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I. 1. Cadre de l’étude

Manipulateur mobile ?
Exemples
Intérêt ?

å Extension du domaine de manipulation
Problématiques

Redondance

Soutenance de Thèse – p. 3
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I. 2. Solutions Existantes

1. Planification

Soutenance de Thèse – p. 4
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I. 2. Solutions Existantes

1. Planification
Prédétermination d’une trajectoire réalisable (Carriker et al., 1991;

Desai et al., 1996; Bayle et al., 2001)

Soutenance de Thèse – p. 4
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I. 4. Outils

Modélisation des véhicules à roues
Exemple : l’unicycle

R0

θb

Rb

B(xb, yb)

Configuration rb = (xb, yb, θb)

å Modèle cinématique
ṙb = R̄(θb)ub

å ub := (u1 0u2)
T

Soutenance de Thèse – p. 7
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Configuration rb = (xb, yb, θb)

Modèle cinématique
ṙb = R̄(θb)ub

å ub := (u1 0 u2)
T

Propriété de ce système
Système non-holonome
Système commandable (LARC)

å Existence de fonctions transverses (Morin et Samson, 2001;
Morin et Samson, 2003)
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B

@
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4
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II. 1. Commande par SOE : Principe & Méthodologie

Principe

rb

r̄b

r−1

f

q̄

q

Soutenance de Thèse – p. 10
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II. 2. Existence et choix du SOE

Définition et existence des SOE
Un système omnidirectionnel équivalent est défini par :

Plate-forme : RCO de situation r̄b := rbr
−1

f

Soutenance de Thèse – p. 11
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II. 2. Existence et choix du SOE

Définition et existence des SOE
Un système omnidirectionnel équivalent est défini par :

Plate-forme : RCO de situation r̄b := rbr
−1

f

Bras équivalent de configuration q̄

Existence locale
Equation implicite em(q, rb) = 0 ⇔ em(q̄, r̄b) = 0

Non unicité
å Choix privilégié

Hypothèse de symétrie

Soutenance de Thèse – p. 11
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ūb

!

=
`

∂e
∂q

∂e
∂rb

´

−1
`

Ge− ∂e
∂t

´

Soutenance de Thèse – p. 12
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II. 4. Exemple applicatif

Exemple de l’unicycle avec bras RPR
! Tâche globale e(q̄, r̄b, t)

Soutenance de Thèse – p. 14
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III. 1. Deuxième Méthodologie : Principe

Principe :
Coordination et hiérarchie des tâches

å Objectif de manipulation prioritaire sur la locomotion
(P0) : Minimiser hs(rb, t) sous la contrainte e1(q, rb, t) = 0

å Trajectoire non-nécessairement réalisable
å Trajectoire réalisable : S.A. difficile

(P) : Minimiser hs(r̄b, t) sous la contrainte e1(q, rb, t) = 0

å Trajectoire réalisable par le RCO
å S.A. possible

Méthode :

1. Objectifs de manipulation

Soutenance de Thèse – p. 17
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III. 1. Deuxième Méthodologie : Principe

Principe :
Coordination et hiérarchie des tâches

å Objectif de manipulation prioritaire sur la locomotion
(P0) : Minimiser hs(rb, t) sous la contrainte e1(q, rb, t) = 0

å Trajectoire non-nécessairement réalisable
å Trajectoire réalisable : S.A. difficile

(P) : Minimiser hs(r̄b, t) sous la contrainte e1(q, rb, t) = 0

å Trajectoire réalisable par le RCO
å S.A. possible

Méthode :

1. Objectifs de manipulation
Sélection de la tâche prioritaire e1

å Inclure l’évitement des butées
Commande du manipulateur

Soutenance de Thèse – p. 17



III. 1. Deuxième Méthodologie : Principe

Principe :
Coordination et hiérarchie des tâches

å Objectif de manipulation prioritaire sur la locomotion
(P0) : Minimiser hs(rb, t) sous la contrainte e1(q, rb, t) = 0

å Trajectoire non-nécessairement réalisable
å Trajectoire réalisable : S.A. difficile

(P) : Minimiser hs(r̄b, t) sous la contrainte e1(q, rb, t) = 0

å Trajectoire réalisable par le RCO
å S.A. possible

Méthode :

1. Objectifs de manipulation
Sélection de la tâche prioritaire e1

å Inclure l’évitement des butées
Commande du manipulateur

2. Objectifs de locomotion

Soutenance de Thèse – p. 17
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III. 4. Exemple applicatif

Exemple de l’unicycle avec bras RPR
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III. 4. Exemple applicatif

Exemple de la voiture équipée d’un bras RPR
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2. Axes de recherche et problèmes ouverts
Extension à d’autres types de plate-formes
Etudes en vue de validation expérimentale
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Exemple de prise en compte de l’évitement d’obstacles

Evitement d’obstacle par un unicycle équipé d’un bras RPR
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