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La mesure de |la distance parcourue
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Les oscillations chez les abeilles

Divergence du flux optique : contractions a
et expansions dans le champ vectoriel du
flux optique
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Le modele SOFla (Self-scaled Optic Flow Integration)

Dans la littérature: odometre visuel basé sur l'intégration mathématique du flux optique de translation

A

X = j @wMeas d¢  (3)

SOFla: odometre visuel basé sur |'intégration mathématique du flux optique de translation multiplié par un facteur
d'échelle

Xsoria = ijTneaS -hdt  (4)



Estimation de la hauteur de vol

0
-0.75 0 0.75
Vwind [II)/S]

Estimation de |la hauteur de vol avec un EKF :
= 3,67% d'erreur en cas de vents contraires
= 5,18% d’erreur en cas de vent arriere

- h peut étre utilisé comme facteur d'échelle




Simulations en présence de vent et reliefs
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Comparaison des odometres visuels

Le modele SOFIa est 10 fois plus précis que le modele basé sur l'intégration mathématique du flux optique de
translation (ici OFacc).
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Comparaison des odometres visuels
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Conclusions

 SOFla: odometre basé sur l'intégration du flux optique de translation mis a I'échelle par
I"hauteur de vol

* Bio-plausibilité
- modélisation a méso-échelle

* Précision & distances estimées en metres
- interessant pour les applications robotiques
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