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1. DESCRIPTION ET CONTEXTE SCIENTIFIQUE 

Le sujet appartient au domaine de la robotique aéronautique. Il concerne l’étude des petits 

bateaux voiliers qui peuvent couler dans la mer dans le but de secourir les naufragés clandestins. 

2. PROBLEMATIQUE ET OBJECTIFS DU TRAVAIL 

Les jeunes tunisiens, voire même les africains de différentes nationalités, à cause de leur 

pauvreté, de leur chômage étendu, de leurs conditions sociales et familiales désespérées, tentent 

avec acharnement l’immigration clandestine sur des bateaux qui portent plus que leur capacité 

le permet. Ce qui provoque assez souvent la noyade des immigrés et leur mort tragique dans le 

grand large. 

Dans ce cadre sinistre, se présente l’idée de ce sujet de thèse qui porte sur la modélisation et la 

commande intelligente d’un bateau de sauvetage autonome qui va permettre non seulement de 

détecter les naufragés mais aussi il peut participer à leur sauvetage. 

3. APPROCHE METHODOLOGIQUE ET PLAN DE TRAVAIL 

Le doctorant chercheur, après une étude bibliographique inédite, se dirige vers la tâche de 

modélisation cinématique et dynamique d’un voilier autopiloté, basée sur les lois physiques 

entremêlées entre eux pour décrire les phénomènes aéronautiques présents dans un robot marin. 

Afin d’atteindre l’autonomie d’action dans un milieu marin fortement perturbé et aléatoire, des 

capteurs spécifiques et une commande intelligente doivent être œuvrés afin d’atteindre 

l’objectif principal de sauvetage en détectant les naufragés et déclenchant un ballon gonflable 

qui leur permet de se tenir à la surface de la mer sans se noyer. La navigation et le suivi de 

trajectoires sont deux performances importantes à tenir en compte. 
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