Navigation de robots mobiles / véhicules autonomes
Mis a jour Mercredi, 18 Octobre 2023 22:15

L'objectif de ces travaux de recherche est la commande de robots mobiles / véhicules autonomes:
1. les contrbleurs élémentditefPduf&ginAliMideaiiapigsizursWapprolets sidtgiRemtaires stables, ch
basés sur des réseaux Bayésiens et des métriques appropriées basées sur I'évolution des
distances entre I'égo-vehicule et les autres véhicules autour
cycles limites
2. Il est a noter par ailleurs que les contréleurs développés sont synthétisés en utilisant le théoreme
3. les évenements d'activation d'un contréleur en faveur d'un autre.
4. stabilité des transition (switches) entre contréleurs . Ces transitions doivent se faire également en

Un focus important s'est fait ces derniéres années pour mesurer et maitriser/manager le risque
des manouvres des véhicules autonomes routiers, réalisant par exemple des manoceuvres de
dépassement sidrs en milieu autoroutier (basés sur des réseaux Bayésiens et des métriques
appropriées basées sur I'évolution des distances entre I'égo-véhicule et les autres véhicules
autour).
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