Helios Challenge
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Objectifs

o) Estimer les courants a partir de la
trajectoire du robot de surface Helios

o) Comparaison avec des donnees in-situ

“7  Bouées déployées depuis un bateau

“~ ADCP installé sur la Melitee




1.
Cas d’étude
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Le Robot

Positions en fonction du temps
lat, lon, altitude, heading

Trajectoire de Helios entre A et B
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Les bouées dérivantes
(aucun animal n’a été maltraité lors de cette expérience)

Richard, Enstan, Bloub et les autres

ont ete deployés depuis La Méelitee dans la mer

et surveillés avec

Un drone - camera ( < )
Une camera statique



2.
Problématique




Problématique

Comment estimer les courants a partir des données robot ?
Comment estimer les courants a partir des données bouées ?
Comment ESTIMER LES COURANTS !l




3.
Méthode proposée #1
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Méthode proposée: Filtre de Kalman

o)

ﬂen entre la vitesse, le cap et le courant : 1 0 dt.cos(vp) dt (N

{:b = v.cos(V¥) + ¢, 4 8 (l) dt.siln(l/)) 8 (f)f
y = v.sin(Y) + ¢, -
Wit 0 0 0 1 0
Modele dynamique : 0 0 0 0 1
(z(t + 1) = z(t) + dt(cos(¥).v(t) + ¢z) + o
y(t+ 1) = y(t) + di(sin(y).v(t) + ¢y) + @y \ [1 0 00 0]
Qu(t+1) = v(t) + e 0100 0
o 4 J=ul)tas ‘\\ =100 1 .0
- (Il‘(, + 1) - C&lf(”) + (14 <  BrUit () 0 U 1 () :-.-.'-
\‘Zy(lf +1) = cy(") + a5 ~—  gaussien 0 -
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Méthode proposée: Filtre de Kalman

o)

ﬁrocessus discret optimisé : 1 0 dt.cos(yp) dt (N
0

i 1 dt.sin(yp) 0 dt

X(t) = (z(t) y) v(t) colt) cy(t)) A—=10 B 1 0 0
0 O 0 1 0

Modele dynamique : 0 0 0 0 1

X(t+1)=AX(t)+N(0,T) ]




3.1
Résultats #1
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Résultats #1

Vitesses de Helios et de courant
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4.
Méthode proposée #2
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Amélioration : Variabilité des courants

M)

Les courants contiennent les informations sur: Hauteurs d’eau au marégraphe de BREST

6.5m

6m
55m
Les marées 5

3m

25m
2m
s} O o0 »_QQ B >\3 N oD & o ) »_Q, & v y _“,x
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Amélioration : Variabilité des courants

o)
ﬂen entre la vitesse, le cap et le courant : 1 0 dt.cos(xp) dt (N
{if = v.cos(¢) + ¢z 0 1 dtsin(yp) 0 dt
y = v.sin(Y) + ¢y A= 8 8 (1) (1) 8
Modele dynamique : 00 0 0 1
ra:(t, + 1) = z(t) + dt(cos(y).v(t) + ¢z) + ) )
y(t+ 1) = y(t) + di(sin(y).v(t) + ¢y) + @z (l) (l) 8 8 8
qv(t+1)=v(l) + a3 r,=[0 0 1 0 0
-~ cz(t+1) = cz(t) + ay 0D 10 -
Ley(t+1) =c¢y(t) +as _—

) _ (cos(a) —sin(a)

sin(a)  cos(a)




4.1
Résultats #2
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Amélioration - Résultats #2

Quiver avec les Plot C1/C2 en
courants fonciton du temps




S.
Perspectives
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Perspectives

- Un autre modele (Filtre particulaire)

- Intégrer la force de propulsion de chagque moteur

- Validation des resultats avec une verite terrain (?7?)

- Intégrer la déependance des courants entre les trajets de robot
- Prise en compte du vent

(type DriftNet) vers'la ti
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That’'s a lot of money

6 membres
And a lot of banana split & flans
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