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Submeeting — archéorobotigue
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Submeeting — archéorobotigue

Suivi de trajectoire £ 1m

Premier levé bathymétrique en mer
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Submeeting — archeorobothue

position

Calcul du cap:

Latence dynamique SMF/centrale
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Lac de Guerlédan

Projets étudiants hydrographes/roboticiens 3A: oy

« Estimation des biais d’une INS MEMS par 3 GNSS Mise a I’eau sans cale

e Bathymétrie autonome par USV avec contréle qualité S L) X R :
temps réel
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Lac de Guerlédan

Prise en main du drone par les étudiants — —
« Robotique : navigation/interfaces . ?\\ N {
« Hydrographie : réglages sondeur multifaisceau ‘ | :

Controle a distance

Octobre 2019
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Lac de Guerlédan

e Session février 2020:
— validation des méthodes développées par les étudiants
— fusion des outils pour la robotique et I’lhydrographie

— quantification de 'apport du contréle qualité temps réel
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Soutenances en mars
ouvert au public

Actuellement
2 NUCs séparés
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Premier bilan

Ulysse : démonstrateur & outil pédagogique

Contréle a distance fiable Intégration des capteurs Mise en ceuvre simple

S —
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Axes de travall

e Seécurite de la navigation
— Perception de I’environnement
— Décisionnel (évitement)

o« Automatisation d’un levé
e Modularité
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Perspectives

« Evolutions
— Treuil pour bathycélérité
— Caméra & AlS pour sécurité

— LIDAR pour modele continu NUC durci
— PC commun navigation/mesure

e Plateforme de mise en ceuvre des travaux de recherche

— Calculs parintervalle pour la robotique marine (relocalisation)
— Evolution spatio-temporelle des zones cétiéres
— Fusion multi-capteurs
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