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Abstract

This project presents the development of a web-based remote-controlled car robot equipped
with object detection capabilities, designed to explore the integration of artificial intelligence
in low-powered edge devices. Utilizing a Raspberry Pi as its core, the system incorporates a
Pi camera module for real-time video streaming and implements computer vision algorithms
for object detection. The robot operates in a web-controlled mode allowing remote opera-
tion through a user-friendly interface. By leveraging edge computing principles, this project
demonstrates the feasibility of deploying Al-driven functionalities on resource-constrained
platforms. The implementation showcases the potential for creating sophisticated, intelligent
systems that can operate efficiently in various environments, bridging the gap between tra-
ditional robotics and modern Al applications. This work contributes to the growing field of
edge Al, highlighting the possibilities for remote sensing, automation, and human-machine
interaction in compact, energy-efficient form factors.
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Résumé

Ce projet présente le développement d’un robot voiture controlé a distance via une in-
terface web, équipé de capacités de détection d’objets, congu pour explorer 'intégration de
Iintelligence artificielle dans des dispositifs périphériques a faible consommation d’énergie.
Utilisant un Raspberry Pi comme cur du systeme, ce dernier intégre un module caméra Pi
pour le streaming vidéo en temps réel et implémente des algorithmes de vision par ordina-
teur pour la détection d’objets. Le robot fonctionne en mode controlé a distance, permet-
tant une opération a distance via une interface conviviale. En tirant parti des principes de
I'informatique en périphérie, ce projet démontre la faisabilité de déployer des fonctionnalités
pilotées par I'TA sur des plateformes a ressources limitées. La mise en uvre montre le poten-
tiel de création de systemes intelligents sophistiqués pouvant fonctionner efficacement dans
divers environnements, comblant ainsi le fossé entre la robotique traditionnelle et les applica-
tions modernes de I'TA. Ce travail contribue au domaine croissant de 'intelligence artificielle
en périphérie, mettant en lumiere les possibilités dans les domaines de la télédétection, de
I’automatisation et de l'interaction homme-machine sous des formats compacts et économes
en énergie.
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