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Genèse du projet

2021 – vidéo de Mehdi Moussaïd
Robotarium : $2.5 million d’investissement

Faire une arène avec trois contraintes:
● Coût
● Modularité : déplacer, reconfigurer
● Versatilité : enseignement et recherche

https://www.youtube.com/watch?v=5CaVhGTG8eA
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Solutions adoptées

Développer une plateforme mobile
● Différentielle
● ESP32 - wifi
● ~ 100$

Les robots
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Solutions adoptées

Raspberry Pi
Marqueurs Aruco
Approche “Hardware in the loop”
● Ajouter/supprimer des caméras
● Simuler les capteurs

L’arène
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Première version
Architecture

Supervisor (Flask Server)
Start/stop, configure

Web Client
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Première version
Première manip’
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Première version
Première manip’

2022

2023

2023
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concentrator_node

robot_repulsion_node

robot_i_node

micro-ros-agent

robot_poses

concentrator

cmd_vel

robot_i

cmd_vel

robot_j

camera_node poses

camera_Y

Camera Y

Camera X

Supervisor

camera_node poses

camera_X

robot_j_node

Passage à ROS2

Besoin de connaître les IPs de tous les robots
Problème de stabilité avec les sockets TCP/IP
Besoin d’un simulateur

Utilisation de standards
– faciliter le développement et la réutilisation

→ Utilisation de micro-ros 

Pourquoi ?
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Passage à ROS2

 

Deuxième manip’

2024
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Passage à Zenoh

Toujours des problèmes de connexion

ROSCONFR 2025
Découverte de Zenoh

Pourquoi ?

Micro-ros vers Pico-ros ? 
→ Problèmes avec l’environnement Arduino

concentrator_node

zenoh_bridge_ros2ddsrobot_poses

concentrator

zenohd

robot BIOS robot BIOS

cmd_vel

robot_i

cmd_vel

robot_j

camera_node poses

camera_Y

Camera Y

Camera X

Supervisor

camera_node

les noeuds pour 
le comportement des

robots

poses

camera_X
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Merci pour votre 
attention !
Rémy GUYONNEAU
Franck Mercier

Alain Godon

remy.guyonneau@univ-angers.fr
https://gitlab.u-angers.fr/botarena/ros2
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Merci à tous les sponsors et soutiens financiers de 

l'évènement!
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