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Résumé

Développement de 'architecture logicielle d'un robot mobile
Autheur: Nadir Bounar
Promoteur: M. Bernard Boigelot

Année Académique: 2023-2024

Cette these de master se concentre sur la construction d’une infrastructure logi-
cielle pour une forme original de robot humanoide, développée dans le cadre de la
compétition RoboCup. L'objectif principal était d'intégrer un systeme d’exploitation
temps réel, tel que Preempt-RT, Xenomai ou RTAI, afin de minimiser la latence
et d’optimiser les performances du systeme. Une distribution Linux appropriée a
également été choisie comme base de développement logiciel. Suite a une évaluation
approfondie basée sur divers criteres, dont la latence, Preempt-RT a été sélectionné
comme systeme d’exploitation temps réel, accompagné de la distribution Fedora,
choisie pour sa taille minimale.

La deuxiéme partie de cette these se concentre sur 1’établissement d’une communi-
cation efficace entre les composants électroniques et logiciels. Le mode de commu-
nication choisi est 'USB (Universal Serial Bus), et les résultats montrent un transfert
de données satisfaisant entre ces composants.

La troisiéme partie implique la mise en place d"un systeme de journalisation d’événe-
ments, basé sur quatre niveaux de journal sélectionnables par l'utilisateur, permet-
tant un suivi et une résolution rapides des problemes lors de I’exécution du pro-
gramme du robot. Les journaux enregistrés sont détaillés, incluant 1’heure jusqu’a
la nanoseconde, le niveau du message, son contenu, ainsi que la ligne et le fichier
pertinents. Les utilisateurs peuvent sélectionner le niveau de base, filtrant ainsi les
messages enregistrés dans un fichier situé dans un répertoire spécifique.

De plus, des interfaces robustes ont été congues pour la création et la communi-
cation des taches, afin de répondre aux besoins futurs. Elles visent principalement a
optimiser l'efficacité et la réactivité des échanges d’informations, contribuant ainsi a
la performance globale du robot. L'interface de gestion des taches facilite leur créa-
tion, permettant d’attribuer des priorités et des périodes si nécessaire, ainsi que de
les affecter a des coeurs de processeur spécifiques. La seconde interface permet aux
taches d’interagir entre elles : lorsqu'une tache requiert le contenu d’une autre, elle
peut en faire la demande et le recevoir des qu’il est disponible. Durant cette attente,
la tache est mise en pause pour économiser les ressources du processeur.

En conclusion, cette these a développé une infrastructure logicielle solide pour un
robot humanoide compétitif. La sélection de Preempt-RT et de Fedora a amélioré les
performances du systeme, tandis que 1'utilisation de 1"'USB et la mise en place d'un
systéme de journalisation ont été confirmées. Les interfaces congues pour la gestion
des taches et la communication anticipent efficacement les futurs besoins en termes
d’efficacité et de réactivité.



