Modélisation de l’environnement d’un robot mobile…
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Résumé

Cet article décrit un système ultrasonore de perception de l’environnement pour la robotique mobile. Ce système est un réseau convexe de capteurs ultrasonores fonctionnant en mode multi-écho et multi-réception… 

Mots clés : ultrasons, robots mobiles.

Introduction

Les capteurs ultrasonores sont fréquemment utilisés en robotique mobile [Suarez, 1997] [Elfes, 1986] afin d’assurer différentes fonctions comme la sécurité ou la reconstruction d’environnement…

1. Localisation géométrique d’un obstacle

Le principe du télémètre ultrasonore est basé sur la mesure du temps de vol ou « Time of Fly » (TOF) d’une onde ultrasonore entre son émission par un transducteur et sa réception après réflexion sur un obstacle…

2. Architecture matérielle

Le réseau de capteurs ultrasoniques est composé de huit capteurs « Polaroïd 7000 » et de leurs cartes d’acquisition P6500…

3. Détermination des lieux géométriques des obstacles

3.1. Equations des ellipses
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3.2. Modélisation de l’environnement
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Figure 1. Lieu d'un obstacle pour un capteur émetteur-récepteur

3.2.1. Critères de sélection

A partir de cette première modélisation nous avons décidé d’extraire des primitives de l’environnement (segments) grâce à l’utilisation des tenseurs d’inertie…


3.2.2. Expérimentations

Conclusion

La réalisation matérielle d’un premier prototype de réseau de huit transducteurs ultrasonores nous a permis de valider les principes couplés de multi-écho et multi-réception…
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