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Le projet

La robotique mobile en milieu naturel s’est
longtemps focalisée sur les travaux concer-
nant le franchissement, la localisation et la
planification de trajectoire à des vitesses très
lentes. Les travaux s’orientent ici vers 
l’accroissement des vitesses d’évolution afin
de couvrir de plus larges étendues géogra-
phiques et de réduire les temps d’intervention
ou d’exécution de tâche. 

Ceci pose des problèmes de prise en compte
des dynamiques rapides et incertaines (glis-
sement, stabilité, ...). Dans ce contexte, le
projet contribuera à accroître l’autonomie
des robots mobiles en milieu
quelconque en apportant une
dimension de maintien d’in-
tégrité physique du véhicule
en même temps que la prise
en compte des phénomènes
dynamiques sur le suivi de la
consigne donnée.

objectifs et enjeux

PHASES DU PROJET

1 : Développement de l’architecture
mécanique.

2 : Conception et fabrication 
de l’architecture mécanique

3 : Commande déplacements

4 : Modération déplacements

5 : Commande mobilités 
additionnelles

6 : Evitement d’obstacles

7 : Algorithme localisation 
et observation

8 : Modèle numérique du terrain

Ce projet de recherche a pour ambition de
concevoir un robot mobile terrestre tout terrain
autonome, capable de se mouvoir à très haute
vitesse (10m/s). Son adaptabilité tant méca-
nique que logicielle lui permettra de conserver
une haute précision en milieux incertains tout
en préservant sa stabilité et en évitant les 
obstacles possibles.
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SIR (SYSTÈMES INTELLIGENTS ET ROBOTIQUE)

principaux déLivrabLes

• Architecture mécanique reconfigurable
• Algorithme de perception rapide
• Contrôle adaptatif et prédictif
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