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Sujet : il existe différentes API permettant de se géolocaliser à partir du signal émis par les 

bornes Wi-Fi et les antennes GSM, certaines payantes, certaines ouvertes et gratuites. De 

nombreuses applications indoor, comme par exemple un robot à déplacement autonome, 

peuvent en théorie bénéficier de cet apport afin de se localiser précisément sans aide d’un 

récepteur GPS. Le but du stage est de tester les API disponibles, en termes de performances, 

puis de se servir de l’API retenue, de préférence ouverte, pour créer une application de 

cartographie et déplacement d’un robot de façon autonome, le tout couplé à un LIDAR, 

permettant de scanner les obstacles tout autour du robot. 

 

• Phase 1 : test des API de géolocalisation, typiquement en utilisant une carte Raspberry 

Pie et module Wi-Fi, voire un shield GSM ; 

• Phase 2 : développement d’un algorithme de tracé de carte utilisant l’API retenue ; 

• Phase 3 : déploiement du code sous forme d’un programme multitâche POSIX de 

déplacement autonome d’un robot EV3 en indoor. 

• Phase 4 : caractérisation temporelle de l’API pour validation temporelle du 

programme. 

• Phase 5 : Redéploiement et test en utilisant la technologie ROS (Robot Operating 

System) et un rover Erle-Brain. 
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