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Résumé ou extrait : Le Département d'Architecture Navale et d'Ingénierie Océanographique de
l'Université de Sao Paulo a récemment entrepris des travaux dans le domaine de la modélisation
informatique de navires autonomes. C'est dans ce cadre que s'inscrit ce projet. Notre étude s'est dans un
premier temps intéressée à la question du suivi de route dans le cadre de navires autonomes. Après avoir
mis au point un programme informatique permettant ce suivi de route, nous nous sommes penchés sur
l'enjeu crucial, à savoir l'évitement d'obstacles qu'ils soient statiques ou dynamiques. L'implémentation
d'un programme de cette complexité nécessite une dissociation des cas méticuleuse. Nous avons donc
choisi d'étudier dans un premier temps le cas des objets statiques (bouées, conteneurs à la dérive ou plus
largement une ile). Puis, nous avons traité le cas des obstacles mouvants à savoir d'autres navires. Dans
cette deuxième partie, nous avons eu pour ligne directrice de respecter les règles de navigation
internationale autant que faire se peut. Ce projet constitue une base de recherche et a pu permettre
l'implémentation d'un algorithme initial couvrant la plupart des situations de rencontre en mer. Il pourra
servir à l'élaboration d'un code plus abouti lors de futurs travaux prenant en compte notamment des
technologies d'intelligence artificielle.
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