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Début du post-doc : le plus tot possible, a partir du 1¢" septembre 2021
Durée : a discuter en fonction de la date du début du post-doc.

En s’appuyant les résultats obtenus sur navigation proposée pendant des
travaux récents menés au Gipsa-lab, il s’agira de proposer de nouvelles
technigues et de nouvelles perspectives se basant sur des données vision et sur
des mesures inertielles de haute qualité (comme celle gu’on peut rencontrer sur
des capteurs trés performants, avec une classe de performance meilleure que 1
Nautique/heure par exemple). Plus précisément, il s’agit donc d’identifier les
architectures candidates de systémes de Navigation et Géolocalisation par vision
couplées a de l'inertiel, permettant d’atteindre les besoins de performances
émergents de futures plates-formes. Le post-doc comportera une étude
bibliographique, ainsi qu’'un maquettage (par exemple Matlab) sans se priver
des solutions les plus audacieuses et les plus innovantes.

L"étude de I'état de I'art se focalisera sur une recherche bien détaillée sur
I"utilisation des données « vision » pour l'estimation de lattitude, position,
déplacement et vitesse. Une attention particuliere sera donnée aux algorithmes
de traitement d’images et d’extraction de primitives pour la Navigation. Cette
étude bibliographique vise a faire le bilan des méthodes disponibles dans la
littérature pour le développement de solutions fonctionnelles. Ces solutions
doivent inclure le traitement des capteurs (vision et éventuellement inertiels
et/ou magnétiques) ainsi que I’hybridation des différentes sources de données
pour la navigation. Nous allons prendre en compte les solutions proposées dans
[1], [2], [3]. Nous voulons étendre cette recherche aux méthodes incluant



également du recalage par les techniques de cartographie [4]. L'idée est de
trouver des métrigues communes qui vont nous permettre de classifier ces
différentes méthodes. Nous allons identifier les avantages et inconvénients de
chaque méthode dans un tableau bien détaillé (type d’algorithme, type de bruit,
niveau de maturité, performance, implémentabilité de la méthode pour une
solution fonctionnelle compléte, maquettage comme envisagé dans I'étape 2,
etc.). Il est également nécessaire de définir les performances des différents
capteurs a utiliser (vision, inertiels...) pour pouvoir atteindre les performances
souhaitées (en position, vitesse, attitude). On fera aussi attention si des
méthodes d’intelligence artificielle (nécessitant des bases de données de
soutien) sont utiles a appliquer dans ce cadre, par exemple pour le réglage
intelligent et régulier des matrices de covariances (du processus et mesures)
pour ce type de filtres. Un certain nombre de méthodes en Automatique sont
apparues pour traiter ce probléme dans le cas des EKFs a savoir le Q- learning, le
Deep Kalman Filter, les algorithmes génétiques, I'optimisation bayesienne, etc.
Une mise en ceuvre sur un banc expérimental disponible au laboratoire et
développé par I'équipe technique sera possible a la fin du projet.
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