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Reconstitution de la bataille

youtu.be/yP4cM1UGrqY
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https://youtu.be/yP4cM1UGrqY

47500nT +/-2nT

Romain Schwab
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BASES DE DONNEES DU SHOM
BATHYMETRIE

MNT de facade Atlantique - Maille 100m
(acces libre sur data.shom.fr)

4levés multifaisceaux: $201208500-3,
5201303900-1, 5201303900-2, 5201306500-12
(acces restreint sur data.shom.fr)

2 levés Lidar Bathymétrique: 5201207000-05, $201207000-13
Click to add Toxt Maille 5m (accés restreint sur data.shom.fr)

Jean-Francois Oehler (Shom)
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Cordeliére

Lisete et
RermQUE PANCASE

MINISTERE DE LA CULTURE

Décision du 1310472018 n° 2018- 42
000409 Relative  une opération archéologique sous-marine
oAz

Dircction  La Ministre de la Cu

atetrae
des Patrmoines

e Code du Patrimoine, notammen ses articles R. $32-

w u',"(',,‘(',’:;”‘ Ve demsnde rseniepr oL i, Pl oot  PENSTA Brape s
Drassm le 30037201

soropigt

aines sorvice de tester
épaves de la Cordeliére et du Re

dans le cadre du projet de recherche des

P vt

Pose: 2859

Décide
RHESS Ay, § M. Luc JAULIN Professeur n robotique & I'ENSTA-Bret
de tests robotiques & Taide d'AUV et de

e procédera & une opération

bvomires en vio de s puricipation I cumpagne
DRassde rechrche desépaves de n Codlin t du R menée par e Drasm en i jllet 201

e de st
13016 MARSEILLE ade mariime : Aantique
() . Fiistére

T3 0491 142800 lin
Fux 330991 142814 - Intitlé de Fopération : Tests robotiques

Plougonvel

.m(ml., 48720632'N; longitude : 004°41.118°0
e : 48°20.717°N; longitude : 004°39.8600

attude : 48°19.858'N; longitude : 004°39.715°0

- Latitude tade : 004°41.00

>
~Profondeur : 154 18 m

Conformément i 'aticle L. $32-8 du Code du Patrimoine, Mopération est exécutée sous la
v lacée

& bénéficiaire de la décision doit présenter, & toute demande des auloriés compétentes,
une copie de ce document

Le béndfciaire de la décision tient informé le Directeur du Département des. recherches
archéologiques subaquatiques et sous-marines de scs travauy.

Ala fin de Topération, ke béndficiaire de la déision adresse
des recherches archéologiques subaqualiques et sous-

ar mail au Dicecteur du Département
arines un brof compe rendu dopération

- Le Dirccteur du Département des recherches a
marines est chargé de Fexécution de cetie dcision.

chéologiques subaquatiques et sous-

Pour Ia Ministre et par délégation

o Rhorch

#fichel L'HOUR
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Tests du 7 juillet

youtu.be/cxVs1fDdmls
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https://youtu.be/cxVs1fDdm1s

Intérét de casser le principe d'indépendance.
Un seul PC!
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24 juillet 2013
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4 L. Jaulin.
Isobath following using an altimeter as a unique exteroceptive

sensor.
In IRSC-WRSC-2018, 2019.

[4 T.Le Mézo, L. Jaulin, and B. Zerr.
An interval approach to compute invariant sets.
|IEEE Transaction on Automatic Control, 62:4236-4243, 2017.

[4 S. Rohou.
Reliable robot localization: a constraint programming approach
over dynamical systems.
PhD dissertation, Université de Bretagne Occidentale,
ENSTA-Bretagne, France, december 2017.
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