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half-angles formulae 
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l: distance entre roues 
vl,vr : 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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Caméra perspective 

Statistiques :  

angle inscrit et angle au 
centre 
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cote(p) = p/(1-p) 
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NOTE : les équations des 
filtres de Kalman et 
Kalman étendu sont 

données dans l’examen. 
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Distribution normale 
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Règles des dérivées 
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Note : les parties hachurées ne concernent pas l’examen de mi session 
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