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© CONTEXTE ET OBJECTIF
Le Y.SPOT, centre d’innovation du CEA, souhaite développer un nouveau oSPOT

programme de partage technologique et de recherche sur les usages de I'lIA
embarquée. Pour cela, il met en place un hub technologique nommé EDGE IA.

Dans le cadre de ce hub, le Y.SPOT a chargé le groupe de projet industriel la
conception d’'une plateforme d’essaim de robots roulants mettant en ceuvre une
collaboration multi-agents embarquant de I'l|A avec comme scénario test I'exploration
lunaire.

$¢ METHODES ET DEVELOPPEMENTS

Le projet s’est déroulé en plusieurs étapes:
* Conception d’un état de l'art sur |la robotique en essaim
* Choix de la plateforme robotique et des capteurs
* Développement du scénario d’exploration lunaire (en simulation puis en réel)

Les robots reposent sur la plateforme TurtleBot 3 Burger et integrent un ordinateur de bord de type NUC,
une caméra 3D ainsi que des balises ultra large bande.
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