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RESUME — Nous avons congu un pilote automatique (LORA III : Lateral Optic flow Regulation Autopilot, version IIT)
qui fait suite aux versions antérieures I [1], et IT [2]. LORA III [3] s’inspire de la vision des insectes ailés [4,5] et consiste
en deux régulateurs de flux optique ayant chacun sa propre consigne (Fig. a). Installé a bord d’un aéroglisseur miniature,
LORA 1II contrdlera automatiquement sa vitesse et son positionnement latéral pour franchir des corridors rectilignes ou
fuselés [3]. Un aéroglisseur est un robot aérien doté d’une stabilisation naturelle en roulis et tangage. Dans ce travail, nous
simulons un aéroglisseur totalement actionné par I’ajout de deux pousseurs latéraux aux deux pousseurs arric¢res (Fig. b).
Cet aéroglisseur doté de deux yeux latéraux mesurant les flux optiques droit et gauche. LORA III est un nouveau systéme
de contrdle visuo-moteur qui se compose de deux boucles de rétroaction s’appuyant sur le flux optique latéral, chacune
d’elles contrdlant les translations du robot selon un degré de liberté, avec sa propre consigne de flux optique (Fig. a). Les
résultats de simulation montrent que 1’aéroglisseur navigue dans un corridor fuselé a vitesse relativement élevée (~1m/s)
(Fig. c¢). Nous montrons ainsi qu’un systeme visuel minimaliste (seulement 4 pixels) suffit & contréler automatiquement la
vitesse d’avance et la distance au mur (suivi de mur), sans nécessiter a bord de capteurs télémétriques et vélocimétriques.
Un tel systéme de navigation, basé sur des capteurs non-émissifs, est apte a équiper des micro-aéronefs dont 1’avionique
embarquée ne représenterait que quelques grammes. Cette étude remet en cause 1’hypothése de I’équilibrage des flux
optiques droit et gauche proposée a partir d’observations faites sur le guidage visuel de 1’abeille dans des corridors
rectilignes ou fuselés [5].
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Fig. (a) Le pilote automatique LORA III est constitu¢ de deux régulateurs entrelacés de flux optique travaillant en parall¢le. Chaque régulateur pilote son
propre degré de liberté (selon x ou y) et posséde sa propre consigne de flux optique. Le lacet de I’aéroglisseur est maintenu constant au moyen d’un systeéme
magnétique a verrouillage de cap (non décrit ici). Le contrdle d’avance commande la poussée arriere pour maintenir la somme des deux flux optiques
latéraux mesurés constante et égale a la consigne de flux optique d’avance @, =300°/s. Le controle de la vitesse latérale commande les poussées
latérales pour maintenir la valeur maximale des deux flux optiques latéraux mesurés constante et égale a une consigne de flux optique latérale @sesize =
230°/s. Une fonction « signe » sélectionne le mur a suivre. (b) L’aéroglisseur LORA est totalement actionné par 1’ajout de deux pousseurs latéraux. (c)
Dans un corridor fusel¢ (angle de fuselage 7°) dont les murs présentent une texture aléatoire, nous observons une décélération et une accélération
automatiques pour les trois positions initiales (marqueurs toutes les 300ms). La vitesse d’avance ¥, est proportionnelle a la distance parcourue x, V, est
donc proportionnelle a la largeur /ocale du corridor.



