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Résumé - [l existe deux grands types d’architectures de contréle d’un robot basées sur l’uti-

lisation d’une caméra :

: la caméra est dite “embarquée” lorsqu’elle est rigidement liée a Uef-

fecteur et dite “déportée” si elle observe le robot dans son espace de travail. Ces deuz archi-
tectures présentent des différences techniques et surtout des avantages complémentaires par

le caractére respectivement “local” et

“global” de leur champ de vision. L’objectif de notre tra-

vail est de tirer partie de cette complémentarité dans un cadre coopératif. En effet, pour des
taches complexes en environnement naturel, nous ne pouvons plus nous limiter a l'utilisation

d’une caméra embarquée :

celle-ci, disposant d’une vue locale, n’a pas les moyens d’inter-

agir avec tout son environnement contrairement a une caméra disposant d’une vue globale
dont, en contrepartie, les faibles (voire inexistantes) capacités de manceuvres ne permettent
pas d’explorer toutes les parties de la scéne. Nous présentons un systéme intégrant ces deuz
architectures pour la réalisation simultanée de deux tdches. Dans un souci de robustesse,
nous démontrons la stabilité de la loi de commande et comparons différentes techniques de

coopération d’un point de vue expérimental.

Mots clé - coopération, asservissement visuel.
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2 Description et mo élisation
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F1a. 1 — Coopération caméra embarquée / caméra dé-
portée
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2.2 Commande en rotation
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F1G. 3 — Commande indépendante des tdches
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F1G. 4 — Utilisation du formalisme de la redondance
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F1G. 5 — Tdche de suivi utilisant une estimation de BgtR




