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Résumé du sujet :

Les robots terrestres du futur auront a aller pites et plus loin et a intervenir d'une fagon
autonome dans des milieux de plus en complexes.ridoessité essentiel pour ces robots
autonomes lors d’évolution dans des environnemeats structurés est de pouvoir prédire
efficacement leur mouvement sur des sols accidetéa de générer des trajectoires
admissibles et optimales, il convient de se doteemaddéles du robot qui respectent a la fois
(1) les contraintes dynamiques prédominantes deg2ontraintes temps réel du planificateur
de trajectoires. Ce dernier doit optimiser en-ligjehemin de référence et les parametres de
vitesse, sachant qu’on suppose connu le but andteekt la carte locale du sol. Le sujet de
these proposé concerne le développement de mopetesettant de prédire des indices de
performances tels que la stabilité, le temps dequas, les erreurs de suivi ou encore
I'énergie consommeée sur des troncons de trajestoParmi les approches envisagées, les
techniques de réduction de modeles tels que la &iigular Value Decomposition) ou la
POD (Proper Orthogonal Decomposition) sont dessvaierivilégier. Le second point qu’on
souhaite traiter dans le cadre de cette thesea gstde en compte des incertitudes de mesure
lors de la prédiction. En effet, certains paranset@mme ceux de I'état du robot ou ceux de
'environnement sont variables ou pas parfaitengaminus, induisant ainsi des incertitudes
sur ces parametres. La prise en compte des incksitpermet d'étendre le domaine de
prédiction par une modélisation stochastique ehélirer ainsi la robustesse des prédictions.
Ces predictions devraient étre par la suite ughbstors d’évaluation des trajectoires. Ces
évaluations peuvent prendre la forme d’attributd® cout de transitions dans les espaces
d’état ou de configuration du robot et a la corgtam de graphes dans ces espaces. Une fois
les graphes construits, des algorithmes de recbemint par la suite exécutés afin de définir
la séquence optimale (ou sous-optimale) de tramsitdiscretes, et d’en déduire la trajectoire
ou le chemin de référence a suivre apres lissage résultats attendus de cette thése seront
validés sur la plateforme SPIDO acquise récemmnuamis le cadre des équipements
d’excellence RoboTex.
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