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Une histoire riche
dans la robotique,
fondation de
Bluebotics

2001-2015
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Rovenso est créé
avec une equipe
de talents dans

la robotique,
Data sciences,
meécanique

2016 : Création de

Nos partenaires
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Rovenso

COPPELIA
ROBOTICS

PROTECTAS

Prototype validé Expérimentations [l‘TS! @
seed début de 78 SECURITAS

et financement sur site client et

2018 2020+

Une équipe de R&D internationale

(2.6 M CHF) commercialisation

Danjiao Fredeéric
Il a développé des quad-copters, avions, sous-marin

pour le monitoring écologique, envoye un Rover en
Arctique

Jean-Marc Lucian Manohar



COUTS ELEVES.DES DISPOSITIFS DE
SE ET

E

E
URITE

quiper toutes les zones d’un

projet, cablage réseau, install

differents types de caméras

at

SURETE FIXES

rand site est colteux en
0N, maintenance et

et peu adéquat pour les

parties extérieures, en cas d’anomalie des équipes
doivent se rendre sur place




) s .

VL R

- pavigation autonome

A
“ L 8

|

1>

~ Cartographie rapide&

APt
carte générée en 22 minutes

h\
3 R R i S T
: e
- .
e .o \ =N A S
- -
- ‘ . o Sl ' 4 e -
w ¥ - o 'gf £ B\

T~ - !
- .\l. “‘,, ]
.. ""A,.
., . N
r

R y

N R ,/
by _\‘_ e

e - ogum

o



L
D
O
=
L
T
L
LLd
=
—
af
O
>



http://video.rovenso.com/

CAPACITES DE DETECTION D’ANOMALIES

D
J
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INTRUSIONS *

ACCESS INTEGRITY

r_"
-

THERMOGRAPHY

ACOUSTIC ANALYSIS*

APk o 30X ZOOM VISION
1 SITE INTEGRITY O *HUMANS DETECTED AT 350M
J =
< 360° NIGHT VISION :
q oo *HUMANS DETECTED AT 50M AT e X | i HIGH-RESOLUTION VOLUMETRY
i % FENCE INTEGRITY NIGHT, 100M DURING DAY P sl ’Ii‘
SN MISSING ASSETS 8H AUTONOMY
L/ | \J (eg. extinguishers, parcels, ..) + AUTOMATIC
RECHARGING
- ""‘ LEAKS
L J (liquids or gas)
~ "
35 CM VERTICAL
LAJ EARLY FIRES STEP OVERCOMING
SPEED 3.6 KM/H
N orve. "
8T THERMALDRIFTS &  (REMOTESKM/H)
“w J <
N RANDOM SILE)\lT PATROLS,
3 APPEARING OBJECT 24]7
“w J
~ "
==, UNCONSCIOUSNESS 80 CMWIDI g ID HEIGHT,

rlmr INVENTORY, PLATE
L' READING



MEILLEUR COMPLEMENT AU DISPOSITIF SECURITE & SURETE

Détection d'intrusion Co 8 S
;f'\'_; Lié a l'installation & types de caméras & 3§Om de nuit a 3_69,’
budget verrouillage PTZ et suivi intrus
Effet de dissuasion & f'gp
de surprise Hy ronde aléatoires, alarmes, flash lumineux
Surete Levée de doute visuelle & r '""\
Interpellation audio u _,L_,
Controle d'integrité Cg? ] _
des acces A, -..a
Contréle d'identité ‘?@\"
- \'J Option lecteur de badge RFID ou QR code
Déteg:tion eGes r@ 3 d'anal h hi d ff i I h hi diffé iell
de depa rt de feu - TJ Les capteurs ne couvrent pas la totalité du site Pas anaélxésc?crtiqﬁrerg,oegogaPpelﬁnueent,e.? cortrets Via analyse t ermograf IIIROIue erentietle + UV
Détection fuite de gaz "A“
W ) Les capteurs ne couvrent pas la totalité du site
Sécuriteé Détection de fuite / flagues r‘ﬂ .
llqu Ides W J Via thermographie x computer vision
|dentification e
travailleur en détresse " Champ de vision limité Via thermographie x computer vision
Controle présence extincteurs / ri—ﬂ _
equements & mesure de secu. -
Cout Hypothéses 100 cameéras 10 cameéras + gardien 10 cameéras + robot
complet  c3pey 400-550kE 0€ 0€
client final
. . . - 125€ / nuit 3 265€ / 24H
(ex. gngs(_!]t)e de | Colt complet approximé/ jour 400€ / 24H 250 € / nuit ou 550€ / 24H + flexibilité Tocation




RISQUES SUR LA CONTINUITE
OPERATIONNELLE LIE AU DOWNTIME
DES EQUIPEMENTS

I

Avec des impacts sur la continuité des opérations, qui
peuvent etre reduits via un monitoring et detection
LEERUENES



COMPETITION

OUTDOOR PATROLLING

INDOOR PATROLLING

STEPS / STAIRS OVERCOMING

WORK-DAY AUTONOMY

NAVIGATION IN
CLUTTERED ENVIRONMENT

MULTIMODAL ANOMALY DETECTION
FOR SECURITY AND SAFETY

INTRINSIC SAFETY (< 50 KG)

ROVENSO
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DEMONSTRATIONS



https://youtu.be/h1n6NmXmY7s
https://youtu.be/N9hwHeu5vJI
http://video.rovenso.com/
https://youtu.be/gbFrB864Tyo

MODELE ECONOMIQUE
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N . . L, . SurcoUts liés a la qualite

Gardiennage nocturne Co(t d’installation  Accidents lies a la manutention d’inventaires / coOLLJt des
(~210€ / sﬁift de nuit) des cameéras, ou anomalie de stockage masgasiniers

reseau Cout : 25k€ par accident (20k-20(ﬁ<€ Pentrepé‘)t)

+ controles automatises
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+ Détection danomalies multimodale

."‘

' &ﬁ) ; 5

~ldentific S mana
inventaires photo de

r

Pour une application sureté —
forfait location maintenance
de départ a ~100€ / jour

HD & focus & IR& Al controles de securité des

* Variable de 100€ a 200€ / jour selon les cas d’usages



QUELQUES CAPABILITES O L & ©® o

Détection de flaque et fuite d’eau, huile OK v N/A
Prévention départ de feu.ou a alie machine
via ana}yse?hgrmograpHique i erentig]e OK v v
Integ r't? des Détection piece manquante sur machine OK v v
operatlons
Contréle des manquants par volumétrie v v
différentielle par emplacement
Vérification fermeture des valves / vannes 4 4
L ecture valeur manometres v N/A
nventaire par computer vision (jusqu’a 6m de
auteurg P P (jusq v v
Détection de flaque et fuite d’eau OK v N/A
Libération des acces incendie OK v N/A
Securite des -
personnes Débactérisation par rayonnemment UV OK v N/A
Adaptation a I'environnement (évitement des
pers%nnes ( OK v v
étection jet de vapeur et identification conduite
Byante J P 2021 v N/A
Détection fuite de gaz (analyse acoustique +
ana?yse {.Flern%quegJ (analy q v N/A
Détection des gestes a risque (analyse de
postures, erret?r ée stocka%e, (3 Y v v
Détection des intrusions (volumétrie différentielle
Siireté + deetec |rc]>n %umain? ( OK v v
Qi e%%%?ire] IFe%S objets suspects (volumétrie OK v v
((’)ontrc“)l? d’inté%rité des acces : portes, genétre OK v v

computer vison + analyse geometrique



MODELE ECONOMIQUE
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Gardiennage nocturne + CoGts & ri§ ue lié auk tache + Fréquence et fiabilité des controles de
(~210€ / sﬁift de nuit) d'ing action maintenance préventive mécanique,
(~40-80€/ heure) thermique, pression
+ Détection danomalies multimodale + Automatisation des controles
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Pour une application sureté — x
forfait location maintenance
de départ a ~100€ / jour*

* Forfait allant de 100€ a 200€ / jour selon les cas d’usages x

durée dutilisation Sons & ultrasons & focus & IR& Al



Cas d’usages et
valeur pour votre
industrie

Quelques
semaines

Hackathon

Nous conduisons
plusieurs interviews
pour scorer et
sélectionner les cas
d'usages les plus
accessibles par ou
commencer

Business case pour
vos opeérations et
démonstration sur
site
1 jour de
démo +
atelier

Benchmark

Gouvernance

éwaluatimnva l-e ur

T Maturite
Roadmap

Une démonstration
sur site permet de
démontrer les
capacités du robot

Un 1'¢" business case
peut étre établi pour
prise de décision

VOTRE VOYAGE AVEC ROVENSO

Expérimentation sur

site

Quelques
Mois

)

c%qrw)potgryision .
dataengineering

machinelearning
dataanalysis
datasclence

Une expérimentation est

nécessaire pour collecter
des données spécifiques

a vos équipements,
adapter les algorithmes,
construire les interfaces
a vos systemes, en tirer
les enseignements sur
I'organisation a mettre
en place

)

integration

Valeur

DSIY s 2
production
Industrialisation

pilotage

adversariallearning

Nos robots sont loués
(contrat de location
maintenance) avec

une part de software

(SaaS)

Notre hardware et
chassis étant tres
compétitif le
déploiement a grande
échelle est peu
colteux

)

Déploiement grande

échelle, nouveaux
algorithmes

?f(\&f’arehouses
(/![ 'n[t";\‘li“.'i,‘y‘;

mult1 site

Dans le temps nous
apportons de
nouveaux usages &
algorithmes,
automatisations

Notre produit est
scalable a la plupart
des types
d’environnements
(waterproof, ..)



OPTIONS DE MISE EN PLACE

Remontée des alarmes Crise de I%?rr}]neaslssance Intervention su S|te en cas
rgci evee de oute Via UFI)E%\{S,%sl%ou Sl cﬂnm

selon organisation actuelle via astreintes

PROTECTAS

Ou votre prestataire Ou votre prestataire

PROTECTAS
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MONITORING

’ Yy 4:02:46 PM
— © wmap i \ o ——— s :
| ROS dotabiase /N ANOMALIES - “"-._ . 4 4:00:20 PM

4G sur ADMINISTRATION
quensg wifi IPC
rive + porne
P 4G VER ROVERS
b4
l ROS controls a PastgresQL VPN client DEVELOPMENT
s 1 7= 2 S 4 CONTROLS
Ap ToOPICS
TCP UDP
Web server
VEN ' »
v |
pRPC PostgreSQL g VPN server
PC IPC
LWSCGI
A
DNS Diango <P
rover 108
IPC IPC TCP UDP
ES 3
NN
TCPIQUIC
User
VPN~
4 '
113 Browser smodeler 5 VPN clent
utilisateurs o | |

Leaflet | © OpenStreetMap contributors © CARTO

v API disponible avec webservices REST pour collecter les informations
des alarmes ou télécharger les images prises par le robot

v SPSrulgcl)e&gopplications surete les données video sont stockées 2 jours v !jr)fcerfacefvia navigaltteurl WEbI oour détf[cn,ilr,le5,dpatroui|Ies, P
d i snliaué 4 inspection, consulter les alarmes et téléguidage
v Les données utiles sont répliquées sur une base de données centrale 4 Peutpétre interfacé au Sl de votre équipe presxgataire streté avec le

par client protocole dc09



FONCTIONS D'INVENTAIRE

Objectifs

1. Fiabiliser la gestion des stocks (ex. erreur d’emplacement de stockage)

2. Detecter au plus tot les ruptures

Fonction recherchées dans I’entrepot

Via une patrouille hors période de fonctionnement détection des anomalies d’inventaire vs. Inventaire connu par le WMS
(chargé quotidiennement a la fermeture du magasin et contenant les références et qté et volume par emplacement)

Capture d’'image a intervalles réguliers dans les allées 2 approches complémentaires
magasin (largeur type 2 metres hauteur 10m)
| 1. Inventaire volumétrique : anomalie
- ——— —— - 1 remontée si volume dans emplacement
S e e e < ou > volume théorique (a/ via carte
de référence, ou b/ via calcul des
volumes utiles par rack)

| 3w e e e )+ ] W Do e (e v S EL) . .

A i e ) S R D o W ) U D X S Vs i U B 4T 2. Inventaire par computer vision sur les
étiquettes des palettes (éventuelle

o 5 LRSI lecture des emplacements aussi pour
confirmer la position du robot)

o Intervalle
d’inspection

"

Ou 30 cm si on racle le bord

ﬁ + Détection d’anomalie par computer vision
1M50 (ex. carton ou palette endommageée)

as |



VOS CONTACTS
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Damien@rovenso.com
+33 635151190
BlZ DEV & PRODUCT DIRECTOR
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