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Qu’est ce qu’un AGV ? 
Automated Guided Vehicles 

Réalise des tâches dangereuses, complexes, 

répétitives et/ou fastidieuses  

Questions industrielles 

 Contexte 

 Quelles solutions apporter en cas de dysfonctionnement d’un 

AGV évoluant dans un environnement complexe et dynamique ?  

 Quels moyens mettre en œuvre pour diagnostiquer et remettre 

en fonctionnement l’AGV ? 

Questions scientifiques 
 Quelle combinaison de méthodes de diagnostic utiliser pour 

détecter et isoler tout type de dysfonctionnement pouvant 

apparaître sur un AGV ? 

 Quels modes de représentation adopter afin d’intégrer 

l’opérateur dans la boucle de résolution du dysfonctionnement ? 
 

 Programme de recherche  

 Caractérisation des  

défauts probables  

sur un AGV 

Analyse des  

méthodes 

de diagnostic 

de défauts 

Définition d’une méthode hybride  

de diagnostic capable de 

diagnostiquer le maximum 

de défauts 

Liste des défauts AGV 
Liste des méthodes 

de diagnostic 
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Proposition d’un module 

 de communication  

Opérateur/AGV 

Commande de l’AGV par 
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Définition des modes de représentation 

 d’un défaut à l’opérateur 

Informations à communiquer  

à l’opérateur 

Robot 

Mesures 

Filtre à 
particules 
classique 

Intelligence 
Artificielle 

Redondance 
Analytique 
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Méthode hybride de diagnostic proposée 
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Capteurs 
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Filtre à 
particules 

Rao-Blackwell 
Méthodes à base de modèle 
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Relations 
Si / Situation 

𝑥𝑘 = 𝑓 𝑥𝑘−1, 𝑢𝑘−1 + 𝑤𝑘−1 

𝑧𝑘 = ℎ 𝑥𝑘 + 𝑣𝑘  

 UKF 2 - + 

Mesures 
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S1 

S2 Diagnostic temps réel 
de la situation 

 Dysfonctionnements d’AGV 

Solutions basées sur la reprise en main par 

un opérateur humain  
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Modèle du robot 

Filtre de Kalman 
Unscented (UKF) 

Filtre de Kalman 
Etendu (EKF) Diagnostic 

temps réel de 
la situation 
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𝐒𝟏 × 𝐒𝟐 × 𝐒𝟑 = 𝟏 Défaut centrale inertielle 

𝐒𝟏 × 𝐒𝟐 × 𝐒𝟑 = 𝟏 Défaut odométrie 

𝐒𝟏 × 𝐒𝟐 × 𝐒𝟑 = 𝟏 Défaut localisation 

𝐒𝟏 × 𝐒𝟐 × 𝐒𝟑 = 𝟏 Pas de défaut détecté 
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Exemple d’application 

 Avancées 
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