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Proposition de communications 
Le besoin en systèmes de mesure fonctionnant en totale autonomie existe depuis longtemps, mais ne pouvait être 
couvert jusqu’à présent que par des enregistreurs interrogeables sur place. Les données acquises n’étaient de ce 
fait jamais actualisées et ne donnaient qu’un instantané de l’environnement exploré plutôt qu’une surveillance 
permanente de celui-ci. L’utilisation de réseaux de téléphonie mobile et d’Internet permet aujourd’hui d’associer 
des systèmes de mesure et d’acquisition variés et distribués et de procéder à l’exploitation en temps réel des 
données relevées [1]. Mais ces systèmes demandent le déploiement d’infrastructures fixes et en état de 
fonctionner. 

L'arrivée de véhicules autonomes intégrant des capteurs de technologies modernes (LIDAR, Radar, vidéo, etc.) 
[2,3] ouvre de nouvelles perspectives dans ce domaine. Ces équipements constitueront des moyens de plus en 
plus sophistiqués pour acquérir des informations de toute nature afin d’explorer un environnement donné. 
L'utilisation de capteurs couplée à un système autonome permet de réaliser une mission sans intervention 
externe. Cette approche permet de s'affranchir des contraintes d'infrastructure existantes ou de communication 
difficile [4] comme par exemple des environnements présentant des infrastructures en panne ou détruites telles 
que les situations faisant suite à des accidents ou des catastrophes. Les informations captées auront une finalité 
duale : d’une part, comprendre et modéliser l'environnement pour une bonne réalisation de la mission et d’autre 
part, réutiliser cette modélisation dans un cadre plus large d'aide à la décision par les équipes de secours dans le 
cadre d'une catastrophe [5,6].  

Les données traitées seront produites par un ensemble de capteurs variés et déployés en réseaux pour la collecte 
en temps réel [7-9]. Les données produites sont de divers types : données de distance obtenues par ders capteurs 
ultrasonores (temps de vol), données de distance obtenues par des capteurs optiques laser (LIDAR), données de 
position et d'attitude produites par les systèmes inertiels (accéléromètres, magnétomètres, gyromètres, etc.), 
données d'odométrie, données d'environnement telles que la température, la pression, etc. Ces données seront 
combinées pour détecter différents éléments de l’environnement.  

Les difficultés résident d’abord dans l'utilisation de processeurs de basse puissance (capacité de calcul faible) 
pour des raisons d’optimisation énergétique [12,13] dans un contexte de système embarqué critique et de prise en 
compte de l’incertitude des données [11]. Cette difficulté intervient aussi bien en ce qui concerne la réduction 
des données acquises, leur traitement, que leur protection par des mécanismes logiques et cryptographiques [10].  

Une autre question intéressante porte sur l’utilisation des données acquises : dans le cas où ces données doivent 
être protégées par des techniques cryptographiques, comment les rendre utilisables par le système autonome pour 
sa propre navigation tout en les protégeant contre des fuites intempestives ? 
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Figure 1 : Module Arcturius, destiné au recherche de personnes enfouies après un seisme 

La contribution présente la genèse et l'état actuel du prototype. Des scénarios de terrain ont étés développés pour 
une évaluation dans un contexte opérationnel. Des résultats pourront être présentés selon le niveau d'avancement 
de ces essais. 
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