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Introduction
CAPTEUR

3

Introduits largement dans les
années 1980 pour la robotique

mobile

DATE

Simplicité d’intégration (petit,
léger, économique).

SIMPLE
Détection fiable des obstacles
même dans l’obscurité ou sur

des surfaces transparentes

AVANTAGE

OBJECTIF
Percevoir l’environnement

à courte et moyenne distance

 capteurs de contact ou infrarouges

< 1980



Principe de
fonctionnement 

ÉMISSION/RÉCEPTION
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Émission d’une onde ultrasonore (>20 kHz)
Réflexion sur l’obstacle
Réception du signal par le capteur
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Principe de
fonctionnement 

MESURE DE LA DISTANCE
MESURE DU TEMPS DE VOL

Formule : 

Vitesse du son ≈ 340 m/s dans l’air (variable selon T°C).
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Architecture de conception
Angle d’ouverture : 

Principe de
fonctionnement 

TYPES DE CAPTEURS
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Environnement : la température et l’humidité changent la vitesse du son.
Pas de détection de forme, couleur ou d’emplacement exact.
Taille : parfois trop gros pour de petites applications.
Fragilité : sensibles à l’humidité, au froid ou à la chaleur extrême.
Milieu : ne fonctionnent pas dans le vide.

Principe de
fonctionnement 

PERFORMANCES ET
CONTRAINTES LIMITES
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Utilisation
en robotique

EVITEMENT D’OBSTACLES

Robot avec capteur
Obstacle

émission

réception

Dimension du
robot

Distance avec l’obstacle
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Utilisation
en robotique

EVITEMENT D’OBSTACLES

Robot mobile avec capteur

Obstacle

émission

réception

Dimension du
robot

Distance avec l’obstacle

Sens de rotation
d’evitement

Obstacle
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Utilisation
en robotique

MESURE DE DISTANCES

Obstacle

Distance avec l’obstacle
(d)

Capteur ultrason monobloc

CALCUL :
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Utilisation
en robotique

MESURE DE DISTANCES

Obstacle

Capteur avec émetteur et récepteur séparés

CALCUL :

AVEC :

Vson = 340 m/s 

L’angle d’ouverture du capteur est en
général assez grand pour que ce

calcul ne s’applique pas
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Utilisation
en robotique

MESURE DE DISTANCES

 mesure précise  mesure précise
mais incomplète

 mesure imprécise
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ESPACE A CARTOGRAPHIER :

Object
en

hauteur

Utilisation
en robotique

CARTOGRAPHIE

Bien cartographier

NON cartographier

Erreur
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Type capteur ULTRASONS LIDAR INFRAROUGE

Prix Faible Élevé Faible

Portée 2cm à 5m 0.1 à 200m 10cm à 1m5

Traitement requis Très faible Élevé failbe

Utilisation
en robotique

AVANTAGE ET
COMPARAISON
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Exemples
 concrets
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Conclusion

Principe : onde → réflexion → temps de vol.
Utilité : capteur simple et robuste pour la perception
de distance.
Limites : sensibles à l’environnement et à la nature de
l’objet.



Webographie
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EVITEMENT OBSTACLE :

CARRACTÉRISTIQUE :



D e s  q u e s t i o n s  ? ?

Merci !

YADI Khalil et HARBULOT Teddy


