
Le gyromètre, qui mesure la 

rotation autour de lôaxe z, ce 

qui est important pour connaî-

tre lôorientation du robot. 

 

Un accéléromètre trois axes, 

mais nous lôutilisons seule-

ment pour x et y.  Nous avons 

alors, par intégration, la vites-

se du robot. Combinés au gy-

romètre, nous pouvons déter-

miner une position du robot. 

La centrale inertielle 

Les odomètres 

Les odomètres nous per-

mettent de compter le 

nombre de tour de roues 

effectués, ou plus précisé-

ment, le nombre de stries 

parcourues. Nous avons un 

odomètre sur chaque roue, 

nous permettant de pou-

voir déterminer une trajec-

toire, et donc la position 

du robot à tout instant. 

 

Applications 

Estimation de trajectoire 

Grace aux données des capteurs, nous pouvons calcu-

ler la  position du robot et la trajectoire suivie par celui

-ci en temps r®el. Afin dô°tre le plus pr®cis possible, il 

est nécessaire de réaliser de la fusion de données. 

  

A lôavenir, le robot pourra suivre une trajectoire d®fi-

nie. En calculant lôerreur entre sa position r®elle et cel-

le désirée, il pourra, par un asservissement de com-

mande, se recaler pour suivre au mieux sa consigne. 

Travail réalisé 

- Prise en main et correction des travaux précédents 

- Mise ¨ jour de lô®lectronique: réalisation de nouvel-
les cartes électronique pour les odomètres, remplace-
�P�H�Q�W���G�H�V���F�R�P�S�R�V�D�Q�W�V���H�W���F�R�Q�Q�H�F�W�H�X�U�V���G�p�I�D�L�O�O�D�Q�W�V���« 
- Réalisation du outils de développement haut-niveau 

sous Matlab 

- R®alisation dôune interface de visualisation de trajec-

toire en temps réel   
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����S®curit®: Avec lôajout dôune webcam, le R.M.A  pourrait 
faire des rondes de surveillance afin de sécuriser un site. 

����Cartographie: Reconnaissance de lieux inexplorés. 

����Pilotage du robot par joystick  


