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Riptide 
Autonomous 

Solutions

• P ET I T E E N T R E P R I S E A X É E S U R  L E  
D É V E L O P P E ME N T ET  L A  P R O D U CT I O N D E  
V É H I C U L E S M A R I T I M ES S A N S  P I L O T E
( U M V ) ,  V É H I C U L E S S O U S_ M A R I NS
A U T O N OM E S ( A U V ) ,  L E S  V É H I C U L E S S O U S -
M A R I N S S A N S  P I L O T E ( U U V )  ET  L E S  
V É H I C U L E S D E  S U R FA CE  A U T O NO M E S
( A S V )

• R A C H AT PA R  B A E  SY S T E M S E N J U I N
D E R N I E R

• P R O DU IT S T E C H N I Q U E ME NT S U P É R I EU R S
À  P R I X  N ET T E M E NT I N F É R I E U R PA R  
R A P P OR T  À  L A  C O N C U R R E NCE

• É L E C T R O N IQ U E,  L O G I C I E L S O P E N  S O U R C E  
ET  T E C H N I QU ES  D E  FA B R ICAT I O N 
R É C E N T E S P O U R  D E  M E I L L E U R E S
P E R F O R MA C ES

• P R O DU IT S S I M P L E S  ET  F L E X I B L E S,  
P E R S O N NA L I S A B L E P O U R  L A  C H A R G E 
U T I L E  O U L E S  PA R A MÈT R E S
O P É R AT I O NN EL S
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Riptide
MKII
μUUV

3

Différents équipements additionels
disponibles :
- Dry ou Wet Payload
- Sonar 900 kHz
- DVL
- INS
- Iridium



Riptide MKII
μUUV

• I NT ER FAC ES  S O F T WARE ET  
HAR DWAR E O UV ERT ES

• T EC HNO LO GI ES O PEN S O URC E 

• C O M PO S ANT S S UR  ÉTAG ÈR E

• T EC HNO LO GI ES D E 
FABR I CAT I O N R API D E
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• EF F I CAC I T É ÉLEC T R I Q UE -
AX ÉE S UR  LE T R AI T EM ENT À 
FAI BLE PUI S S ANC E

• EF F I CAC I T É
HYD RO DYNAM I QUE - AX ÉE S UR  
UNE FAI BLE T R AÎ NÉE

• O PT I M I SAT I ON ÉNERG ÉT I Q UE -
F LEX I BI LI TÉ DANS  LA C HI M I E
D ES  BAT T ER I ES  PO UR  
S ' ADAPT ER À L' APPLI CAT I O N
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Alimentation

• D E U X  PA C K S  B A T T ER I E S  A A  E M P I L É S  
E N S E M B L E  ET  C O N N E C T É S  
P H YS I Q U E ME N T  E N  S É R I E ,  M A I S  
C O N N E C T É E S  É L E C T R I Q U E ME NT  E N  
PA R A L L È L E

• 7 2  P I L E S  A L C A L I N ES  A A  1 , 5  V  PA R  PA C K  
P O U R  U N  T O T A L  D E  1 4 4  P I L E S

• E N T I È R E M EN T  R E M P L I S  : 2 70  W H ( 3 0 H  
D ’ U T IL I S AT I O N)

• PA C K  L I P O A C T U E L L E ME NT  E N  ÉT U D E  À  
L’ E N S T A B R ETA G N E
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Présentation
de 
l'architecture

• T R O I S  C O U C H E S  D E  

C O N T R Ô L E  C O M M A N D ER

• C O M M A N D E ET  C O N T R Ô L E  

PA R  F L U X  « D O W N »  D E S  

C O U C H E S  S U P É R I E U R E S  

AV E C  L E  S TA T U T  ET  L E S  

D O N N É E S  « U P »  D E S  

C O U C H E S  I N F É R I E U R ES
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Architecture Electronique
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Nose 
Sensors

C A P T E U R S D E  NAV I G AT I O N 
D E  B A S E :

• C A P T E U R D E  P R E S S I O N 
ET  D E  T E M P ÉR AT U R E -
P R O F O NDE U R D U  
V É H I C U L E

• I M U  ( A R H S )  - C A P  ET  
A S S I ET T E D U  V É H I C U L E

• A LT I M ÈT R E - D I S T A NC E  
A U  F O N D
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Attitude and 
Heading 
Reference 
System
(ARHS)

• 3  AC C É L É RO MÈT R ES P O UR  L E S  
AC C É L É R AT ION S L O N G IT UDI NAL ES

• 3  GY RO M ÈT R ES P O U R  L E S  
AC C É L É R AT ION S A N G UL AIR ES

• F I LT R E D E  K A L M AN
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Tail Sensors and 
Actuators

• R É C E P T EU R  G P S  ET  A N T E N NE  -

P O S I T I O N D U  V É H I C U L E  E N  S U R FA C E

• S E R VO S  A I L E R O NS  - C O N T R Ô L E  D E S  

A N G L E S  D E S  A I L E R ON S

• M O T E U R  ET  E S C  - P R O P U L S IO N  

P R I N CI PA L E  V I A  H É L I C E
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Ecran de 
Status

12



Communication

• V I A WI F I  PAR  

S S H

• C O NNEX I O N 

NO N D I R EC T E

• NÉC ES S I T E UN 

RO UT EUR  

PAR AM ÉT R É
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Ordinateur
embarqué

B E AG L E B O N E  B L AC K
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Caractéristiques :
• AM335x 1GHz ARM® Cortex-A8
• 512 Mo DDR3 RAM
• 4 Go eMMC
• 2x46 GPIO
• Micro SD card slot
• 1 USB
• No Wifi, no Bluetooth
• 1 micro HDMI
• Faible consommation

Raspberry Pi 3 / 4:
• ARM Quad Core 1,4 Hz / 1,5 

Hz
• 1Go / 1-2-4 Go RAM
• 40 GPIO
• Micro SD card slot
• 4 USB
• Wifi , Bluetooth
• 1 / 2 HDMI output



Ordinateur
embarqué

• B E AG L E B O N E  B L AC K  RO B O T I C  CA P E
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Caractéristiques :
• IMU 9 Axes
• Baromètre
• 4x Control Moteur 

Courant Continue
• 8x Control servo-moteurs
• API pour gérer I/O



Etat de départ

Développement sous MOOS

Prêt pour des missions sous le bon format

ROS non installé

MOOS non installé

Aucune solution de développement

Aucun code source ni documentation précise



MOOS

Middleware utilisé pour les systèmes marins et sous-marin

Communauté très faible

Très peu de documentation

Utilisation d'une base de données au lieu de topics



2 pistes pour utiliser ROS à la place de 
MOOS

Espionner les communications I2C

◦ Avantage :

◦ Pouvoir recoder depuis le départ

◦ Enlever MOOS

◦ Inconvénient

◦ Complexe

◦ Devoir recoder les régulateurs déjà réglé par le constructeur

Mettre un place un bridge en MOOS et ROS

◦ Avantage

◦ Plus simple

◦ Les régulateurs en vitesse et en cap sont déjà réglé



Bridge entre MOOS et ROS

Impossible d'utilisé un package existant

Utilisation des commande uPoke pour remplacer une valeur de la base de données

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



Architecture finale

Commande :

◦ Réception d'une commande par le nœud ROS du bridge

◦ Écriture dans la base de données sur la variable DESIRED_HEADING

◦ Processus MOOS (pMarinePID) calcul les commandes moteurs

◦ Envoi en i2c de la commande moteur

Capteur :

◦ Mesure des capteurs

◦ Communication i2c

◦ Traitement et filtre réalisé par un processus MOOS

◦ Lecture des valeurs dans la base de données par le nœud ROS du bridge



Utilisation du riptide

démarrage électrique

Lancement d'une mission MOOS avant la mise à l'eau (n'importe lequel exemple)

Arrêt de la mission

Mise à l'eau

Lancement de la mission ROS


