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Contexte Scientifique :

Pouvoir se localiser est une fonctionnalité fondamentale pour un robot mobile autonome. La
localisation  est  la  base  de  toutes  les  missions  que  pourrait  avoir  le  robot  (planification  de
trajectoire, détection, exploration…). Quand on s’intéresse à la robotique indoor (à l’intérieur de
bâtiments),  toutes les solutions de géolocalisation par satellite deviennent inutilisables.  Pour
pouvoir se localiser, les robots ont alors besoin d’une carte (une représentation connue de leur
environnement). Seulement, dans bien des cas il n’est pas possible de disposer de cette carte a
priori.  On se trouve donc dans une situation où le  robot  doit  faire sa  propre  carte pour  se
localiser, mais a besoin de se localiser pour faire la dite carte. Ce problème est classiquement
appelé SLAM, pour Simultaneous Localization and Mapping (Illustration 1).
Une approche pour résoudre ce genre de problème est de le considérer comme un puzzle  : les
premières données acquises par le robot représentent la première pièce du puzzle (pièce de
référence) à laquelle on va ajouter de manière cohérente toutes les autres pièces (les nouvelles
mesures acquises au cours du temps).
Il existe une multitude d’approches SLAM [1, 2, 3], et pouvoir les comparer objectivement pour
choisir l’approche la plus adaptée à un cas d’utilisation peut s’avérer intéressant.



Sujet de l’étude :

L’objectif de ce stage est de proposer une méthode pour comparer différents SLAM existants
dans la littérature.  Plus particulièrement différents algorithmes de SLAM disponibles sous le
middleware ROS (Robotic Operating System). La difficulté rencontrée lorsque l’on essaye de
comparer  plusieurs  méthodes  de  SLAM  est  l’acquisition  de  la  vérité  terrain :  comment
déterminer qu’une carte est correcte ? C’est pourquoi la plupart des comparaisons sont faites
dans des conditions « simples », qui ne sont pas forcément représentatives [4].
Pour  y  remédier,  et  pour  pouvoir  tester  les  approches  dans  des  conditions  les  plus
représentatives  possibles,  il  est  proposé  de  faire  les  expérimentations  sous  Gazebo,  un
simulateur de robots interfaçable avec ROS.
Les différentes étapes du stage :

• Identifier comment sont comparés les algorithmes de SLAM dans la littérature
◦ Quels sont les protocoles considérés
◦ Quels sont les algorithmes considérés

• Se familiariser avec les approches de SLAM les plus utilisées
• Se familiariser avec ROS et faire fonctionner les SLAM disponibles avec ce middleware
• Se familiariser avec Gazebo et développer une simulation
• Définir un protocole pour comparer plusieurs approches SLAM
• Comparer différents SLAM identifiés aux étapes précédentes
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Illustration 1: Exemple de SLAM
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