
La localisation des R-M 

 

La localisation des robots mobiles est un domaine de recherche et d'ingénierie 

qui vise à permettre aux robots de déterminer leur position et leur 

orientation dans leur environnement. C'est une compétence essentielle pour 

les robots autonomes, car elle leur permet de naviguer de manière efficace et de 

réaliser des tâches spécifiques. 

 

La localisation des robots mobiles peut être réalisée de différentes manières, en 

utilisant une combinaison de capteurs, d'algorithmes et de techniques de 

traitement des données. Les capteurs couramment utilisés incluent les capteurs 

de distance, les caméras, les lidars (télémètres laser) et les centrales inertielles. 

Ces capteurs permettent de collecter des informations sur l'environnement 

du robot, telles que la distance par rapport aux obstacles, les caractéristiques 

visuelles ou les changements de mouvement. 

 

Les algorithmes de localisation utilisent ensuite ces données pour estimer la 

position du robot. Il existe différentes approches, telles que la triangulation, la 

stéréovision, la fusion de capteurs ou l'utilisation de balises placées dans 

l'environnement. Certains robots mobiles créent également une carte de leur 

environnement à mesure qu'ils se déplacent, ce qui leur permet de se localiser en 

comparant les données de leurs capteurs avec la carte préalablement créée. 

 

Une localisation précise est cruciale pour permettre aux robots mobiles de 

naviguer de manière autonome, d'éviter les obstacles, de planifier des 

trajectoires efficaces et d'accomplir leurs tâches de manière fiable. Cela peut être 

particulièrement important dans des domaines tels que la logistique, l'industrie 

manufacturière, l'exploration spatiale ou la robotique de service. 

 

La localisation des robots mobiles est un domaine de recherche en constante 

évolution, avec de nouvelles avancées technologiques et algorithmiques qui 

permettent d'améliorer la précision et la fiabilité de la localisation. Cela ouvre de 

nombreuses possibilités pour l'utilisation de robots mobiles dans divers 

domaines d'application. 

 

Il existe plusieurs méthodes de localisation utilisées dans la robotique mobile : 

 

1. Localisation basée sur les capteurs : Cette méthode utilise les capteurs 

embarqués sur le robot pour estimer sa position. Les capteurs de distance, 

tels que les lidars ou les capteurs à ultrasons, peuvent être utilisés pour 

mesurer la distance par rapport aux obstacles et créer une carte de 

l'environnement. Les capteurs d'inertie, tels que les accéléromètres et les 



gyroscopes, peuvent être utilisés pour suivre les mouvements du robot. En 

combinant ces informations, le robot peut estimer sa position. 

 

2. Localisation basée sur les balises : Cette méthode utilise des balises placées 

dans l'environnement pour aider le robot à se localiser. Les balises peuvent 

émettre des signaux, tels que des signaux radio ou des signaux lumineux, que 

le robot peut détecter et utiliser pour estimer sa position. Les systèmes de 

localisation par balises sont souvent utilisés dans des environnements 

contrôlés, tels que les entrepôts ou les usines. 

 

3. Localisation basée sur la vision : Cette méthode utilise des caméras ou 

d'autres capteurs de vision pour reconnaître des repères visuels dans 

l'environnement. Le robot peut utiliser ces repères pour estimer sa position et 

se localiser. Cette méthode est souvent utilisée dans des environnements où 

des repères visuels sont disponibles, tels que les intérieurs d'immeubles ou les 

environnements urbains. 

 

4. Localisation basée sur le GPS : Le GPS (Global Positioning System) peut 

être utilisé pour la localisation des robots mobiles en extérieur. Les robots 

peuvent recevoir des signaux GPS pour estimer leur position géographique. 

Cependant, la précision du GPS peut être limitée dans certains 

environnements, tels que les zones urbaines denses ou les environnements 

intérieurs. 

 

Ces méthodes de localisation peuvent être utilisées individuellement ou 

combinées pour améliorer la précision et la fiabilité de la localisation des robots 

mobiles. 

 


