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1. Introduction
1.1 Acteurs du projet

● Clients : Mehdi MOUNSIF / Sébastien LENGAGNE

● Tuteur technique : Sébastien LENGAGNE

● Tuteur Industriel : Isabelle GOI

● Etudiants : Changhong XU/Jean-Baptiste FRAU
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1. Introduction
1.2 Rappels : contexte et objectifs (1/4)

Application et manipulation

- intégrant l’algorithme du client
- illustrant son fonctionnement avec la planification d’un 

chemin pour un robot évoluant dans un environnement 
plat 2D jonché d’obstacles

Obstacles en noir
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1. Introduction
1.2 Rappels : contexte et objectifs (2/4)

ALGO

Obstacles Départ

Arrivée

Image avec trajet calculé par l’algorithme du client

Trajet calculé

Image traitable 

Algo fourni par client
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Image traitée 



1. Introduction
1.2 Contexte et Objectifs (3/4)

ALGORITHME

Commande du robot qui suit le chemin calculé

Image traitable de la zone → ALGO → récupération du 
chemin + commande du robot
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entrée

sortie



1. Introduction
1.2 Contexte et Objectifs (4/4)
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1. zone de test à l’Institut Pascal

2. un robot du département GE

3. une webcam du département GE

4. un PC sous Linux

5. le code utilisant l’algorithme fourni par le client

6. la documentation du code et du projet



2. Bilan du travail accompli

Livrables :

- Traitement des images de la zone qui peuvent être fournies en entrée de l’algorithme

- Commande du robot qui peut suivre un chemin composé d’une liste de points se 
trouvant dans une zone accessible à la webcam et au robot

- Possibilité de saisir l’arrivée à la souris dans l’écran de visualisation de la manipulation
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Demo 8

https://docs.google.com/file/d/1IyU47oe_6esij7z3ywvQkJd1aPjTTRoI/preview


3. Plan d’action : 3.1 WBS

XU

FRAU

Sous-traitance
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3. Plan d’action : 3.2 gantt
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3. Plan d’action : 3.3 sous-traitance

Fabrication de la zone de test

- Fixer la webcam, faire en sorte qu’il y ait assez de câble usb pour la brancher à un 
ordinateur

- Mesurer les dimensions et la position de la zone utile

- Imprimer des obstacles noirs

11



4. Conclusion

Bilan

1) Prise des images, traitements, récupération du chemin, commande du robot 
vers des points de l’écran okay

2) Rassemblement des programmes, corrections, améliorations commencé 
mais non achevé

3) Fabrication de la zone de test sous-traitance : presque achevé

Risques

- Rassemblement des programmes
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Merci pour votre attention.


