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@ + peu consommateur d'énergie
@ - pas de vol stationnaire

@ - vitesse minimale fonction du poids
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Introduction

@ + peu consommateur d'énergie
@ - pas de vol stationnaire

@ - vitesse minimale fonction du poids

Hélicoptere

@ + vol stationnaire

@ + décollage vertical
@ - consommation d'énergie

@ - dangereux
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Introduction

Introduction: pourquoi des ailes battantes ?

Plateforme a ailes battantes

@ + consommation d’'énergie
+ vol (quasi-)stationnaire

+ décollage (quasi-)vertical

e o o

+ animaux volants...
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Revue des projets existants
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Projet REMANTA (ONERA)

Doncieux, Mouret, Muratet, Meyer



Introduction
Objectifs

Techniques employées
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Présentation générale du projet
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Introduction

Etude des drones 3 ailes battantes du point de vue
\ des systemes adaptatifs et de l'intelligence artificielle.
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Etude des drones 3 ailes battantes du point de vue
\ des systemes adaptatifs et de l'intelligence artificielle.
‘ Application visée: goeland artificiel
(envergure 130cm).
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Introduction

Etude des drones 3 ailes battantes du point de vue
\ des systemes adaptatifs et de l'intelligence artificielle.
Application visée: goeland artificiel
(envergure 130cm).

Pourquoi un mini drone et non un micro drone ?
@ Susceptible d’embarquer une charge suffisante
pour implémenter des comportements
cognitivement intéressants

@ Plus facile a simuler

@ Technologie plus facile d'accés
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ROBUR

Techniques employées

Morphologie adaptée
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Contréle moteur adaptatif
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Contréle moteur adaptatif

Exploitation des caractéristiques
aérologiques
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Autres capacités requises

@ évitement d'obstacles
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Autres capacités requises

@ évitement d'obstacles \
@ navigation, planification de trajectoires
@ cartographie

@ capacité de recharge automatique et de retour a \
la base -

Doncieux, Mouret, Muratet, Meyer



Introduction
Objectifs
Techniques employées

Techniques employées

Techniques issues des systemes adaptatifs:
@ architectures
e réseaux de neurones
e systemes de classeurs
e mixtures d'experts
@ apprentissage et conception

e algorithmes d’évolution
e apprentissage par renforcement
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controle
cartographie et navigation

Avancement

ROBUR

Avancement du projet
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Avancement

vision
controle
cartographie et navigation

Equilibrage du flux optique pour
éviter des obstacles
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Calcul d'un temps avant impact
et déclenchement de demi-tour
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Avancement : . ..
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Aspect sensoriel: résultats

Travaux Muratet-Doncieux-Meyer
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Avancement ) . .
cartographie et navigation

Aspect moteur: conception de contrdleur par des
algorithmes d'évolution
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Avancement ) . .
cartographie et navigation

V"
Aspect moteur: résultats

Generation:20

Travaux Mouret-Doncieux-Meyer
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3 Avancement cartographie et navigation
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Aspect cognitif: cartographie et navigation
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Cartographie autonome. Application a un robot terrestre.
Travaux Filliat.
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ROBUR

Perspectives du projet
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Perspectives

Perspectives

@ contrdle en boucle fermée

@ conception de la morphologie

V.

@ suivi de trajectoire

@ évitement d’obstacle sur robot a ailes battantes

Y

@ Construction automatique de carte

@ Exploitation de I'aérologie
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Collaborations

@ Thierry Druot (Université Paul Sabatier - ENSICA - SupAéro)
@ Yves Briere et Pascal Roches (ENSICA)
e Patrick Pirim (BEV)
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Financement et collaborations recherchés...

http://animatlab.lip6.fr
Stephane.Doncieux®lip6.fr
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