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La mission du staqge :

Contexte :

Les flottes de drones (UAVs) sont de plus en plus utilisées pour diverses applications
: surveillance, livraison, sauvetage, opérations militaires. Leur déploiement a grande
échelle reste limité par des défis majeurs : gestion énergétique, coordination inter-
drones, adaptation aux perturbations environnementales. Les approches actuelles
manquent de flexibilité pour gérer simultanément ces contraintes tout en garantissant
I'efficacité opérationnelle des différentes missions et la résilience du systéme.

Objectif :
Développer une architecture d'optimisation efficace et robuste pour la gestion
énergétique et opérationnelle de flottes de drones, capable de :
e Optimiser la gestion énergétique globale en maximisant I'autonomie des drones
via une planification intelligente des missions
e Gérer automatiquement les recharges et planification de remplacements des
batteries sur plateformes terrestres mobiles
e Optimiser le déploiement spatial des drones en intégrant les contraintes
géographiques et réglementaires (zones interdites, obstacles, limitations
d'altitude)
e S'adapter aux conditions météorologiques : vent, pluie, brouillard, neige
e Orchestrer la coordination inter-flottes

Missions :

e Réaliser I'état de I'art des systémes de gestion de flottes de drones et identifier
les contraintes spécifiques par type d'environnement et de mission.

e Concevoir et développer une architecture d'optimisation basé sur ['lA
(Apprentissage par renforcement Multi-Agent ou autre stratégie) pour la gestion
des flottes de drones.

e Implémenter le systéme pour : la gestion énergétique, la coordination inter-
flottes et les stratégies de résilience.

e Valider le systeme sur différents scénarios d'usage (surveillance, opérations
urbaines, missions complexes)
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