
Proposition de sujet de thèse 
 
L'Université Le Havre Normandie recrute un candidat motivé pour une thèse de doctorat en robotique 
mobile collective.  
 
Titre :  

Navigation Autonome et Coordonnée en Contexte Distribué 
 
Durée du contrat :  

Trois ans (démarrage prévu en septembre ou octobre 2023). Les candidats doivent envoyer leur 
dossier avant le 17 juin 2023. La thèse se déroulera dans le cadre d'une collaboration entre les 
équipes « Robotique Mobile et de Manipulation (R2M) » et « Sûreté de Fonctionnement des 
Systèmes» (SFS) du laboratoire GREAH. 
 
Résumé :  

Recourir à des drones (terrestres, aériens, aquatiques) pour réaliser des tâches complexes 
(surveillance, inspection, …) sur des sites industriels couvrant plusieurs kilomètres carrés est 
désormais envisageable. Equipés de capteurs dédiés pour faire des mesures, prendre des photos, 
ou encore prélever des échantillons, les robots mobiles sont capables de coopérer entre eux et de se 
substituer à des opérateurs humains lorsque les tâches sont à réaliser en milieux hostiles. 
Pour utiliser efficacement ces nouvelles technologies, il est nécessaire de doter ces robots mobiles 
d’une certaine autonomie et d’algorithmes de prise de décision afin de les aider à se répartir les 
tâches qu’ils devront accomplir et quelles informations ils devront recueillir durant leur mission. Il faut 
également les doter de capacité de navigation autonome, notamment en introduisant des points 
particuliers de l’environnement (waypoints). Les problématiques d’évitement d’obstacles statiques et 
dynamiques et d’anticollisions doivent aussi être prises en considération. Pour lever les doutes à 
certains endroits sensibles, il faudra peut-être recourir à plusieurs agents, alors qu’à l’inverse 
certaines tâches moins critiques pourront être prises en charge indifféremment par l’un ou l’autre de 
ces agents. Ce problème est également contraint par des considérations technologiques liées aux 
caractéristiques technologiques des équipements disponibles (autonomie, rapidité, rayon d’action, 
capacité à transporter des charges lourdes, …).  
Par conséquent, configurer une mission d’inspection ou d’intervention devient rapidement 
compliqué, encore plus lorsqu’un incident vient de se produire et que la confusion règne sur le site 
industriel parcouru. 
 
Mots clés :  

Risque industriel, Robotique mobile, Systèmes distribués, Navigation autonome, Allocation optimale 
de tâches. 
 
Candidature :  

Le candidat recherché devra posséder de solides compétences dans au moins l'un des thèmes 
suivants : 

 
-  Automatique, Robotique Mobile, Informatique Industrielle 
- Electronique, Systèmes Embarqués, Intégration de capteurs, Réseaux de Communication 
- Allocation optimale de tâches, Algorithmique distribuée 
- Navigation autonome 

 
Remarque : Une expérience dans la mise en œuvre d’applications robotiques serait très appréciée. 

 
Qualités requises :  

Curiosité, persévérance, sens du contact et du travail en équipe, bon niveau en anglais.  
 
Les dossiers de candidature constitués d'un CV détaillé, des relevés de notes de Master 1 et 2 (ou 
des deux dernières années d’école d’ingénieur), d’une lettre de motivation et de lettres de 
recommandation sont à adresser à François Guérin (francois.guerin@univ-lehavre.fr) et Dimitri 
Lefebvre (dimitri.lefebvre@univ-lehavre.fr). 
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