Projet Rov’Net




Le projet RovNet

ONET

DE L’INGENIERIE,
DES SERVICES, DES HOMMES

ROV : Remotely Operated
Vehicule




Expression du besoin

Controle des déeplacements
- Prise d’échantillons

- Mesure de température et d’irradiation
- Archivage des mesures

- Affichage du flux vidéo

Prise de photos




Expression du besoin




Synopthue du systeme




Répartition des taches IR
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Déplacer le robot '
<<include> >
Piloter le bras

Recevoir les mesures

Archiver les mesure




Réalisation personnelle

Communication logiciel / rov

Prise en charge de la manette

- Controle des déplacements et du bras

- Réception et gestion des mesures @
- Archivage des mesures




Ressources utilisées

% iy
= Qt 5.11.2 et Qt Creator

= BOUML 7.8

= Suite Google Drive

== Subversion (RiouxSVN)

_—
Google Drive '-




Diagramme de classes
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Protocole RovNet = PC

Tr Type Code Unité

Période

Température$ Tz O S\ n 12 secondes
Irradiation HSv/hh 12 secondes
Distance D cm 1 seconde

e

=ur
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Protocole PC =» RovNet

Trame d’envoi : début cogoxqgur fin de trame

o début de trame &l 5 & '
« champ code : ta cteres

o champ valegkctiaifte variabghdépendant de sa valeur

e finde trame : \n

11




Action
Avancer
Reculer
Tourner a droite
Tourner a gauche
Tourner
Lever
Ouvrir
Fermer
Poser
Attraper

Changer

Caractére

Partie
Roues
Epaule
Coude
Poignet
Pince
Bras

Camera

Caracteres

RO

EP

CO

PO

Pl

BR

CA
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Protocole PC =» RovNet

STEP1\n
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Utilisation de la manette

Changer de
mode

Axe X - Tourner
[ Axe X - Camera : Tourner ]
Axe Y - Avancer/Reculer
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Utilisation de la manette

Changer de Bras -
Déposer dans
le conteneur
Bras -
Pince :
Relacher

Axe X

Axe Y - Coude : Lever/Baisser

Axe X - Camera : Tourner

Axe X - Poignet : Tourner Axe X - Epaule : Tourner

Axe Y - Poignet : Lever/Baisser Axe Y - Epaule : Lever/Baisser
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Utilisation de la manette

QtGamepad Qt

xboxdrv




Tourner épaule

% :CommunicationRov %
rov ‘Technicien

axisRightXChanged(valeur)

<<signal>>

}.__________

tourneEpaule(valeur) P

<<slot>>

[nouvelle valeur]

trameCree(trame)
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<<signal>>

envoieTrame(trame) D’




Gestion des mesures




Fonctionnement du compteur Geiger

Alpha (a) Béta (B) Gamma (y)
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Type

Température
Irradiation

Distance

Gestion des mesures

Code Unité
T 2 &
R uSv/h
D cm

Période

12 secondes

12 secondes

1 seconde
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Gestion des mesures

Stocke la
nouvelle mesure

[trame valide]

----------

- e stockeDonnees("distance”, donnee)

[donnée température]

_ l 1 stockeDonnees("temperature”, donnee)

[donnée irradiation]

[ ¢ stockeDonnees("irradiation”, donnee)

[donnée distance]
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Archivage des mesures

Modele embarqué Modele client-serveur Fichiers simples

Espace application

Application Application Application

Données

Espace application

Espace application

Donnees

Données




Archivage des mesures

operateur

mesures

nom

prenom

idOperateur

date

— temperature

irradiation

idCampagne

mesures

date
temperature
irradiation

idCampagne
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Merci de votre attention!




Archivage des données




