
Helios Challenge
EQUIPE: LES BLOUP



Objectifs

🐠 Estimer les courants à partir de la 
trajectoire du robot de surface Helios

🐠 Comparaison avec des données in-situ
🐬 Bouées déployées depuis un bateau

🐬 ADCP installé sur la Mélitée 
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Schématisation du problème



1.
Cas d’étude

Les données



Où est-on ? 

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

Le Robot
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Les bouées dérivantes 
(aucun animal n’a été maltraité lors de cette expérience)

Richard, Enstan, Bloub et les autres
ont été déployés depuis La Mélitée dans la mer 

et surveillés avec 
● Un drone - camera ( 😉 )
● Une caméra statique
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🐠 Objectif : avoir une vérité terrain



2.
Problématique



Problématique

1. Comment estimer les courants à partir des données robot ? 
2. Comment estimer les courants à partir des données bouées ? 
3. Comment ESTIMER LES COURANTS ?!!!!!
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3.
Méthode proposée #1

Filtre de Kalman



Méthode proposée: Filtre de Kalman
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Insérer les 
équations

🐠 Hypothèses  : vitesse Helios & courants constants

Lien entre la vitesse, le cap et le courant :

Modèle dynamique :

Bruit 
gaussien



Méthode proposée: Filtre de Kalman
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Insérer les 
équations

🐠 Hypothèses  : vitesse Helios & courants constants

Processus discret optimisé :

Modèle dynamique :



3.1
Résultats #1



Résultats #1
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Quiver avec les 
courants

Plot C1/C2 en 
fonction du temps



4.
Méthode proposée #2

Filtre de Kalman amélioré



Amélioration : Variabilité des courants
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🐠 Hypothèses  : vitesse Helios constante / courant variables

Les courants contiennent les informations sur:
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Le
 v

en
t

Les marées

Les courants 

géostrophiques

Hauteurs d’eau au marégraphe de BREST

Période d’observation

courant = f(hauteur d’eau)



Amélioration : Variabilité des courants
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🐠 Hypothèses  : vitesse Helios constante / courant variables
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Insérer les 
équations

Lien entre la vitesse, le cap et le courant :

En cours d’implémentation

Modèle dynamique :



4.1
Résultats #2



Amélioration - Résultats #2
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Quiver avec les 
courants

Plot C1/C2 en 
fonciton du temps



5.
Perspectives
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- Un autre modèle (Filtre particulaire)
- Intégrer la force de propulsion de chaque moteur
- Validation des résultats avec une vérité terrain (??)
- Intégrer la dépendance des courants entre les trajets de robot
- Prise en compte du vent

Perspectives

Bonus: Deep Learning pour l’inversion des courants à partir d’une dérive Lagrangienne
● En entrée : courants estimés à partir de la méthode Kalman;
● Une trajectoire simulée par advection [couplé aux courants estimés dans la zone d’étude] : 

○ modèle classique type Parcels / modèle différentiable type DriftNet;
● Target: La trajectoire d’une bouée dérivante déployée dans la zone de l’étude (par triangulation/GPS);
● En sortie: les courants corrigés pour approximer la trajectoire dérivée par la simulation 

(type DriftNet) vers la trajectoire “ground truth” de la bouée.



1$
That’s a lot of money

100%
Total success!

6 membres
And a lot of banana split & flans
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🐟 Merci de votre attention !
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Il est où le drone ? 
Et les lunettes ? 


