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Projet de robotique mobile

Ce projet consiste a réaliser une vidéo de poursuite. Nous avons premieérement analysé une séquence d’images pour en retirer des
informations comme la trajectoire, la vitesse, I’accélération d’une cible en mouvement. Ensuite, nous avons créé un robot capable
de reproduire cette trajectoire pour enfin le filmer et superposer la vidéo aux séquences de la cible.

Partie 1 : Modélisation

En premier lieu nous avons créé un programme  N{ATLAB Résultats
informatique qui analyse la séquence et
retourne une image de la trajectoire ainsi qu’un

graphe de la vitesse de la cible et de son 7

Exemples de trajectoire analysées :

accélération. L’algorithme a été pensé et écrit
dans le logiciel Matlab.

Graphes de la vitesse (cm/s) et accélération (cm/s?) :

Partie 2 : Réalisation

Construction de différents prototypes

En second lieu, nous devions concevoir notre robot. Pour ce faire, il nous a fallu réaliser plusieurs prototypes avant de déterminer la configuration
idéale. Plusieurs paramétres entrent en jeu dans cette conception : quantité de pieces disponibles, contraintes sur la vitesse et précision du robot,
difficulté de programmation... Voici quelques exemples de modéles construits :
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Résultats
Nous avons maintenant notre robot, le programme permettant de le mouvoir ainsi qu’un dispositif d’acquisition d’images. Pour terminer le travail, il
nous reste a superposer les deux images provenant de la vidéo de la cible, et de celles filmées par notre webcam.

Voici ce que donne cette superposition Comparaison des deux trajectoires :
pour la cible et le robot :
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