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Fusion capteur

z,=(1-w)z, +wz,

Reégles des dérivées
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Régle de Bayes

P(A|B) = P(B)

P(B|AP(A)

P(A,B)=P(A|B)P(B)
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Prob. totale P(A) = Z P(ABy) = Z P(A[B,)P(B,)

sin@~=8,cos@~1 si @<«1rad

cinématique directe
robot 2D

X(t) = j;v (t) cos(A(t))dt
y(t) = j;v (t)sin(O(t))dt

o(t) = j; o(t)dt

Conduite différentielle
v, +v Vv, -V,

v, +V,

R=— L, 0=
2V, -V, I

I: distance entre roues

I,V=

V),V, : vitesse linéare des roues
R : position ICC p/r milieu entre roues
V : vitesse linéaire du robot

: vitesse angulaire du robot
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cote(p) = p/(1-p)

p = cote/(1+cote)

cote(c,t) =
p

p(z|c)
(z|T)

———=cote(c,t-1)

Statistiques :

Var(aX + bY') = a” Var(X) + b*Var(Y') + 2ab Cov(X,Y).




Filtre a particules : algorithme

while (explore)
for i=1:C

k=D = (X ()u).0,)  Prédiction

z(k+1)= mesure() ;

for i=1:C
nd w (k+1)=p(z(k +1)| X, (k+1))w (k) Mise-a-jour
for i=1:C
e:;(kﬂ):Z:;Ef(;z 0 Normalisation N, - R
if (Neff < Nseuil) 2

X(ktl) = resample (X(ktD) , wiktl) ; oo

wi(k+1) = 1/C é-échantillonnage
Nt

end
EKF
WX (k+1|k)= [ (X(k),u(k)) Filtre Kalman
oo bl o_d (1) #(k +1] k) = OE(k) + Tu(k)
A X (1) du X (k+1) (2) P(k‘l'll k)=(DP(k)(DT+Cv

(3) P(k+1|k)=0P(k)D" + GC.G" (3) zZ(k+1|k)=Axk+1| k)
) z(k+1| k)= h (X (k+1] b)) () rtk+D)=z(k+1)—z(k+1|k)
©) rlk+D)=z(k+ -2k +1]) (5) Kk+D)=Pk-+1| DA {APG+1| AT +C. (k+1}
O A= s (6) 3k +1) = Rk +1| k) + K(k +1)r(k +1)
(7) K(k+1) =Pk+1] A AAP(+1 N +C(k+D}7 | | (7) Pk +1) = (I =K (k+ DA)P(k +1| k)
@X(k+D)=Xk+1|b)+K(k+Dr(k+1)
Q) P(k+1)=(I-K(k+D)AN)P(k+1|k)




