Le gyrometre, qui mesure la
rotati on autour
qui est important pour connai-
tre | 0orientat.

Un accélerometre trois axes,
mai s nous | out |
ment pour x et y. Nous avons
alors, par intégration, la vites- i
se du robot. Combinés au gy- 1\ o -
rometre, nous pouvons déter- e
miner une position du robot.

Les odomeétres nous per-

mettent de compter le

nombre de tour de roues
effectues, ou plus precise-
ment, le nombre de stries
parcourues. Nous avons un
odometre sur chaque roue,
nous permettant de pou-
voir déeterminer une trajec-
toire, et donc la position

du robot a tout instant.

S®curi t®: Avec | 6ajout dou
faire des rondes de surveillance afin de sécuriser un site.

Cartographie: Reconnaissance de lieux inexplorés.
Pilotage du robot par joystick
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- Prise en main et correction des travaux precéedents
-Mi se 7 | our déalisation @lneucet- r o |
les cartes électronigue pour les odometres, remplace-
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- Realisation du outils de développement haveau

sous Matlab
-R®al 1 sati on
toire en temps réel

dédune |1 nterf

Grace aux donnees des capteurs, nous pouvons calcu-
ler la position du robot et |la trajectoire suivie par celul
-C | en temps r®el . Afi n do
est nécessaire de réaliser de la fusion de données.

A | davenir, | e robot pour
ni e. En cal cul ant | 0erreu
le désirée, Il pourra, par un asservissement de com-
mande, se recaler pour suivre au mieux sa consigne.



