiet tres pres ou objet perdu (ou trop loinm...)

propulsion.write (20} ;




Integration des objectifs

® Integration des parties "detection marker" et “pilotage
vehicule"



Problemes et solutions proposees

®* Comment envoyer la position et |a taille du marker
necessaires aux algorithmes de controle du vehicule sur
I'’Arduino ?

> Communication en série (via port serial de I'arduino)

//envoie de la position
LSB = posX & axff;
MSB = (posX »» B) & @xff;

arduin->WriteData(&8MSB, 1);
arduin->WriteData(&LSB, 1);

//envoie de la taille
LSB = (int)area & @xff; //printf("%u\n", LSB);
MSB = ((int)area »> B) & @ucfT; //printf("®uln", MSB);

arduin->WriteData(&MSB, 1);
arduin->WriteData(&LSB, 1);



Obijectifs non realises

* Evaluation des performances

® Infrastructure de collecte des parametres de conduite du
vehicule

® Algorithme de consensus permettant a plusieurs
vehicules de rouler en convoi

> Placer un marker coloré au dos du véhicules précédent



Gestion du projet
Plannification VS Realité

N



Gestion du projet
Plannification VS Realité

N



Rendu final

3 etapes:

- L'utilisateur determine les valeurs TSV (Teinte Saturation
Valeur) correspondantes au marker colore

- Rentre ces donnees dans le projet ObjectTracking sur la
tablette

- Place le marker dans le champs de vision de la cameéra.



Evolution et perspectives

® Reconnaissance de markers de type Qrcode (bibliotheque
ArUco)

® Utilisation des capteurs de la tablette



Avez-vous des questions ?

N
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