Principe de navigation entre Waypoints

Le déplacement entre deux waypoints se fait de fagon a rester au plus prés de la ligne joignant les
deux points, méme quand la machine se déplace perpendiculairement a la pente (situation de
dévers).
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Soient P1 et P2 les deux points entre lesquels la machine se déplace. Ces deux points sont donnés
dans le fichier de points par leurs coordonnées dans le repére géographique (celui du GPS), soient P1
(x1, y1) et P2 (x2,y2).

Aintervalles réguliers (environ toutes les 3 secondes) le GPS fournit la position courante P(x,y) de la
machine de coordonnées (x, y).

On calcule alors le point le plus proche a atteindre Pi(X,Y) qui se situe

- surlaligne joignant P1 et P2
- aAd (quelques metres) en avant de la position courante P(x, y) de la machine

Les calculs sont les suivants :

La distance D entre P1 et P2 est D = [ (x2-x1)? + (y2-y1)? ]°°

Le vecteur unitaire u définissant la direction P1P2 a pour composantes o, 8
a=(x2-x1)/D

B=(y2-y1)/D

La distance d parcourue par la machine entre P1(x1,y1) et la position courante P(x,y) est

d=[(x-x1)*+(y-y1)* ]°°

Les coordonnées X,Y du prochain point Pi(X,Y) a atteindre le plus proche sont donc
X=x1+o*(d+Ad)

Y=yl1+p*(d+Ad)



L’angle par rapport a Xgéo nécessaire pour atteindre le point intermédiaire Pi(X,Y) a partir de la
position courante P(x,y) est simplement donné par

angle = Atan2 ( Y-y, X-x)

Cette valeur de angle exprimée dans le repére GPS est traduite en indication boussole but_boussole
comprise entre 0 et 255.

Le programme fera alors appel a une routine qui fera tourner la machine jusqu’a ce que l'indication
de la boussole corresponde a la valeur but_boussole.
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)/ Mesure de la position
Pi(X,Y) courante et calcul de angle et
WP(x1,y1) de but_boussole

dl ~2m La machine n'a pas forcément
la bonne orientation a cause
de perturbations du terrain.
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La machine tourne jusqu'a ce
WP(X1,y1) Pi(X,Y) que but_boussole soit atteint.
- - A ce moment la machine pointe
-

vers le point intermédiaire

Résumé du principe de navigation



