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Résumeé ou extrait : > Etude : PRESENTATION : Le développement de la robotique est un phénomeéne
prépondérant dans notre société, || en va de méme dans le dével oppement des technologies militaires.
Ainsi, les armées du monde entier utilisent de plus en plus les programmes é ectroniques et les robots
pour effectuer diverses missions comme le lancement de missiles ou le désamorgage d'engins explosifs
improvisés (IED) al'aide de robots autonomes. Mon travail au Japon est de participer au dével oppement
d'un robot nommé SmartDump 1V au sein du département de robotique de la National Defense Academy
of Japan. Ce projet a é&té commencé en 2007 et le principal objectif de |'équipe est de participé aun
challenge de robotique se déroulant tous les ans a Tsukuba (ville au Nord-Est de Tokyo). Mon but est de
développer un filtre efficace en langage C afin d'améliorer les performances du robot. Le filtre que je dois
coder est lefiltre de Kalman non-parfumé qui permet d'utiliser |es données obtenues par les différents
capteurs du robot et contenant une certaine quantité de données parasites pour produire des données plus
en accord avec laréalité. Une partie importante de mon projet consiste également a tester concrétement le
robot en extérieur afin de bien se préparer au challenge final, objectif principal pour I'équipe de robotique
pour cette année 2010. CONTRAINTES : Mes contraintes sont de type technique. En effet, je dois créer
un filtre qui sintégre parfaitement dans I'ensemble des programmes dégja utilisés par le robot pour se
mouvoir. De plus, un filtre (le Filtre de Kalman étendu) est déja mis en place dans le systéme. L'objectif
pour moi étant évidemment de réaliser un filtre plus performant que celui déja mais en place dansle
robot. Afin de vérifier s mon filtre est plus performant que celui dé§ja mis en place, je dois faire une série
de tests pour prouver ses performances. Je dois également coder mon filtre de telle sorte qu'il sintégre
parfaitement dans |e systeme comme le faisait le précédent filtre. DEMARCHES : Dans un premier
temps, je me suis familiarisé avec le robot et son utilisation ainsi que sur les différents programmes
régissant son fonctionnement. Je me suis ensuite intéresseé plus précisément au filtre de Kalman étendu
présent dans le systeme afin de savoir quelles étaient |es contraintes de son fonctionnement. Par la suite,
je me suis documenté sur le Filtre de Kalman non-parfumé afin de commencer ma programmeation.
Concernant |'utilisation du robot en extérieur pour effectuer des tests, le Professeur DATE (Professeur
assistant le Professeur TAKITA) m'aenseigné le mode de fonctionnement afin que je puisse faire des
tests tout seul. Ce mode de fonctionnement est particulierement simple car |e robot est sensé étre
autonome une fois les bons réglages effectués. RESULTATS OBTENUS : Aprés avoir effectué différents



test, il savere que mon filtre de Kalman non-parfumé fonctionne assez bien. Nous ne |'avons pas mis en
place lors du chalenge final a Tsukuba car celui dga mis en place sest avéré tres efficace lors des
différents tests effectués sur place. Apresles différents sdu robot alaNational Defense Academy of
Japan et a Tsukuba, le robot a finalement participé au challenge et I'a brillament réussi. SmartDump IV
est en effet I'un des 7 robots (sur 65) aavoir fini le challenge. LIMITES : 1l subsiste néanmoins deux
limites quant a l'utilisation du robot : 1a premiere est gu'un filtre ne serajamais parfait, le principal étant
de se rapprocher au maximum des véritables valeurs. La seconde limite concerne les données a
proprement parlé. Ainsi, les déplacements du robot sont fondés sur une carte préal ablement établie et
chargée. Les conditions environnemental es de cette carte (créée un jour donné) peuvent différer des
conditions présentes le jour de |'utilisation. D'ou I'importance pour le robot de pouvoir se mouvoir dans un
environnement réel sans perturber la vie des hommes et sans causer de dommages. CONCLUSION :
Gréce acefi
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