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1 Navigation autonome : Planification des trajectoires
O Grille d’occupation de I'environnement
 Calcul des trajectoires navigables
[ Sélection de la meilleure trajectoire

[ Controle du vénhicule
d Commande latérale pour le suivi des trajectoires

] Stabilisation du chéassis

 Conclusion et Perspectives
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_ Planification des )
Perception trajectoires Controle

Grille d’'occupation Espace Longitydinal/
dynamique navigable latéral

Détection d’obstacle Modeéle du Stabilisation du
fixe/mobile véhicule chassis

> controle —
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o @  Planification des trajectoires = utc
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 Navigation autonome réactive, utilisant des tentacules
égo-centre.
 Une carte dynamique locale est nécessaire.

[Hundelshausen et al.]

-

Grille d’occupation/ détection
d’obstacles

A\
P
Calcul des trajectoires
navigables
U
2 Sélection de la meilleure
trajectoire

F. Hundelshausen, M. Himmelsbach, F. Hecker, A. Mueller, H-J. Wuensche, « Driving with tentacles : Integral structures
for sensing and Motion », Journal of Field Robotics, Vol. 25, Issue 9, pp. 640-673, 2008.
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64 laser beams

__ 3D lidar measurements (points)

all three points fall into the same grid cell

* LIDAR Velodyne 64 beam, 360°.

I_ “max. difference in

z-coordinates

» Grille d’occupation 2D%2, 512 x 512 cellules; 25x25 cm?z.

= Valeur d’une cellule : degré d’occupation selon z.

= Une nouvelle grille est créée toutes les 100 ms.
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W sy @ Structure des trajectoires = e

cules en forme de clothoides dont
rement avec la longueur :
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W sy @ Sélection de la trajectoire e

drivable tentacles
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 Tentacule navigable:
distance au 1" obstacle > distance de collision

crasl distance

o

 Les clothoides navigables sont identifiées en
utilisant 'analyse par intervalles
= Contraintes de la dynamique du véhicule
= Contraintes liées aux obstacles dans GO

[ Criteres de sélection:
= Distance au 1°" obstacle
= Platitude
» Trajectoire connu par GPS

Parametre de la courbe

Abscisse curviligne
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« Commande latéral pour le suivi de la trajectoire de reférence.
» Découplage des dynamiques latérale et longitudinale.

« Commander le braguage pour minimiser le déplacement latéral
et I'erreur de lacet.

» Développement de controleurs simples et imbriques.
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Recherche

Speed (m/s) Steering angle
o | ' | I ! ! ! ! !
S [ T T [ i 05
2 oo e o oo e
1 1 : : 1 []
10 ! I I I I
0 5 10 15 20 25 0 s I I I I I
5 10 15 20 25 30
lateral error
0.02 : : : : :
: — SM super twisting (ST)
-0.02 I A ' —SMST+qu
I I | /
0.04 | | | nested SI‘u‘IET+qu. Pl |
0 5 10 15 20 25 30

)

0 5 10 15 20 25 00 b 10 15 20 25 30
Time (s) Time (s)

KFéminaire — 14 Juin 2012 R. Talj, reine.talj@hds.utc.fr 9




W sy @ Stabilisation du chassis & utc

Recherche

4 Risque de glissement/déerapage a la limite d’adhésion.
O Le conducteur peut perdre le controle de son vehicule.

Vehicle slip 7 Track on low u road

Contréle de la vitesse de lacet :
* Freinage différentiel.
= Braquage actif.

= Distribution active du couple de
traction.
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Trajectoire du vehicule
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Trois axes principaux sont en cours de développement :
» Planification des trajectoires par approche réactive.
» Commande latérale du véhicule.

> Stabilisation du chassis.

% Etude du modéle 3D du véhicule en considérant I'influence du

transfert de charge sur la stabilité.

% Couplage des dynamiques latérale et longitudinale.
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Merci pour votre attention!

Questions et Discussions

Prochain KFéminaire le vendredi 22 juin a 13h15
https://www.hds.utc.fr/kfeminaire
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