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D éployer des robots autonomes dans un environnement inconnu ou partiel-
lement détruit est un défi majeur de nos sociétés : les sites sensibles ou

dangereux pour l’homme en sont une bonne illustration. Cet article s’intéresse
à une problématique centrale de ce défi, à savoir la capacité de robots mobiles à
explorer et construire de façon autonome une carte d’un environnement
inconnu. L’article est organisé en trois parties. Dans un premier temps, nous
présentons la fonction de SLAM (Simultaneous Localization And Mapping – Car-
tographie et localisation simultanées), qui permet de générer une carte à partir
de la fusion des données perçues par le(s) robot(s). Puis nous introduisons le
contexte multirobot en considérant, d’une part, les prérequis en communication
et organisation des traitements au sein d’une flotte et, d’autre part, les aspects
stratégies de déploiement, qui permettent d’assurer une couverture efficace et
coordonnée de l’environnement. À partir de ces éléments, nous présentons
dans un troisième temps les différentes techniques permettant de réaliser un
SLAM multirobot. L’article se termine par un ensemble d’illustrations dans le
cadre d’applications du SLAM multirobot en contexte industriel ou académique.
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