
Sur le modèle odométrique, 
AV E C  L ’ A I D E  D E  M O N S I E U R  D E  L A F O R T E L L E ,  E T  T O U T E  

L ’ É Q U I P E  D E  M AT H É M AT I Q U E S  D E  L ’ I N R I A D E  R O C Q U E N C O U RT  



La création du 
modèle 
odométrique 



La simulation 
du modèle 
odométrique 

 Les figures générées par cette 

simulation du modèle odométrique 

sont données par une 

prépublication, avec une affiliation 

faite par l’IEEE, directement 

publiée* sur l’HAL de l’Inria, et cela 

sans ambiguïté, il s’agit des 

nouvelles trajectoires définies par 

des paramètres dans le modèle 

odométrique. 

 *https://hal.archives-

ouvertes.fr/hal-02162501v2 



Influence des 
paramètres de 
vitesse et d’angle 
au volant 

 La vitesse et l’angle au volant 
sont les deux paramètres de la 
simulation du modèle 
odométrique, il faut les affiner afin 
d’obtenir des trajectoires bien 
continues et dérivables d’un 
véhicule roulant. 

 Je commençais avec une valeur 
de vitesse de 1.3 m/s puis 
décidais de la fixer à 109 km/h, de 
même l’angle au volant est 
souvent considéré comme une 
rampe de consigne. 

  



Prise en 
compte d’une 
singularité 

 A cause du tangente, il 

existe une singularité que le 

solveur ne peut résoudre, et 

cela pour un angle de +/-

Pi/2 de l’angle au volant, il 

ne faudra pas calculer la 

valeur mathématique de 

cette singularité. 

  

 



Diagramme 
de 
simulation 
sous Scilab 



Résolution avec 
Maple 2019 

  

  

  



Merci de 
votre 
attention 


