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Les robots, pour quoi faire ?
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Déeminage Manuel:

Seule méthode permettant d'atteindre le seuil requis

pour le DH (99,6 %)

Engins mecanises:
lourds
chers

efficacite variapble
pas toujours fiables

Utiles pour:

Preparer le terrain:
* Vegetation

réduction de zones
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Les RopeLs, peuraueiiiaine

Besoins principaux exprimes par les demineurs:

La pluparl des demandes pourraient etre totalement
ou partiellement satisfaites par I'utilisation de
systemes automatises.




» Organisation:
— Collaboration inter-universitaire
— (Groupes:
« WG| :Sensor
» WG I : Datz processing

« WG I ; Robotics
» WG IV : Support/users

 Taches WG II;

- Etude detaillee des solutions de mecanisation et conception de
plates-formes modulaires, mobiles ou portables.

Developpement d'algorithmes de pilolage de ces plates-formes,
notamment a partir dimages camera du terrain.




L85 conitramtes et les limitations

L' immaturité des systemes multi-capteurs

La compatibilite avec les procedures existantes

La vegetation

Efficacite et efficience
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* Caracteristiques:
Systeme de detection

Assistance aux essais sur le terrain
Modulaires

Dimensions reduites

» Scenarios d'utilisation

— Couloirs paralieles (procedure standards)
— Utilisation ponctuelle
— Delimitation de zones




L'e systeme Hunter
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Demonstrateur

Satisfaction des utilisateurs

Developpement de competences

Dissemination et reconnaissance







