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PERCEPTION LAYER FOR AUTONOMOUS VEHICLES
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PERCEPTION LAYER FOR AUTONOMOUS VEHICLES
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PERCEPTION LAYER

GPS

WHERE DO WE NEED MAPS?
Example with cameras & lidar
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LOCALISATION USING VISION (SLAM)
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PRECISE LOCALISATION USING VISION (SLAM)

Localisation




LOCALISATION USING LIDAR
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PRECISE LOCALISATION USING LIDAR
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OBJECT DETECTION USING VISION
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OBJECT DETECTION USING LIDAR
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AUTONOMOUS DRIVING (AD) SYSTEM
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SEMANTIC MAPS : example with vision

CityScape Dotaset
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TOWARDS MULTI-LAYER MAPS

Semantic Map

Vector Map

Fingerprint
Base Map
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En savoir plus

www.esigelec.fr/irseem
Xavier.savatier@esigelec.fr
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PERCEPTION LAYER: ISSUES

Classifier Input Classifier Output

Reliability

Adverse
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ARTIFICIAL INTELLIGENCE: JUST THE BEGINNING

Boston Dynamics | TED




PERCEPTION USING VISION
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PERCEPTION USING LIDAR
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PERCEPTION USING LIDAR

Ground truth was collected with IRSEEM instrumented roof box
equipped with a Ixsea Landins IMU and PROFLEX 800 RTK GPS.

:> Object
detection
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IKINGS,
UNE SENT
SUR CHEN

Total a lancé en 2013
avec '’Agence nationale
de la recherche

un concours entre cing
équipes pour mettre au
point un robot de surface
autonome adapté aux
environnements du
pétrole et du goz

et conforme aux normes
sur les atmosphéres
explosives. Avant la
derniére épreuve en
mars 2017, le robot
Vikings, congu par la PME
Sominex et le laboratoire
de recherche de 'école
d'ingénieurs Esigelec,
est en téte.

| LE SENS DE L'ORIEN

TNTATION |

A l'ovont, un lidar mononoppe (doté
d'un seul faisceou) détecte les obstocles.
A l'geridre un lidar 16 nappes mesure lo
position du robot, par COMPAraison avec
une corte pré-enregistrée. Les données
cbtenues sont fusionnées avec celles de
lo centrole inertielle et lo mesure de lo
distonce parcourue par les chendlies.

Batterie amovidie
(3 heures d'cutonomie)

PEAU

Pour éviter une explosion induite por le dégogement de chaleur

des composonts internes, le robot est étonc

d’une enveloppe en oluminium AUAG anti-déflogronte, qui doit
comenir I'explosion interne. Lo bose du robot est équipée

d’un détecteur de goz.
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Coméva
theremique

INELLE
ILLES

Deux coméras panoromiques
transmettent & un opérateur ce que
wvoit» le robot, De Voutre cdté du
mat, deux microphones détectent
tout bruit lié & une fuite de gaz ou un
dysfonctionnement des pompes.

he, et revétu

| LA TETE |

Articulée sur deux axes, lo tite est
dotée d'une coméro qui mesure les
positions des vannes et les pressions
des menomébtres, et d'une coméra
thermique, qui mesure les points
chouds. Un mot téléscopique lui
permet de monter & 1,80 m.

Quatre chenilles sont dotées de
COWTOes en Cooutchous pour
pouvoir fronchir des obstacles
de 20 centimétres de hout

ot des escoliers de 45° de pente,
méme glissonts.

Un PC Linux embarqué & FMintérieur de so base rend Vikings outonome.
Face & un obstocle infranchissoble et incontournable, le robot peut

colculer un nouveouw chemin pour remplir sa mission.

CHALLENGE ARGOS 2014-2017

MOST RELEVANT PROJECTS IN
AUTONOMOUS ROBOTICS

ROUEN NORMANDIE AUTONOMOUS
LAB (with TRANSDEV) 2018-2020
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PERCEPTION LAYER FOR AUTONOMOUS VEHICLES
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