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Robot Caméraman Suiveur Autonome
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propre dispositif de géolocalisation utilisant des balises
radios, ce robot est capable de suivre sa cible équipé
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Ce systeme comporte unrobot "PIXIO" (SYSTEMLI
SOUHAITE) fonctionnel, concu par la société MOVE'N SE
modifié spécialement pouDIDASTEL PROVENCE (Acces
temps réel et en fonctionnement & sedonnées de
géolocalisation par liaison USB).

Sur le méme chassis et aligné sur le méme axe, un rol
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systeme souhaité, s'utilise soit ‘"seul" en ban
d'asservissement ou bieren association avec le robot
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montre et ainsi mesurer les écarts entre les deux systemes
Le systeme est accompagné de tous ses accessoires (ba
radios et montre spéciale) permettant de mettre en oeuvr
un "GPS LOCAL" en laboratoire

CONSTITUTION ET CARACTERISTIQUE

LeROBOT MOVE'N SEE PIx@@ompose d'un bloc en matiere
plastique (ABS) sur lequel est installé un camescope.

A l'intérieur de la partie tournante, se trouvent :

9 Un motoréducteur ;

9 Une carte électronique de munie de composants radio (6,5GHz)
9 Une batterie ;

1 Une série d'antennes.

Les BALISE PIX¢Gmportent un émetteur/récepteur radio (6,5GHz)
et une batterie.

ROBOT LABO ET CHASSIS SYSTEME :

1 Le robot caméraman "ROBOT LABO" se compose d'un bloc cubique
sur lequel est installé une WebCam.

1 I'ensemble est monté sur un actionneur rotatif (motoréducteur a
courant continu) fixé sur un chassis.

9 Le chassis du "ROBOT LABO" comporte a l'arriere un pupitre de
mesure.

A l'intérieur du pupitre de mesure, se trouvent :

9 une carte de pilotage du motoréducteur (EPOS) ;

9 une alimentation a découpage ;

9 un "hub" USB destiné au raccordement des équipements .

Du systéme réel Au syst%strumenté Performances mesurées sur le
Se— ‘ r.we . SySteme instrumente
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PIXIO Robot Caméraman Suiveur Autonomzc

ARCHITECTURE SYSTE
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Le robot LABO est une versio - aall )
«simplifieée» du robot PIXIO. Il est installg ;S ROBOHEIXIO)
sur le chassis du systéme juste au desso — Pixig
du PIXIO. B P a0

Pilotage Robot LABO
(consignes) et paramétrage

Les caractéristigues de sa motorisatio '"ft":&dﬁfme
sont tres proches de celle du robot PIXIO

Les deux robots (PIXIO et LABO) ont le
axe de rotation (edessus en pointillés)
alignés sur le plan vertical et comme sur |
robot PIXIO, le robot LABO embarque u

PUPITRE DE MESURE SYSTEME PIXIO

3 Objectifs du robot LABO :
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- Mesures électriques (courant et tension) via le pupitre de mesures du systeme
2.Fonctionner en association avec le robot PIXIO et ses données de géolocalisation
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visée de cellei avec extrapolation ;
- Mesure des écarts entre les deux robots en fonctionnement (PIXIO et LABO)
- Visualisation du cadrage de sa caméra sur le sujet en mouvement etc..
3. Fonctionner avec des données de géolocalisation simulées
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LA GEOLOCALISATION

PIXIO utilise la technologie "UWB'au
0N SNB RQdzy 0O2YLRA
fabriqué par «DecaWavea) ®

Ce choix permet de garantir une trés bonne
précision (10cm) et pour une échelle
d'utilisation (100m) qui couvre aussi bien le
domaine "Indoor" que "Outdoor".

DecaWave utilise une combinaison de protocoles
ultralarge bande et de la bande 3,5 GH®$,5
GHzot L - Lh0 LJ2 dzNJ LINR RdzA N
plus élevés moins exposés aux interférences.Ell
fonctionne a des débits de données de 110 kbp
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plus élevées, permet également de localiser de:
objets balisés en intérieur et en extériedans
un rayon de 10 cm

La géolocalisation "Indoorse base sur des technologies sans fil que sont principalement le
Wifi, le Bluetooth et 'UWBUltra Wide Bang. La RFID (Radio

Frequency Identification), via des puces actives ou passives, est également utilisée

pour la géolocalisation d'équipements. C'est actuellement et par exemple sur un mix de
signaux Wi et Bluetooth que sont basées de nombreuses solutions du marché a
destination des smartphones.

La géolocalisation "Outdoorutilise en général une constellation de satellites comme le

GPS et son systeme "assisté" dit "AGPS" ou encore le réseau terrestre de d'antennes GSM.
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