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Descriptif

Cette collaboration est axée sur le développement de techniques de
perception et de contréle/commande pour la navigation de véhicules
robotiques autonomes, allant des aspects théoriques aux implémentations,
sur deux types de plates-formes expérimentales: les robots mobiles
d'intérieur et les véhicules aériens (drénes) d'observation civils. Elle
poursuit une collaboration formelle effective, existant depuis 1998,
comprenant aussi bien des efforts communs de recherche et
développement scientifique et technologique que [I’encadrement
d’étudiants de DEA, MSc et Doctorat.

La collaboration porte principalement sur le projet AURORA - Autonomous
Unmanned Remote Monitoring Robotic Airship de la DRVC/CenPRA, dont
I'objectif est le développement d’un dréne (dirigeable) d’observation doté
de grandes capacités d’autonomie (Figure 1). Pour accroitre cette capacité
d’autonomie robotique du véhicule, la collaboration se concentre sur les
techniques de commande/navigation basées d’une part sur une estimation
de [l'attitude de Il'engin au moyen de capteurs proprioceptifs
(DRVC/CenPRA), d’autre part sur I'approche d’asservissement visuel Le dirigeable AURORA AS800
(ICARE/INRIA). L'utilisation conjointe ou complémentaire de ces stratégies

est également abordée.

Résultats obtenus

L’'intégration par la DRVC/CenPRA de la plate forme expérimentale
constituée par un dirigeable Airspeed Airships’ AS800, son architecture de
commande et de communication, une station sol de télémesures, les
capteurs proprioceptifs (GPS, vitesse air, compas, altimétre,...).
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La réalisation et la distribution aux différents partenaires du projet, d’une
: plate-forme réaliste de simulation Matlab/Simulink + visualisation OpenGL.
5 (Figure 2) (collaboration ICARE/INRIA - IDMEC/IST - DRVC/CenPRA)
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T Transfert d'un algorithme, développé dans le projet Icare, de tracking visuel
de scénes naturelle planes. Ce transfert a fait I'objet d'un accord de
o confidentialité signé par la direction du CenPRA.
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o0 0 Eastim Premier résultats sur l'implémentation des algorithmes d'asservissement
visuel sur le dirigeable robotisé du CenPRA. (missions de P. Rives et E. Malis

Simulation d'atterrissage par asservissement visuel a Campinas en octobre 2005).
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