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Résumé :
Le suivi de trajectoire et l’évitement d’obstacles sont des problèmes principaux

de la navigation autonome des robots mobiles. Cette thèse décrit la navigation

virtuelle d’un robot mobile de type entrainement différentiel (Pioneer P-3dx) qui contient

deux roues gauche et droite entrainer par des moteurs DC et une roue libre pour assurer sa

stabilité. Pour ce faire on a conçus nos environnements de navigations sur la plateforme

virtuelle V-REP (Virtual Robot Experimental Platform) ; En premier lieu on a réalisé

une navigation dans un environnement sans obstacles en cherchant une cible, deuxièmement

dans un environnement sans obstacles en cherchant plusieurs cibles. Ensuite on a

réalisé une navigation dans un environnement encombré d’obstacles qui permet de chercher

une cible tout en évitant des obstacles sans collision. Deux stratégies de commandes

sont utilisées la première par l’algorithme ANFIS et la deuxième par l’algorithme hybride

ANFIS-PSO écrient en code Matlab. L’objectif de l’algorithme PSO (Particule Swarm

Optimisation) est la minimisation de la fonction objective qui est l’erreur quadratique

moyenne entre les valeurs réelles et prédites des commandes du contrôleur ANFIS qui

sont les vitesses gauche et droite du robot mobile, pour donner des valeurs de vitesse

optimales qui seront appliqué au robot pour donner un meilleur suivi de trajectoire et

évitement d’obstacles. La Plateforme d’Expérimentation des Robots Virtuels V-REP a

été utilisé pour réaliser les environnements virtuels de simulation proche de la réalité et

qui prend en considération les caractéristiques physiques du robot et de l’environnement

afin de prendre une vision globale sur les problèmes et les résultats attendu avant l’implémentation

de ces techniques de commande sur un robot réel dans un environnement réel.

Une étude comparative entre la navigation par la méthode ANFIS et la navigation par

la méthode hybrides ANFIS-PSO montre bien l’efficacité du PSO qui assure une bonne

réponse au robot dans ces limitations physiques (vitesses, couples) et assurer un suivi

optimal pour la navigation automatisée du robot à roues Pioneer P-3dx. En regardant les

résultats expérimentaux, on observe que la méthode proposée fournit une solution efficace

et optimale au problème de recherche de cible et l’évitement d’obstacles




