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INTRODUCTION Equipe projet

Encadrants
Michel Taix
Enseignant chercheur — LAAS

Philippe Truillet
Enseignant chercheur — IRIT

Yorian Delmas

Claire Labit-Bonis | CONTEXTE
Jérémy Ouanély Travail d'etude et de recherche
Yannick Traoré Master 1 Systemes Interactifs et Robotique

_ Aurélien Veillard
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INTRODUCTION contexte

TéléPrésence

Etre virtuellement présent et
interagir avec un
environnement distant

Introduction Projet WithU

Organisation

Perspectives

Sources

IRobot — Ava 500
Intuitive Surgical — daVinci SI

Demonstration


http://www.irobot.com/For-Business/Ava-500.aspx
http://www.intuitivesurgical.com/
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Source
Willow Garage — PR2
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https://www.willowgarage.com/pages/pr2/overview

INTRODUCTION

Télé
MH-2
Université Yamagata
Controlé a distance
Source

Université Yamagata — MH-2

Introduction Projet WithU Organisation Perspectives Démonstration


http://spectrum.ieee.org/automaton/robotics/humanoids/japanese-mh2-shoulder-robot-wants-to-be-your-friend-literally

INTRODUCTION

Public

Particuliers Grand public
Personnes a mobilité reduite

Eloignees de leurs proches

Professionnels Agences immobiliéres / de voyage
Surveillance de sites
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INTRODUCTION

Contraintes

Matériel Oculus Rift, Raspberry Pi
Mise en ceuvre « Do It Yourself »
Cout Low-cost
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INTRODUCTION

66

Ou que tu SIS, With
je serai la

” Permettre
l'accompagnement, le

partage de moments de
vie a distance, avec
immersion en 3D et
materiel a bas cout
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Projet Withu

Fonctionnement

STARK INDUSTRIES

Introduction Projet WithU Organisation Perspectives Démonstration
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Projet Withu Principe — Architecture logicielle

Coté robot Coté Commande

ACQUISITION Transmissioén vidéo
VIDEO 5

Cameéras

ACQUISITION Transmissioén audio
ET EMISSION m%rli]neerzievses

AUDIO

Transmission commande
Moteurs
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Projet Withu Principe — Choix du matériel

O

ARDUINO Oculus RIiff

RaspberryPi
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Projet Withu Principe — détail 13

Coté robot Coté Commande

Ethernet

)
4

Ethérnet

Données
IMU

Flux 0
HDMI

Oculus Rift

P Servomoteurs

_________________

Introduction Projet WithU Organisation Perspectives Demonstration




14

Projet Withu Présentation
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Projet Withu

Problématique

Comment interfacer I'Oculus Rift et le robot ?

Contraintes

Fidélité de I'image et des données de I'Oculus

Introduction Projet WithU Organisation Perspectives Démonstration



Projet Withu
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Mise en ceuvre — Oculus Rift et Le Withu

Coté robot Coté Commande

Cameéras

ACQUISITION Transmissioén vidéo
VIDEO 5

Lunettes

ACQUISITION Transmission audio
ET EMISSION

AUDIO

Immersives

Moteurs

Introduction

/

Transmission commande

COMMANDE

Projet WithU Organisation Perspectives Démonstration




Projet Withu Mise en ceuvre — Oculus Rift et Le Withu

Contraintes temporelles

Temps source Décalage = 200 ms

~00:05:10.596 |

Parfaites
synchronisations des
deux sources

Peu de gigue

Introduction Projet WithU Organisation Perspectives Demonstration
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Projet Withu

Ajustement

SHADERS
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Projet Withu Mise en ceuvre — Oculus Rift et Le Withu 19

Coté robot Coté Commande

ACQUISITION Transmissioén vidéo
VIDEO 5

Cameéras

ACQUISITION Transmissioén audio
ET EMISSION Lunettes

AUDIO

Immersives

Transmission commande

Moteurs COMMANDE
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Projet Withu Mise en ceuvre — Oculus Rift et Le Withu 20

Raspberry Pi _" _Il
serveur
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Projet Withu

Problématique

Comment construire un prototype fonctionnel ?

Contraintes

Low-cost & « Do It Yourself »

Introduction Projet WithU Organisation Perspectives Démonstration



Projet Withu

conception

A=y
\;//n/

=

[

Mise en ceuvre — Design

Conception 3D et prototypage

[ +o+]]

Introduction

Rectification et correction rapide

Projet WithU Organisation
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Projet Withu Mise en ceuvre — Design

conception

..prototype retenu

Lien vers le modele 3D

WithU 3-axes gimbal with servomotor

Introduction Projet WithU

Organisation

Perspectives

Demonstration
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http://www.thingiverse.com/thing:600797
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Projet Withu Mise en ceuvre — Design
Modélisation
Assemblage
Simple 4
+ |
Rapide
Introduction Projet WithU Organisation Perspectives Demonstration
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Projet Withu

Prototype final
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Projet Withu

Problématique

Comment controler le robot ?

Contraintes

Fidélite / fluidité du mouvement & low-cost

Introduction Projet WithU Organisation Perspectives Démonstration
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Projet Withu Mise en ceuvre — commande

Coté robot Coté Commande

Cameéras

ACQUISITION Transmissioén vidéo
VIDEO 5

ACQUISITION Transmissioén audio
ET EMISSION Lunettes

AUDIO

Immersives

Transmission cf:ommande
Moteurs COMMANDE g
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Projet Withu Mise en ceuvre — Solutions existantes

- CoUt faible
- Facile a implémenter
- Couple élevée

- Mouvement saccadé

* Imprécis
- Lent
Servomoteur
Introduction Projet WithU

* Précis

@ - Rapide

« Mouvement fluide

- Cout élevé
« Complexe
» Couple faible

Nacelle brushless

Organisation Perspectives Démonstration
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Projet Withu Mise en ceuvre — filtrage 29

Un résultat plus fluide sans toucher a I'asservissement

150 v —raw data

— filtered data

100

50—

50—

Angle en degré sur le YAW
o

-100—

-150—

| | ! | | | |
2 4 6 8 10 12 14
Temps en secondes
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Projet Withu Mise en ceuvre — filtrage

Rejection des éventuelles perturbations

150 —raw data

— filtered data

100

50

50

-100

-150

| | | | | | | |
4.4 4.6 4.8 5 5.2 54 56 5.8
Temps en secondes
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Organisation Déroulement

AUDIO ~ Répartition du travail

) g

MODULES Independants

Taches en parallele

Spécification Développement

Tests entre modules

COMMANDE
~Intégration rapide
— FLUX VIDEO ~ (boninterfagage)

Introduction Projet WithU Organisation Perspectives Demonstration




Organisation

L

Technique

Réseau, commande,
programmation,
traitement video,
audio, électronique,
conception,
synthese d'image

Introduction Projet WithU

829
ey

Groupe

Répartition du travail,

brainstormings,
analyse critique,
cohésion, adaptation

Organisation

Projet

Gestion du temps,
délais, analyse des
besoins, état de
I'art, reunions,
planification

Perspectives Demonstration



Perspectives

4&)

With
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Démonstration Le withu en action

Introduction Projet WithU Organisation Perspectives Démonstration
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de votre attention, avez-vous des



