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Domaine Agriculture -

Smart agquaponie Econova . W)

ECONOVA

Ce projet de smart aquaponie vise a développer trois dispositifs connectés pour une
gestion optimisée et automatisée de I'aquaponie. Le premier dispositif est dédié au
contrble des parameétres de I'eau des bassins de poissons, surveillant en temps réel
des variables telles que le pH et la turbidité. Le second dispositif gére les parametres
climatiques de la serre, régulant I'humidité et la température pour favoriser des
conditions de croissance optimales pour les plantes, y compris le déclenchement de
ventilateurs en cas de température élevée ou d'humidité faible. Enfin, un systeme
d'automatisation intégré ajuste l'alimentation en eau en réponse aux fluctuations du
pH ou des conditions climatiques. Ce systeme inclut également une caméra équipée
d'un programme d'intelligence artificielle pour détecter en temps réel les maladies
des plantes, permettant ainsi un suivi complet de l'aquaponie sans nécessiter de
présence humaine, grace a une connectivité |loT.

Impact socio-économique

Ce projet de smart aquaponie, en développant trois dispositifs connectés pour
automatiser la gestion de l'aguaponie, promet un impact socioéconomique
significatif. En surveillant en temps réel les parameétres critiques comme le pH et la
turbidité des bassins de poissons ainsi que les conditions climatiques de la serre avec
ajustement automatique, il améliore l'efficacité opérationnelle tout en réduisant les
colts de main-d'ceuvre et de gestion. Cette approche moderne non seulement
augmente la productivité agricole en minimisant les pertes dues aux maladies des
plantes, mais aussi renforce la sécurité alimentaire locale en fournissant des récoltes
de meilleure qualité de maniere plus fiable. En intégrant des pratiques durables et en
optimisant l'utilisation des ressources telles que l'eau et I'énergie, le projet soutient
également des initiatives environnementales, contribuant ainsi a une agriculture
plus durable et économiquement viable dans les communautés agricoles.

Réalisé par encadrants
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Domaine Agriculture
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Smart Hive hivetech %=

Le projet Smart Hive intégre également un dispositif de surveillance continu équipé de capteurs fournissant en temps réel les
parametres clés de la ruche. Ces capteurs mesurent des variables telles que la température, I'humidité, le poids, et d'autres
indicateurs environnementaux cruciaux pour le bien-étre des abeilles. En combinant la détection avancée des maladies
comme le varroa et la loque avec une surveillance constante des conditions de la ruche, ce systeme permet aux apiculteurs
de prendre des décisions informées et proactives.

. ma M PO Uninera YOULOSE BEE_ Varves Debretion . . . . . S <
. . Ainsi, le projet Smart Hive vise non seulement a préserver la
it LAC SRCE HNE . santé des abeilles, mais aussi a optimiser les pratiques
- ! apicoles pour assurer une gestion durable et efficace des

colonies.

Impact socio-économique

Le proverbe "Si l'abeille disparaissait de la surface du globe,
I'hnomme n'aurait plus que quatre années a vivre" souligne
l'importance cruciale des abeilles pour notre écosysteme et
notre survie.

En favorisant une apiculture plus résiliente et productive, le
Smart Hive non seulement préserve les écosystemes
essentiels mais aussi stimule le développement
économique et social, assurant ainsi un avenir plus durable
et prospeére pour les communautés rurales et agricoles.

encadrants

KACEM Hadjer BERKANI Chaimaa Dr. OUHOUD Amina Dr. BRAHAMI
Fatima Zahra Hibat Allah Mustapha Anwar



Domaine Agriculture

Systeme intégre d'irrigation Automatique

Le projet vise a automatiser l'arrosage des plantes pour optimiser les ressources agricoles
face a la croissance démographique et au changement climatique. En analysant la teneur
en eau du sol et la température ambiante, il gére 'utilisation des sels minéraux pour éviter
les dommages aux récoltes. Impact socio-économique.

Impact socio-économique

L'impact socioéconomique de ce projet est considérable.

En automatisant l'arrosage des plantes, le projet optimise l'utilisation des ressources
agricoles, une nécessité cruciale face a la croissance démographique, au changement
climatique, et a la sécheresse en Algérie.

En analysant la teneur en eau du sol et la température ambiante, il permet une gestion
précise des sels minéraux, évitant ainsi les dommages aux récoltes. Cette approche
améliore non seulement l'efficacité de la production agricole, mais contribue également a
la durabilité environnementale.

En réduisant les pertes d'eau et en augmentant les rendements, le projet soutient la
sécurité alimentaire et favorise la résilience des systémes agricoles, tout en créant des

opportunités économiques dans le secteur des technologies agricoles avancées. prototypes réalisé au niveau du
FABLAB de I'ESSAT

Réalisé par encadrant
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Domaine de la Péche

Conception et realisation d'une bouée marine
pour la surveillance de la pollution marine

Ce projet vise a développer une bouée marine en biopolymere pour surveiller
activement la pollution marine. Intégrant des capteurs environnementaux
avances, elle collectera et transmettra en temps réel des données essentielles sur
la qualité de I'eau et les niveaux de pollution, contribuant ainsi a une surveillance
environnementale efficace des océans.

Impact socio-économique

Le développement d'une bouée marine en biopolymeére intégrant des capteurs
environnementaux avancés pour surveiller activement la pollution marine
promet un impact socioéconomique significatif. En fournissant des données en
temps réel sur la qualité de l'eau et les niveaux de pollution, cette technologie
contribuera a la protection des écosystemes marins fragiles et a la gestion
durable des ressources océaniques, soutenant ainsi une économie bleue plus
robuste. Elle stimulera également l'innovation technologique dans les domaines
de la biotechnologie et de lingénierie des matériaux, créant ainsi des
opportunités d'emploi spécialisées et renforcant la recherche dans ces secteurs.
En sensibilisant le public et en éduquant sur les impacts de la pollution marine, ce
projet favorisera une meilleure prise de conscience environnementale et des
comportements plus responsables, essentiels pour assurer la durabilité a long
terme des écosystémes marins et des communautés cotiéres.

Réalisé par Encadrants
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Domaine de la Péche

AgquaTech

ce projet vise a résoudre les pertes économiques et les risques
environnementaux liés aux déchirures des filets en aquaculture. Grace a un
microcontréleur ESP32, le systeme détecte en temps réel les anomalies via
des variations de tension, en envoyant des alertes instantanées aux
exploitants via Wi-Fi ou Bluetooth. Alimenté par des panneaux solaires, il
garantit une surveillance continue tout en étant écoénergétique, avec des
LEDs pour localiser les zones endommagées rapidement.

Cette innovation réduit significativement les pertes de poissons, améliore la
sécurité environnementale en prévenant les évasions, et diminue les colts
de maintenance en facilitant des interventions précoces. Elle contribue ainsi
a renforcer la rentabilité et la durabilité des exploitations aquacoles, tout en
protégeant les écosystémes aquatiques locaux.

Impact socio-économique

Le projet apporte des impacts socioéconomiques significatifs en renforcant
la durabilité et la rentabilité des exploitations aquacoles. En réduisant les
pertes de poissons grace a une détection rapide des déchirures, il stabilise
les revenus des exploitants et limite les colts de maintenance. Par ailleurs,
en prévenant I'évasion des poissons, il protege les écosystemes aquatiques,
contribuant a une gestion environnementale responsable. Cette solution
technologique améliore la compétitivité des acteurs du secteur tout en
promouvant des pratiques durables et respectueuses de I'environnement.

Cueunt | FermAC
Cocait 2 FermAC
Crrcait 3 FarmAC
Cucun 4 FermAC

prototypes réalisé au niveau du
FABLAB de I'ESSAT

Réalisé par Encadrants
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Domaine de la Santé

ROBOT DESINFECTANT
A BASE DES LAMPES UV

Ce projet vise a concevoir un robot suiveur de ligne capable de
désinfecter les surfaces et l'air dans des environnements sensibles en
utilisant la technologie UV.

Ce robot est congu pour suivre des lignes au sol tout en surveillant et
ameéliorant la qualité de l'air, assurant ainsi un environnement plus sGr et
hygiénique.

io-é i prototypes réalisé au niveau du
Impaqt SOCIO econo.mlque. - ) EABLAB de 'ESSAT
L'utilisation de ce robot suiveur de ligne dans les hopitaux, les écoles, :

les espaces publics et les serres agricoles promet des améliorations
significatives en termes de santé publique et d'efficacité agricole. En
automatisant la désinfection des surfaces et de l'air, il réduit la
propagation des maladies et les colts médicaux associés.

De plus, dans les serres agricoles, il améliore la qualité de l'air et diminue
les risques de contamination des cultures, augmentant ainsi le
rendement et la qualité des produits.

Cette technologie contribue a un environnement plus sain et a une
productivité accrue, générant des économies de colts a long terme.

Réalisé par Encadrants
KHORSI Sarra Hadile BOUMEDIENNE Meriem Dr. BEMMOUSSAT Dr. MEGNAFI Hichem Dr. GHERBI Sabah Dr. OUHOUD Amina m
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Domaine de la sécurité et la surveillance

Ny elle)

Systeme de contréle d'acces
pour les parking

Ce projet est un systéme de contrdle d'acces pour les parking utilisant la
reconnaissance de plaques d'immatriculation (et la technologie de
reconnaissance faciale. Des caméras IP haute résolution capturent la
plague d'immatriculation et le visage du conducteur, qui sont ensuite
compareés a une base de données des veéhicules et individus autorisés.
L'acces est accordé si soit la plaque d'immatriculation soit le conducteur
sont reconnus.

Impact socio-économique

L'impact socioéconomique de ce systeme de contréle d'acces pour les
installations de stationnement est notable a plusieurs niveaux. En facilitant une
gestion plus efficace et sécurisée des acces, il contribue a réduire les risques liés
aux intrusions et aux fraudes, ce qui peut potentiellement diminuer les colts de
sécurité et d'entretien pour les opérateurs de parking. De plus, en optimisant le
flux de véhicules grace a des processus d'entrée et de sortie plus rapides et
automatisés, le systéme peut améliorer l'expérience globale des utilisateurs en
réduisant les temps d'attente et en augmentant la satisfaction client.

SMAR .

Sur le plan économique, l'efficacité accrue peut également conduire a une
meilleure utilisation des ressources et a une augmentation de la rentabilité pour
les exploitants de parkings, tout en renforcant la sécurité et la fiabilité des
installations

Réalisé par Encadrants

CHETTOUH Elalmi BENCHOHRA Abderahmane Dr. M'HAHMEDI Mohamed Dr. Nedjar Imene

prototypes réalisé au niveau du
FABLAB de I'ESSAT



Domaine de la robotique

Robot Autonome pour
la Cartographie

Ce projet se focalise sur la conception d'un systeme
avancé de cartographie destiné a un robot mobile.

Il integre des capacités de navigation autonome, de
cartographie en temps réel et de localisation précise,
exploitant les technologies modernes pour optimiser
la perception et la gestion de I'environnement.

Impact socio-économique

L'impact socioéconomique de ce systéeme est significatif, notamment
dans son utilisation pour le suivi des constructions.

En améliorant la précision et I'efficacité de la cartographie, il permet non
seulement de surveiller et de documenter l'avancement des projets de
construction de maniére plus détaillée, mais aussi de Vvérifier si les plans
établis sont suivis conformément aux spécifications.

Cela contribue a réduire les écarts entre la conception initiale et
I'exécution sur le terrain, optimisant ainsi les processus de construction et
assurant une meilleure qualité des infrastructures.

Réalisé par Encadrants
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Domaine de la robotique

Robot Autonome pour
la lecture des panneaux Z4R
de signalisation routiere “*'*

CE projet consiste en un robot mobile intelligent capable de reconnaitre
les panneaux de signalisation routiere et d'exécuter les actions
appropriées a chaque panneau. Cette fonctionnalité repose sur
l'entrainement d'un modéle YOLOvV8n avec une base de données
spécialisée.

Impact socio-économique

Son impact socio-economique se résume dans le renforcement de la
sécurité routiere en sensibilisant les conducteurs débutants aux regles
de circulation, il permet aux auto-écoles de moderniser leurs outils
pédagogiques, rendant I'apprentissage plus interactif et engageant, il
permet le développement d'opportunités dans les domaines de la
robotique, de l'intelligence artificielle et enfin il encourage a la création
de startups ou d'entreprises spécialisées dans les robots éducatifs et la
robotique.

Réalisé par Encadrant
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Domaine de la robotique

Robot manipulateur mobile e

Le Robot Manipulateur Mobile est congu pour combiner mobilité
omnidirectionnelle et capacité de manipulation précise grace a des roues
Mecanum et un bras manipulateur a 6 degrés de liberté. Il est contrélé par un
systéeme embarqué intégrant Arduino et Raspberry Pi, permettant des
mouvements fluides et précis dans des environnements restreints.

Les algorithmes avancés, comme Dijkstra et A*, optimisent la planification
des trajectoires et le contréle PID garantit la stabilité des déplacements.
Equipé d'un suiveur de ligne et d'un systeme de vision basé sur la
reconnaissance d'objets, le robot peut interagir intelligemment avec son
environnement.

Une interface graphique intuitive facilite son utilisation, rendant ce robot
polyvalent pour diverses applications industrielles, logistiques et
domestiques.

Impact socio-économique

Ce projet a un potentiel transformateur dans de nombreux secteurs. Dans
I'industrie, il automatise des taches répétitives et dangereuses, réduisant les
colts et augmentant la productivité. Il améliore la logistique en optimisant la
manipulation et le transport des matériaux dans des espaces complexes. Par
ailleurs, ce robot peut fournir des services personnalisés, tels que l'assistance
aux personnes agées ou handicapées, améliorant ainsi leur qualité de vie.
Enfin, il stimule l'innovation technologique et génere des opportunités dans
la formation, la maintenance et le développement de solutions robotiques,
renforcant I'économie et encourageant I'éducation dans des domaines a
forte valeur ajoutée comme l'intelligence artificielle et la robotique.

Réalisé par
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TECHFAB

Une machine CNC hybride combine une téte laser et une téte spindle, permettant a la fois la découpe/gravure laser
et l'usinage mécanique. Cette configuration offre une polyvalence accrue pour travailler avec divers matériaux, des

bois tendres aux métaux.

Le changement de téte peut étre manuel ou automatisé pour optimiser le processus de fabrication.

prototypes réalisé au niveau du FABLAB de I'ESSAT

Les machines CNC augmentent Ia
productivité et réduisent les colts de
production grace a l'automatisation et a la
précision accrue. Elles améliorent la qualité
des produits et offrent une flexibilité de
production, permettant aux entreprises de
mieux répondre aux demandes du marché.

En revanche, elles peuvent réduire les
besoins en main-d'ceuvre non qualifiée,
nécessitant une requalification des
travailleurs vers des taches plus techniques.



Domaine électronique

Développement et production de iy

cartes de circuits imprimés

Conception et fabrication de cartes de circuit imprimé qui améliorent l'isolation électrique, en abordant les défis
rencontrés par les circuits non isolés grace a des solutions innovantes.

prototypes réalisé au niveau
du FABLAB de I'ESSAT

Réalisé par

Bensadek Houari

Impact socio-économique

Le développement et la production de cartes de circuit imprimé
améliorant l'isolation électrique, en abordant les défis des circuits non
isolés avec des solutions innovantes, ont un impact socioéconomique
considérable. Ces PCBs plus sGrs et fiables réduisent les risques
d'incendies et de pannes électriques, augmentant la sécurité dans les
applications industrielles, commmerciales et domestiques, et diminuant
les colts liés aux accidents et aux interruptions de service.

L'innovation stimule l'industrie de [|'électronique en permettant la
création de dispositifs plus performants et compacts, renforcant ainsi la
compétitivité des entreprises et favorisant la croissance économique et
la création d'emplois spécialisés. De plus, en rendant les appareils
électroniques plus fiables, ce projet augmente la confiance des
consommateurs, encourageant une adoption plus large des
technologies modernes, réduisant les déchets électroniques grace a des
produits plus durables et diminuant les colts de maintenance et de
remplacement pour les entreprises et les particuliers.

Encadrant
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