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Contréleur Flou Pour La Navigation D’un Robot Mobile d’intérieur
Résumé

Dans ce travail, la poursuite d’une trajectoire par un robot mobile d’intérieur a commande
différentielle est étudiée. Pour ce faire, une stratégie de poursuite relativement simple est
adoptée pour assurer la souplesse des mouvements du robot. Et pour imiter les connaissances
humaines dans le domaine de conduite des véhicules, un contrdleur flou est congu. Lors de la
conception de ce controleur l'effort était concentré sur la simplicité et I'efficacité de 1’algorithme
de commande. Le temps de traitement et de réponse sont des facteurs tres essentiels dans la
commande de processus, c’est ce qui a motivé les choix de la structure et les parameétres des
différentes parties du contrdleur flou. Le but est de concevoir un contrdleur qui consomme
moins de temps et qui présente des performances satisfaisantes.

Dans le cadre de ce travail et de these, un nouvel algorithme de commande est proposé. Il
est basé sur la logique classique, sur laquelle des modifications sont introduites pour
contourner les handicapes et les inconvénients de cette logique. La partition de 1'univers de
discours en ensembles nets est utilisée en entrée pour simplifiée la fuzzification. Cela va
permettre a un élément d’appartenir a un seul ensemble. Par conséquent, on aura une seule
regle active dans la table des regles au lieu de quatre pour la logique floue. Pour la sortie du
controleur, des singletons sont utilisés, ils représentent les centres des ensembles nets de sortie.
Le calcul de la valeur de sortie est tres simple : on retranche une certaine quantité de la valeur
du singleton impliqué. Cette quantité représente la moyenne des distances entre les valeurs des
variables d’entrée aux centres de leurs ensembles d’appartenances.

Mots clés : robot mobile, poursuite de trajectoire, logique floue, logique classique modifiée.

Fuzzy Controller For An Indoor Mobile Robot Navigation
Abstract

In this work, the path following by a differential drive indoor mobile robot is studied. To do
so, a relatively simple following strategy is adopted to assure the smoothness of the robot
movements. And to imitate the human skills and knowledge in vehicle driving, a fuzzy
controller is designed. During the design of the controller the efforts were emphasized on the
simplicity and efficiency of the control algorithm. The processing and the response time are
essential factors in process control; this was the motivation of the choice of the fuzzy controller
structure and the parameters of its different parts. The main goal is to design a controller which
consumes less time and having satisfactory performances.

Within the context of this thesis, a novel control algorithm is proposed. It is based on crisp
logic on which modifications are introduced to avoid its handicaps and disadvantages. The
discourse universe partition in crisp sets is used for the inputs in order to simplify the
fuzzification stage. This allows an element to belong to only one set. Subsequently, there will be
only one active rule in the rule base instead of four for the fuzzy logic. For the controller output,
singletons are used; they represent centers of the output crisp sets. The computation of the
output value is very simple: a certain quantity is subtracted from the value of the implied
singleton. This quantity represents the mean of the distances of the input variable to the centers
of their membership sets.

Key words: mobile robot, path following, fuzzy logic, modified crisp logic.
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