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Genése du projet

2021 - vidéo de Mehdi Moussaid
Robotarium : $2.5 million d’investissement

Faire une arene avec trois contraintes:

* Cout

* Modularité : déplacer, reconfigurer

* Versatilité : enseighement et recherche



Solutions adoptées

Les robots

Développer une plateforme mobile
* Différentielle

* ESP32 - wifi
* ~100%

Robot/Feature

Introduction Date

Developer

Commercially Available

Open Hardware

Cost

Khepera IV
E-puck
SMARTmBot
Thymio
Kilobot
Mona
BotArena
HeRoSwarm
GRITSBot
Colias
WsBot

2015
2004
2022
2011
2010
2019
2022
2023
2015
2014
2019

K-Team (EPFL spin-off)
Ecole Polytechnique Fédérale de Lausanne (EPFL)
Purdue University
Mobsya (EPFL spin-off)
Harvard University
University of Manchester
University of Angers
University of Georgia
Georgia Tech
University of Lincoln
Universidade Tecnologica Federal do Parana

v

v
v
v
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UsD 3200
USD 1000
USB 210 (parts)
USD 173
USD 130
USD 129
USD 110 (parts)
USD 100 (parts)
USD 50 (parts)
USD 32
USD 17 (parts)




Solutions adoptées

L’'aréne

Raspberry Pi

Marqueurs Aruco Routeur WiFi
Approche “Hardware in the loop”

* Ajouter/supprimer des caméras

* Simuler les capteurs
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Architecture

Premiere version
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Premiere version

Premiére manip’
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Premiere version

Premiére manip’




Passage a ROS2

Pourquoi ?

Besoin de connaitre les IPs de tous les robots
Probléme de stabilité avec les sockets TCP/IP
Besoin d’'un simulateur

Utilisation de standards
- faciliter le développement et la réutilisation

— Utilisation de micro-ros
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Passage a ROS2

Deuxiéme manip’




Camera Y 3 Supervisor

Passage a Zenoh L)

|_—» poses

“| concentrator l
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Camera X o 7

Toujours des problémes de connexion

camera_X

|_—» poses

ROSCONFR 2025
Découverte de Zenoh

les noeuds pour
le comportement des
robots

robot_i

Micro-ros vers Pico-ros ?
robot_j X /

— Problémes avec I'environnement Arduino

cmd_vel cmd_vel
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