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Résumé

L’objectif de ce PER est l’étude et l’implémentation dans un simulateur d’un modèle de
mobilité dédié aux drones aériens.

Les drones sont de plus en plus présents sur le territoire français et partout dans le monde. De
nombreuses recherches sont dédiées à ces appareils depuis des années, mais la plus part d’entre
elles reposent sur un modèle de mobilité théorique et inadapté aux mouvements aériens réels.

Le but de ce PER est donc d’étudier un modèle qui respecte les propriétés aérodynamiques
des drones.

Vous devrez tout d’abord comprendre le modèle de mobilité proposé [1], extraire les algorithmes
correspondants et enfin implémenter ces algorithmes au sein du simulateur JBotSim [2]. Vous
devrez également tester votre implémentation sur un scénario que vous établirez.

Vous pourrez également comparer votre modèle avec ceux des autres groupes sur des scénarios
communs.
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