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Nautile Victor 6000 Ariane

W

Engins opérés dans la flotte océanographique francaise

Sous-marin habité Robot télé-opéré Robot hybride Robots autonomes Sismique pres du
6000m hauturier 6000m co6tier 2500m 3000m fond 6000m

Mission au fond

e Scénarios : exploration vs chantier vs ...

* Intervention — manipulation (observatoires)

* Prélevement (géologique, biologique, vivant)

* Inspection (imagerie optique)

e Cartographie haute résolution acoustique
(sonar/multifaisceaux)

* Recherche de sites (scientifiques, épaves...)

* Mesures in-situ (sondes, analyseurs chimiques)

Contraintes d’environnement et techniques

Pression (poids d’'un engin ~ immersion)

Eau de mes conducteur (pas de transmission
radio, pas de lumiere, GPS...)

Faible visibilité (ggs metres a ggs 10m)
Géo-localisation (GPS acoustique)

Sureté en milieu hostile
Déploiement/récupération sur les navires
Maintenance loin de la terre
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Le concept du ROV hybride

Ifremer

. Encombrement réduit sur le pont: treuil et cable légers

. Energie embarquée — batteries LI 20kWh

 Teléopération via fibre optique

. Enrouler actif embarqué sur I'engin, 400m de fibre armé Kevlar
Propulsion & instrumentation adaptées au travail en canyon

L Load bearing
cable
(0-2500m)

Depressor
weight

Traction tether
(~30m)

Light tether
(0-400m)







Cartographies &
reconstruction 3D

Ariane
Epave d'un torpilleur
Saint Tropez

Victor 6000
Source hydrothermale sur dorsale
médio-atlantique

Mosaique OTUS




AUVs aéterx & idefx

Des robots spécialisés dans la cartographie
Autonomie 12-16h, 60-100km, immersion max 2850m
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Projet CORAL : un robot autonome profond AUV 6000m

» Cartographie acoustique grande distance / couverture

* Navigation stationnaire prés du fond (imagerie levée de doute)
e Charges Utiles multi-instruments bio-géo-chimiques

* Prélevement d’eau, filtrage et mesures in-situes

* Autonomie décisionnelle & strategies de mission réactives

dimensions: 4.5m x 1.2m x 1.6m autonomie opérationnelle : (Iridium, balises LBL)

- 2 propulseurs verticaux

ballast actif 40l

Deux propulseurs
%n . pour compenser depesée

principaux

Contrbleur /

embarqué Ifremer

il
Energie: 28 kwh (24-44h)  pie charge utllle ; ——
+ evolutivite capacité 220 kg, 300 ¢ Poids: 2.7t

Déploiement grue + docking head
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Conception systeme : le cycle du dimensionnement

Vitesse
Endurance nécessaire Puissance Equipements
imé propulsive demandées
est!mge dépend du
satisfaisante ? poids et du

Sert volume
erformances Puissance

dépendent de la électrique pour
’E)ropu_lsmn de équipements
'énergie, et des scientifiques
caractéristiques dépend du

hydrodynamiques 4 poids/volume

Gabarit poids-
volume
conforme ?

Endurance
souhaitée
5 - Energie
Volume dépend embarcuée
de tous les ,
dépend de la
composants et )
du flotteur puissance X
Poids I'endurance

dépend de:
équipement,
propulsion,

Poids doit étre nul batteries,
structure,

dans I'eau ! T Poids max autorisé,
moyens de levage navires
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e Controleur embarqué LINUX-ROS

— Développé pour HROV, a terme mutualisé sur parc Ifremer

 Concept operationnel puissant
— Ouverture aux champs d’application tres variables
— Comportement prévisible et tracable

* Premieres expériences sur HROV et AUVs 3000
— JRA2 du projet Eurofleets Il avec Univ de Girone et Marum
— Essais sur AUV asterX

Autonomie décisionnelle des robots

TakePicture

LineFollow
LineFollow
LineFollow

« Gestion de mission intelligente est basée sur 3 principes : I

*  Exécution de primitives prédéfinies : linefollowing, target etc.

Définition de constructs conditionnels
Architecture modulaire des interfaces avec traitement embarqués
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Enjeux technologiques vs ... contraintes physiques

3
g A Contraintes
Y= . L
B physiques Miniaturisation
Engins résidents, Communication
grands fonds optique
Communication
acoustique Positionnement,
navigation  fnergie stockage,
Engins résidents, récupération
faibles fonds
Instrumentation
>
Me“;es} . Meutes, peu pereont " Intérét de la R&D
rands fonds erception multi- . .
J profond prion m - océanographie
capteur, réalité
Deep learning virtuelle .
SLAM Autonomie

(embarqué)

décisionnelle

-

réalité augmentée

Langage mission






