
ROBOTIQUE	D’EXPLORATION	DE	
L’ENVIRONNEMENT	

EXPLORE	
	

Labex	NUMEV	
	

PI	Assistance	au	Pa=ent	de	Réhabilita=on	Motrice	
PI	Observa=on	de	l’Environnement	
PI	ADN	et	Génome	
PI	Le	Sang,	Fluide	Complexe	
	
	

Numérique	et	Environnement	
	

Biologging,	Agriculture	de	précision,	
Capteurs,	Mesures	et	Modèles	
Environnementaux	et	
Comportementaux	
	



ROBOTIQUE	D’EXPLORATION	DE	L’ENVIRONNEMENT	

¢  RoboIque	(mobile)…	
�  Autonomies	opéraIonnelles,	AutomaIque	Non-linéaire,	Systèmes	

hybrides	et	Architectures	de	Contrôle	

¢ …d’ExploraIon…	
�  SLAM,	StructuraIon	de	la	Connaissance,	MulI-Modalité,	VersaIlité,	

Autonomies	AdaptaIves	

¢ …de	l’Environnement.	
�  AquaIque/terrestre/aérien,	Contraint/confiné,	ExperIses	et	

Polyvalence	

¢  Capteurs	à	Mobilité	Contrôlée	
¢  5	programmes	applicaIfs	

�  KARST,	MDA,	ENVOL,	GAP,	ARCHEO	



ROBOTIQUE	D’EXPLORATION	KARSTIQUE		
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APPUI	ROBOTIQUE	POUR	L’EXPLORATION	
DE	L’ENVIRONNEMENT	VOLCANIQUE	ACTIF	



ARCHÉOLOGIE	SOUS-MARINE	
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Ocean One 2016 
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Evitement d’obstacle 

Quelles garanties de succès de la mission ? 
 
-  Stabilité 
-  Sécurité (système et environnement) 
-  Localisation (précision) 
-  Energie 
-  Durée 

Contrôles : PF, CT, TT, OA 
Localisations : ODO, LZA, QRC 

Objectif 2 

GARANTIE	D’AUTONOMIE	ET	PERFORMANCE	

GAP 2016 



LA	QUESTION	OUVERTE	

¢ Quel	critère	objecIf	pour	choisir	(adapter)	la	période	de	contrôle	?	

�  AutomaIque	discrète	non-linéaire…	

�  Dimensionnement	objecIf	de	la	puissance	de	calcul	requise	

�  Cadencement	de	la	chaine	d’acquisiIon	

�  GaranIr	la	précision	des	modèles	reconstruits	

�  Adaptabilité	

�  Vers	les	Systèmes	Cyber-Physiques	


