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Introduction
Développer des algorithmes d’aide à la décision pour la navigation autonome et la surveillance 
au moyen de vecteurs maritimes, aériens, et sous-marins.
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Contexte
POMAC (Plateformes d’Observation et de Modélisation des Activités humaines en zone Côtière)

Collaboration entre les laboratoires L3i et LIENSs de l'Université de la Rochelle, avec le soutien 
du CPER Numeric.
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Enjeux
Observation du littoral (surveillance et prise de mesures) avec des vecteurs mobiles et une 
station de contrôle à terre

Acquisition de données dans des zones difficiles en raison des caractéristiques de 
l'environnement et de la difficulté d'accès.
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Axes de recherche
3 axes de recherche :

Fusion de capteurs
Navigation autonome 
et évitement d’obstacle

Contrôle au moyen
de réalité augmenté

Auto 
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Control
Motor

MCU

U
SB
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Axe 1 : Fusion de Capteurs
Intégration de Données Multiples : La fusion de capteurs combine une variété de sources de 
données en temps réel.

- Données AIS
- Détection LIDAR
- Sonar latéral double faisceaux
- Caméras vidéo/infrarouge
- GPS Haute précision (NRTK)
- Carte maritime
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Sonar StarFish
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Interface de fusion de capteur
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Interface de fusion de capteur
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Axe 1 : Fusion de Capteurs
FoxGlove : visualisation et analyse des données (LIDAR, détection d’obstacles,…) en temps réel 
(vue déportée du drone aquatique) publié sur ROS

Problématique de fusion par mise en correspondance des données pour le suivi d’obstacles et 
l’extraction de données pertinentes (Utilisation de scripts)
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Vue FoxGlove
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Vue FoxGlove
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Axe 2 : Navigation Autonome et Évitement d'Obstacle
Drone marin autonome développé pour suivre des itinéraires programmés et éviter les obstacles 
grâce à l'intelligence artificielle.

Deep learning pour la détection, le suivi et la reconnaissance de vecteurs de plaisance
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CortiX
Solution logicielle proposant des trajectoires d’évitements en mer pour des véhicules de surface 
sans équipage (USV) de type gros porteurs. Prise en compte des règles de navigation.
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Détection et suivi 
Infrarouge
Correction pitch/roll

Détection 
LIDAR
Grille d’occupation
Détection d’obstacles 
mobiles et statiques
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Classification, coopération

Cartes maritimes
Cotes
Marque de navigation
Bouées,…

Trajectoire d’évitement



CortiX
Utilisation de données de détection et de suivi par IA adaptées à des caméras installées sur des 
gros porteurs

Problématique d’entrainement d’un modèle de détection, suivi et reconnaissance de vecteurs 
de plaisance adapté à un drone de petite taille : hauteur des caméras, porteur du lidar, pas de 
radar
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ORVALS
Brique logiciel utilisant ROS et MAVLink

Problématique de prise de contrôle autonome du bateau lors de l’évitements 
d’obstacles : développement de la solution ORVALS
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Axe 3 : Contrôle au Moyen de Réalité Augmentée
L'utilisation de la réalité augmentée permet un contrôle à distance des vecteurs de surveillance.

Superposer des informations virtuelles aux données réelles.

Problématique de la visualisation en temps réel des mesures obtenues par des drones marins, 
sous-marins, aériens et terrestres dans une interface en réalité augmentée.

Travaux récents : Utilisation d’un sonar pour détecter des obstacles entre 2 eaux
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Conclusion
Projet POMAC vise à améliorer la surveillance des activités côtières grâce à des technologies 
innovantes.

DroneEduc : projet de pédagogie innovante basé sur l’utilisation des drones comme vecteur 
d’apprentissage
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