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ROBOTIQUE D'EXPLORATION DE L'ENVIRONNEMENT

o Robotiqgue (mobile)...

e Autonomies opérationnelles, Automatique Non-linéaire, Systemes
hybrides et Architectures de Controle

o ...d’Exploration...

e SLAM, Structuration de la Connaissance, Multi-Modalité, Versatilité,
Autonomies Adaptatives

O ...de I'Environnement.

e Aquatique/terrestre/aérien, Contraint/confiné, Expertises et
Polyvalence

o Capteurs a Mobilité Controlée

o 5 programmes applicatifs
o KARST, MDA, ENVOL, GAP, ARCHEO




ROBOTIQUE D’'EXPLORATION KARSTIQUE OLIRMM @ ... HSM

Vecteur Environnement
(LIRMM) (HSM)

Modéles Capteurs
(IMAG) (IES)




MARINE DIVERSITY ASSESSMENT
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APPUI ROBOTIQUE POUR L’EXPLORATION
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ARCHEOLOGIE SOUS-MARINE
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GARANTIE D’AUTONOMIE ET PERFORMANCE OILIRMM

Quelles garanties de succeés de la mission ?

A Objectif 2
g ’ . O"\\ rj
- Stabilité % "1
- Seécurité (systeme et environnement) - QR code
- Localisation (précision)
- Energie
- Durée ..............
( EXPERIMENTATION )
Caméra T T

Laser . - /

7 >\ Odométrie Contrdles : PF, CT, TT, OA
@& U= Localisations : ODO, LZA, QRC




LA QUESTION OUVERTE

o Quel critére objectif pour choisir (adapter) la période de controle ?

Automatique discrete non-linéaire...

Dimensionnement objectif de la puissance de calcul requise

Cadencement de la chaine d’acquisition

Garantir la précision des modeles reconstruits

Adaptabilité

Vers les Systemes Cyber-Physiques




