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Challenge MIOBILEX

* Mobilité en environnements complexes
 Peu/pas d’informations préalables
* Environnements non structurés, déstructures

* Environnements hostiles (visibilité réduite, obstacles divers,
etc.)

Liaison de communication perturbée
Difficulté de localisation (GNSS perturbé)
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3 défis (2024, 2025 et 2026)

« Défi #1 (Oct. 2024) « Défi #2 (Oct. 2025)
* Obstacles * Obstacles

 Obstacles positifs * Obstacles positifs,

e Variété des formes négatifs, pentes et

devers

 \/ariété des formes et
des revétements

* Franchissabilité plus

* Franchissabilité explicite

e Perturbateurs
* Conditions météo

complexe
* Perturbateurs
e DéTfi #3 (OC't. 2026) « Conditions météo
. . : * Perte de GNSS,
R,epre.sentatlf interruptions de tache, p
d’environnements perturbation des ENSTA
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Etude de traversabilité

T  avecamet | <5kmlh > 5 km/i

<bcm Traversable Traversable Traversable

Entre 5cmetl1b cm Traversable Traversable Non traversable
Entre15cm et 30 cm Traversable Non traversable Non traversable
>30cm Non traversable Non traversable Non traversable
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Version prototype
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Schéma de principe : architecture

Capteurs

Missi
Perception de I'environnement ssion

- Zones exclusion, ...

Traitement nuages de poins
Lidar >

- Filtrage : Crop + Voxelisation
- calcul plan sol
- estimation hauteur des obstacles

XL

Cartes
"--_..__‘ - - - - Grille hauteur
Gestion de la localisation f——®"\  _ Grille d’occupation
IMU — Kalman SBG

Mission
Suivi de lisiére
- Waypoints ———
Suivi de trajectoire
(avant/arriére, strict/optimisé ?
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Terrain d’entri‘n ff-
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Approche géometrique

Transformation
repére robot

19° /\

Crop
10m x 10m x 2m

Crop
5mx 5m x 5m

v

Filtrage RANSAC x 2
par /
Vidéo , hauteurs Grille de quation plan sol
augmentee hatteurs
Grille Grille Grille M
occupation occupation occupation V& 1P PARIS
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Exemple : obstacle palette horizontale

| Die Pasels Melo

Lie Pocels pelp

3I5% | pecet Left-Click: Rotate. Middle-Click: Move X/Y FIghL-Clck/Moute Wheel: Jocr SANE More oplions 31rps

default.rviz* - RVl

fle Panels Help

image (vor agxdesktop)
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Y. RighL-Click/Mouse Wheel: Jocom SAIT More oplioen 2fps

Reset  Left-Click: Rolate. Middie-Click: Maove X/




Exemple : obstacle lisiere végétale

| fie Pasels Melp | fle Pacels el

| Reset 3t fps

dolault.rviz* - RV x

fle Panels Help
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Exemple : passage en forét

fe Pasels Jelo Lle Pacels Help

defaglt.rvi® - RVIZ

Fle Panels
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Approche par apprentissage
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Résultats
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Manoeuvres de franchissement
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Conclusions

 Taches de perception complexes
* Approche geomeétrique
* Fonctionnelle dans des situations relativement simples
* Instabilité potentielle due a un mauvaise estimation du sol

* Difficultés en environnement dense ou sol non planaire
 Absence d’information sémantique

« Approche par apprentissage
* Prometteuse et relativement stable en environnement connu
 Nécessite des annotations fiables parfois difficile a avoir
« Temps de calcul plus faible grace a l'utilisation de GPU
* Incertitude sur les capacités de généralisation en terrain inconnu

 Taches de contrbéle eégalement complexes r>
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