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B| Introduction niversts

Développer des algorithmes d’aide a la décision pour la navigation autonome et la surveillance
au moyen de vecteurs maritimes, aériens, et sous-marins.




B' Contexte s

POMAC (Plateformes d’Observation et de Modélisation des Activités humaines en zone Coétiere)

Collaboration entre les laboratoires L3i et LIENSs de I'Université de la Rochelle, avec le soutien
du CPER Numeric.




La Rochelle

Universite

Enjeux

Observation du littoral (surveillance et prise de mesures) avec des vecteurs mobiles et une
station de controle a terre

Acquisition de données dans des zones difficiles en raison des caractéristiques de
I'environnement et de la difficulté d'acces.

rtsp://192.168.1.110:80/live/0/h264.sdp
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B| Axes de recherche Universt

3 axes de recherche :

Navigation autonome Controle au moyen
et évitement d’obstacle de réalité augmenté

Fusion de capteurs
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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. l
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Sonar StarFish
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Interface de fusion de capteur
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B| Interface de fusion de capteur e

MAP SENSORS SETTINGS
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Axe 1 : Fusion de Capteurs e

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
I’extraction de données pertinentes (Utilisation de scripts)
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L Vue FoxGlove faocete
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Camera thermique Script: Planning

ftools/marker_conv... o B i | @ : /geo_tracks

{} frame_i
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> D {} trackiD: 1

{} frame_id: world
d 2 tracking_status {} 1
type 9 atitude 46.146966
action ongitude =1.174716 g
v pose {} 253.76167678705417
¥ position norm = Waiting for next message 1.826042693708153e-17
x -1807.6445117969117 I
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{ id: 11
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Problems {1

TypeError: Cannot read properties of undefined (reading ‘markers’) Runtime
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Vue FoxGlove

ws://192.168.1.67:9090 / 2023-10-25 10:27:46.794 AM CEST K f&k;i:;youppour o [

Camera thermi

o

/sensors/boson/boson_image H X [sensors/detect_ir/image_detector/image_measurement

nsec 145420392

Uint16Arra
640 (640) [208, 208, 208, 208, 208, 208, 208, 208, 208, 208, 208, 209, 209, 209, 210, 210, 210, 209, 209, 209, ...]
Uint8Array(327680) [65, 64, 59, 62, 59, 65, 63, 62, 69, 64, 62, 65, 64, 60, 61, 61, 62, 60, 59, 65, ...] jetections [] @ items
Y width 640
eight 512

data

12



B| Axe 2 : Navigation Autonome et Evitement d'Obstacle &=

Drone marin autonome développé pour suivre des itinéraires programmeés et éviter les obstacles
grace a l'intelligence artificielle.

Deep learning pour la détection, le suivi et la reconnaissance de vecteurs de plaisance

boat 2613 voile habitable sans voile grey

0 : fidi

—— g,




B| CortiX
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Universite

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 regles de navigation.
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B' CortiX s

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

Problématique d’entrainement d’'un modele de détection, suivi et reconnaissance de vecteurs
de plaisance adapté a un drone de petite taille : hauteur des caméras, porteur du lidar, pas de
radar
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B' ORVALS s

Brique logiciel utilisant ROS et MAVLink

Problématique de prise de contrbéle autonome du bateau lors de I'évitements | |
d’obstacles : développement de la solution ORVALS
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B| Axe 3 : Controle au Moyen de Réalite Augmentée e

L'utilisation de la réalité augmentée permet un contréle a 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

Visualisation

Travaux de stagiaire Master Killian Biou Standard

)

Application (application Unity)
Sonar Micron Gemini Gemini Collector

Visualisation
Sous Unity
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Projet POMAC vise a améliorer la surveillance des activités cotieres grace a des technologies
innovantes.

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




