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1 Robotique sous-marine



Theses

Localisation robuste (J. Sliwka, 2011)
SLAM (F. Le Bars, 2011)

Meutes de robots (A. Bethencourt, 2014 ; T. Sousselier,
2013)

Détection de boucle inertielle (C. Aubry, 2013)
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Brest-morgat Mars 2012



3 Vaimos

(Responsable Olivier Ménage, Ifremer Brest).

Collaboration Ifremer / ENSTA-Bretagne.









Voilier de |'école navale
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4 Brest-Douarnenez

Départ le 17 janvier 2012 a 8h.
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Il est donc possible pour un robot voilier de rester dans sa
bande.

Indispensable pour créer des regles de circulation lorsqu’on

travaille avec des meutes.

Indispensable pour déterminer les responsabilités en cas

d'accident.



5 Line following
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X sin (9 — 5) if cos (0 — 5) >0
X sign (sin (9 — 9)) otherwize

max
Os
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Champ associé a Vaimos pour un vent favorable



Inclusion différentielle associée a la dynamique de Vaimos



Function 0 (x,a, b, ¥, 7., 1, ¢)

O~NOO1T A~ W DN =

_ b—a
e = det (Hb— DX a>

@ =atan2(b — a)
0* = ¢ — 2700 atan(—)
if cos (v — 9*) +cos( <0
or (le] <7 and (cos(v) — ¢) + cos({) < 0))
then 6 = 7 + ¢ — (.sign(e);
else O = 0%,
end




Property 1. If |e (x)| < rmax then, it will be the case for

Ever.

Property 2. If |e(x)| > rmax then |e (x)| will decrease
until |€(X)| < Tmax-

Property 3. The course should be feasible, i.e., cos (w — é)—|—
cos( > 0.

Property 4. The robot always moves toward the right
direction.



