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Sujet de These CIFRE

Utilisation de la polarisation UV pour ’obtention d’un
cap en automobile

Se localiser avec une bonne précision sans GPS et sans compas magnétique est un défi que de nombreux
insectes navigateurs (e.g., fourmis, abeilles) ont relevé depuis des millions d'années. Les solutions optiques et
technologiques développées dans la Nature sont remarquables a bien des égards. Elles exploitent le motif de
lumiere polarisée du ciel. Grace a cette information visuelle, il est possible de mesurer optiquement un cap
dans une large gamme spectrale allant de I'UV au visible de maniere a étre insensible aux conditions
d’ensoleillement et météorologiques.

Le but de ce sujet de thése sera de concevoir un capteur
optique innovant de cap embarquable a bord d'une
automobile de maniére a démontrer la preuve de
faisabilité et d'utilité d'une telle technologie pour
I'industrie automobile. La conception s'appuiera sur les
compétences de I'équipe Biorobotique dans Ile
développement de capteurs optiques bio-inspirés pour
la robotique mobile et notamment pour la mesure de
cap [1,2].

Ce sujet de thése CIFRE s’insére dans le cadre d'une Figure 1. Exemple de robot a pattes, développé a
collaboration, appelée Openlab, entre I'équipe IInstitut des Sciences du Mouvement, équipé d'un
Biorobotique de I'Institut des Sciences du Mouvementa compas optique inspiré de celui de la fourmi du
Marseille et le groupe PSA a Vélizy. désert. D'apres [1].
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