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- Les capacités de propulsion s’adaptent au
* couple environnement-tache

- Le contrOle-commande s’adapte aux
) capacités variables d’actionnement et de
perception

- Le robot percoit constamment son
fonctionnement pour I'analyser et décider de
I'action
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Mobilité autonome
Cas d’usage : éevitement d’obstacle
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Commande prédictive pour le suivi de trajectoire

« PASSE FUTUR

== = =« Trajectoire de référence
e TrajeCtOIrE MESUréE
Commande

Horizon de prédiction



- Mettre en place des méthodes de commandes adaptées:

- Utiliser I'Intelligence Atrtificielle pour contréler
la reconfiguration et la commande associees

- Utiliser la commande predictive pour optimiser les performances

- Exploiter la synergie de I'lA et de la commande pour perfectionner
les capacites de reconfiguration et de contrdle

- Implanter ces méthodes de commande dans un robot expérimental

- Procéder a la validation expérimentale

- Objectif concret : approcher une hydrolienne de facon autonome et
realiser une prise d’'images par tomographie
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