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Autonomous Solutions

PETITEENTREPRISEAXEE SUR LE
DEVELOPPEMENTET LA PRODUCTIONDE
VEHICULES MARITIMES SANS PILOTE
(UMV),VEHICULES SOUS_MARINS
AUTONOMES(AUV),LES VEHICULES SOUS-
MARINSSANSPILOTE (UUV)ET LES
XEHI)CULES DE SURFACE AUTONOMES
ASV

RACHATPARBAESYSTEMSEN JUIN
DERNIER

PRODUITSTECHNIQUEMENT SUPERIEURS
APRIXNETTEMENTINFERIEUR PAR
RAPPORTA LA CONCURRENCE

ELECTRONIQUE, LOGICIELS OPEN SOURCE
ET TECHNIQUES DE FABRICATION
RECENTESPOURDE MEILLEURES
PERFORMACES

PRODUITS SIMPLES ET FLEXIBLES,
PERSONNALISABLE PQURLA CHARGE
UTILEOU LES PARAMETRES
OPERATIONNELS



Riptide
MKII
nuuv

Différents équipements additionels
disponibles:

- Dryou Wet Payload

- Sonar 900 kHz

- DVL

- INS

- Iridium




Riptide MKII

nuuVv

INTERFACES SOFTWARE ET
HARDWARE OUVERTES

TECHNOLOGIES OPEN SOURCE
COMPOSANTS SUR ETAGERE

TECHNOLOGIESDE
FABRICATION RAPIDE



o EFFICACITE ELECTRIQUE -
AXEE SUR LE TRAITEMENTA
FAIBLE PUISSANCE

. . « EFFICACITE
Riptide MKII HYDRODYNAMIQUE - AXEE SUR

HUU-V UNE FAIBLE TRAINEE

* OPTIMISATION ENERGETIQUE -
FLEXIBILITE DANS LA CHIMIE
DES BATTERIES POUR
S'ADAPTER A L'APPLICATION




Alimentation

DEUX PACKS BATTERIES AA EMPILES
ENSEMBLE ET CONNECTES
PHYSIQUEMENT EN SERIE, MAIS
CONNECTEESELECTRIQUEMENT EN
PARALLELE

72 PILESALCALINESAA1,5V PARPACK
POURUNTOTALDE 144 PILES

ENTIEREMENTREMPLIS: 270 WH (30H
D’UTILISATION)

PACKLIPO ACTUELLEMENTEN ETUDE A
I ENSTA BRETAGNE



Mission Control

Status/Data Command/Control

Présentation
de
l'architecture

Vehicle Control

Status/Data Command/Control

TROIS COUCHES DE

) Hardware Control
CONTROLE COMMANDER

COMMANDEET CONTROLE
PARFLUX «DOWN» DES
COUCHES SUPERIEURES
AVEC LE STATUT ET LES
DONNEES «UP» DES
COUCHES INFERIEURES

Status/Data Command/Control

Sensors & Actuators




Architecture klectronique

cPU

System 12C (Single Ended) m System 12C (Differential)
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Nose
Sensors

CAPTEURSDE NAVIGATION
DE BASE:

 CAPTEURDE PRESSION
ET DE TEMPERATURE -
PROFONDEURDU
VEHICULE

« IMU (ARHS)- CAPET
ASSIETTEDU VEHICULE

« ALTIMETRE- DISTANCE
AU FOND




Attitude and
Heading

Reference

System
(ARHS)

e« SACCELEROMETRES POURLES

ACCELERATIONSLONGITUDINALES

e SGYROMETRESPOURLES

ACCELERATIONS ANGULAIRES

e FILTREDE KALMAN
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Tail Sensors and
Actuators

RECEPTEURGPSET ANTENNE -
POSITIONDU VEHICULE EN SURFACE

SERVOS AILERONS - CONTROLE DES
ANGLESDES AILERONS

MOTEURET ESC - PROPULSION
PRINCIPALE VIA HELICE




Ecran de
Status

Subsystem status -mmmm!lﬂ

Grey = no data i J |HDG=
Green =good I b’

= warning
Red = error

Heartbeat indicates
displayis actively
being updated

* IMU heading

* GPS satellites/fix
* Depth/temp

* Altimeterstatus
* Power/battery

* Navigation

* |P Address
Status and data:
Grey = off / stale data
Blue =on / recent data
Green  =datawell within operational range
= data marginal, take note
Red = data indicates caution or fault

Blank = data never reported
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- VIAWIFI PAR
SSH

. . * CONNEXION
CommunicatiOnl = NONDIRECTE

- NECESSITEUN
ROUTEUR
PARAMETRE




Dorzal Fin

oty | | woos v e o
Port Fin
Starboard Fin
Load Mission Create Mission

Thrust

Name Type Date
Dirop Weight

White Stobe
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Caractéristiques:

« AM335x1GHzZ ARM® Cortex-AS8
« 512MoDDR3RAM

« 4 GoeMMC

 2x46 GPIO

« Micro SD card slot

« 1USB

« No Wifi, noBluetooth

e l1microHDMI

 Faible consommation

RaspberryPi 3/ 4:

« ARM QuadCorel4Hz/15
Hz

e 1Go/1-2-4GoRAM

« 40GPIO

« MicroSD cardslot

« 4USB

« WIifi, Bluetooth

. 1/2 HDMI output
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Caractéristiques:

« IMU9 Axes

« Baromeétre

4x Control Moteur
Courant Continue

8x Controlservo-moteurs
API pour gérer 1/0

Ordinateur

embarque

e BEAGLEBONE BLACKROBOTIC CAPE
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Etat de depart

Développementsous MOOS

Prét pour des missions sousle bon format
ROS non installé

MOOS non installé

Aucune solution de développement

Aucun code source ni documentation précise



MOOS

Middleware utilisé pour les systémes marins etsous-marin
Communauté tres faible

Trés peude documentation

Utilisation d'une base de données au lieu de topics




2 pistes pour utiliser ROS a la place de
MOOS

Espionner les communications I2C
o Avantage:

o Pouvoir recoder depuis le départ
o Enlever MOOS

o ITnconvénient
o Complexe

o Devoir recoder les régulateurs déja réglé par le constructeur

Mettre un place un bridge en MOOS et ROS
o Avantage

o Plus simple

o Les régulateurs en vitesse et en cap sontdéja réglé



Bridge entre MOOS et ROS

Impossible d'utilisé un package existant

Utilisation des commande uPoke pour remplacer une valeur de labase de données

Utilisation des commande uXMS pour lire des valeurs dans la base de données




Architecture finale

Commande:
o Réception d'une commande par le noeud ROS du bridge
- Ecriture dansla base de données sur la variable DESIRED HEADING
> Processus MOOS (pMarinePID) calcul les commandes moteurs
o Envoi en i2c¢c de la commande moteur

Capteur:
o Mesure des capteurs
o Communication i2c
o Traitement et filtre réalisé par un processus MOOS
o Lecture des valeurs dans la base de données par le noecud ROS du bridge



Utilisation du riptide

démarrage électrique
Lancement d'une mission MOOS avant la mise a 1'eau (n'importe lequel exemple)
Arrétde la mission

Mise al'eau

Lancement de la mission ROS




