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RESUME

La présente étude a été réalisée dans le but d'améliorer des fonctionnalités dans un
dispositif de lutte contre les mauvaises herbes congu en 2021 dans le cadre d’un PFE. Les
modifications apportées concernent le design mais principalement le systeme de motricité, les
roues ont été substituées par des chenilles afin d'améliorer I'adhérence..

Dans le but de comprendre le fonctionnement de ce robot, nous avons créé¢ une
expérimentation virtuelle en 3D. Pour la reconnaissance des mauvaises herbes on a gardé le
méme principe que pour le premier robot c’est a dire aveuglé le milieu de la caméra.

Le robot, en acier inoxydable, a ét¢ congu en utilisant des techniques de pliage, de
soudage et de découpage. Les €léments essentiels, tels que le réservoir et les chenilles, ont été
développés pour une utilisation optimale dans le domaine agricole.

ABSTRACT

The present study was carried out with the aim of improving certain features in a weed
control device designed in 2021 as part of a final year project. The modifications made
primarily concern the design, with a particular focus on the mobility system. The wheels were
replaced with tracks to improve traction.

To better understand the robot’s operation, we created a 3D virtual simulation. For weed
recognition, we retained the same principle as the first robot, which involves blinding the
center of the camera.

The robot, made of stainless steel, was designed using bending, welding, and cutting
techniques. Key elements, such as the tank and tracks, were developed for optimal use in the
agricultural field.
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