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INTRODUCTION

L’odomeétrie et son role en robotique mobile

La robotique mobile repose sur la capacite d’un robot a se déeplacer
de maniere autonome.

Pour cela, il doit connaitre sa position et la distance parcourue :
c’est le role de I’'odométrie.

L’odomeétrie est une méthode utilisée en robotique et en navigation
pour estimer la position et le déplacement d’un véhicule ou d’un
robot mobile.




INTRODUCTION

Qu’est-ce qu’un odometre ?

Un odometre est un instrument qui
mesure la distance parcourue par
un véhicule ou un robot mobile a
partir de la rotation de ses roues.



INTRODUCTION

Passage de 'odometre classique vers ’encodeur

. L’odometre meécanique : simple mais
limité (lecture manuelle, faible
précision).

. L’encodeur électronique : mesure

plus fine, données exploitables par
un ordinateur.
. Permet d’intéegrer 'odometrie dans
les robots modernes.

Odometre Encodeur
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PRINCIPE DE FONCTIONNEMENT

Grace a un capteur, généralement un encodeur, les rotations des roues sont
converties en impulsions électriques puis traduites en distance lineaire. En
accumulant ces distances au fil du temps, il devient possible d’estimer la

position et I'orientation du robot dans son environnement.
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PRINCIPE DE FONCTIONNEMENT

Vitesse linéaire de chaque roue :

Vitesse linéaire du robot :

Vitesse angulaire du robot (rotation):

Mise a jour de l'orientation (angle 0):

Mise a jour de la position (x, y):

VR + VU,
vV —=
2
URr — UL
W —
L

O(t) =0(t —1) +w- At
r(t) =x(t — 1) +v-cos(f) - At

y(t) =y(t —1) +v-sin(f) - At
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TYPES DE CAPTEURS UTILISES EN ODOMETRIE

Il existe plusieurs types d’odometres:

-Odometre meécanique : basé sur des engrenages et rouleaux chiffres, utilisé dans les
anciens compteurs kilometriques.

-Odometre électronique : utilise des encodeurs pour transformer la rotation des roues
en signaux électriques (incremental ou absolu).

-’'IMU(centrale inertielle): est un dispositif electronique qui regroupe plusieurs capteurs
. Accéléerometres — mesurent les acceélérations linéaires,
. Gyroscopes — mesurent les vitesses de rotation,

. (parfois) Magnétometres > mesurent I'orientation par rapport au champ
magneétique terrestre.
11
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ERREURS SYSTEMATIQUE

erreur systematique :

. Diametre des roues mal calibré A
. Ecart entre les roues (entraxe)
incorrect L2

Ra#Rb

va:wa'Ra V= . . 1

’Ub :(&Jb'Rb A Ra'wa_Rb°wb




ERREURS NON SYSTEMATIQUE

erreurs non systematique :
- Glissement
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CALIBRATION

Calibration de 'odometrie

sélectionner de
trajectoires de
réferences
pour le robot

définir le MGD
et le MGI du
robot

mesurer et

analyser les
erreurs

Définition de
parametres
correctifs

Valider la

calibration
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UTILISATION EN

ROBOTIQUE

- Lodometrie permet a un robot de suivre sa position et son orientation lors de
ses déplacements.

. Elle est utilisée pour controler la trajectoire et ajuster la vitesse des roues d’un
robot mobile.

- L’odomeétrie peut etre combinée avec d’autres capteurs comme les cameéras ou
I’'IMU pour ameéliorer la precision.

- Elle est essentielle pour la cartographie (SLAM) et les robots industriels
autonomes.
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CONCLUSION

« L’odometrie est un outil clé pour estimer la position et 'orientation des robots mobiles.
- Elle facilite la navigation, le controle de trajectoire.

- Malgré ses erreurs accumulées, elle reste indispensable, surtout lorsqu’elle est
combinée avec d’autres capteurs pour ameéliorer la précision.




