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TECHNOLOGY

#SIMPLE

From standard to robotic trucks..g

E hl BY BALYO



TECHNOLOGY

#SIMPLE

Driving kit

* Infrastructure
free

* Integrated
design

« Adaptable to
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TECHNOLOGY

#SIMPLE

Dual mode :
Automatic &
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 Global & Local
service
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TECHNOLOGY

#INTEGRATED #SCALABLE

More than simple robots, our solution ensures a
full integration of customer’s site:

["—QD WMS / ERP interfaces

g
<=

I Flexible order generation

= Robots monitoring (missions, states...)

Q Machines interfaces
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ETAT ACTUEL

A Utilisation d'un SDK interne

 Developpement démarré il y'a 10 ans
 Mélange de langage C et propriétaire

Code projet (langage propriétaire)

Langage propriétaire [istaliasetlis ﬂ'

R&D




ETAT ACTUEL

A Utilisation d'un SDK interne

* Drivers pour les capteurs que I'on utilise développés
en interne

 Mono-Application / Multi-Thread

 Empilement des couches logicielles au cours des
années
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POURQUOI ROS 7

A Avantage pour prototyper rapidement
 Langage C++ / Python

* Drivers pour beaucoup de capteurs (méme récent)
* Qutils pour sauvegarder/rejouer des datasets
* Qutils de visualisation des data

« En 3D grace a rviz

 En 2D grace a rqt_plot
« Création rapide d'IHM en technologie WEB
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POURQUOI ROS 7

A Avantage pour prototyper rapidement
 Bonne documentation des packages existant

« Communauté importante

* Environnement multi-application qui permet un debug
et une architecture plus simple
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NOTRE UTILISATION

A Pour la création de nouveaux algorithmes

« Création d'une librairie C++ indépendante contenant
les algorithmes

* Création de nceuds ROS incluant ces librairies afin
d'effectuer les tests pendant la phase de
developpement

* Lorsque l'algorithme est validé — intégration dans le
SDK
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NOTRE UTILISATION

A Pour un proof of concept d'un nouveau
prototype

* Developpement totallement en ROS (C++ et python)

« Ré-utilisation simple de nosuds déja développés
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EXEMPLE 1 : DETECTION DE
PALETTES

A Pour des prises en hauteur sécurisées :
« Utilisation d'une caméra 3D TOF

« Detection de la présence d'une palette
« Deétection du type de palette

« Vérification des marges sur les cotés
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EXEMPLE 1 : DETECTION DE
PALETTES

A Gain de temps de prototypage

 Temps de developpement de |'algorithme et

intégration dans ROS
* 1.5 mois

« Temps d'intégration de |'algorithme dans notre SDK
* 2 Mois
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EXEMPLE 1 : DETECTION DE
PALETTES

A Architecture logicielle

= C++ = c

- Detection algorithm
- Thread doing the detection

-Debug display - Save last result for kiwi
- Launch detection in debug A

I ,,

A
A

- Read preferences
- Save result in log

ROS Kiwi
- Read log for debug - Launch detection in mission
- Replay detection - Get last detection result
- Used to create algo
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EXEMPLE 2 : DEVELOPPEMENT
D'UN DRONE D INVENTAIRE

A Fonctionnalités :

 Permet de scanner les codes barres de chaque palette
de I'entrepbt

« Alimenté en filaire par la batterie du robot (6 heures
d'autonomie)

 Data transmises par le cable

* Positionnement effectué par :
* Leroboten XetY

* Le drone via une cible sur le robot pour le Z
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EXEMPLE 2 : DEVELOPPEMENT
D' UN DRONEJlLNMENTAIRE
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EXEMPLE 2 : DEVELOPPEMENT
D'UN DRONE D INVENTAIRE




EXEMPLE 2 : DEVELOPPEMENT
D'UN DRONE D INVENTAIRE

A [nteret de ROS dans le projet
* Prototype entierement développé sous ROS

* Intégration simple de la communication avec le drone
(librairie fournie par le constructeur)

« Création de missions rapide (en python)

« Test des missions en simulant les mouvements du
drone
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CONCLUSION

A Pourquoi pas ROS en remplacement du SDK ?

« SDK interne robuste (des années d'utilisation et de
correction de bugs)

* SDK comportant beaucoup de fonctionnalités

* Pas de moyen d'étre sur de la fiabilité de ROS pour un
fonctionnement long terme

 Montée de version pour avoir une nouvelle
fonctionnalité peut poser des problemes
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CONCLUSION

A ROS permet de developper tres rapidement
« Systeme multi-applications pratique pour le débug

* Beaucoup d'outils (rgt_plot, rqt_graph, rviz, ...)
« Création d'interface graphique simple avec roslibjs
* Une bonne base d'algorithmes existant

« Multilangage (C++ et python) permet d'effectuer une
grande variété de developpement
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