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SUJET DE THÈSE 2021-2022 
Design, réalisation et commande d’un robot sous-marin pour la détection 

des anomalies marines 
 

 

I. DESCRIPTION ET CONTEXTE SCIENTIFIQUE 
Le sujet appartient au domaine de la robotique sous-marine. Il concerne l’étude, la réalisation 
et la commande intelligente d’un robot sous-marin qui va permettre la transmission des données 
chimiques sur la qualité de la mer en cas de pollution ou de phénomènes naturels inhabituels. 

II. PROBLÉMATIQUE ET OBJECTIFS DU TRAVAIL 
La mer méditerranée sur les côtes tunisiennes dégage parfois des couleurs et/ou des odeurs loin 
de l’état normal de la mer, ce qui provoque la mort des animaux marins et des poissons, observés 
jetés sur les plages sans savoir la cause directe de ces changements. En outre, les nageurs et les 
vacanciers qui veulent profiter de la mer dans la saison d’été chaude trouvent du souci pour y 
aller baigner. 
Dans le cadre sombre de l’état des mers de nos jours, se présente l’idée de ce sujet de thèse qui 
porte sur la réalisation et la commande intelligente d’un robot sous-marin autonome qui va 
rassembler des informations de natures physiques et chimiques diverses sur l’état de la mer où 
il sera impliqué. 
Ce projet de recherche, une fois élaboré, peut prendre un brevet. 

III. APPROCHE MÉTHODOLOGIQUE ET PLAN DE TRAVAIL 
Le doctorant chercheur, après une étude bibliographique inédite, se dirige vers la tâche de 
modélisation cinématique et dynamique d’un robot sous-marin d’une architecture spécifique, 
en faisant référence aux lois physiques et hydrodynamiques entremêlées entre eux dans le but 
de décrire les caractéristiques spécifiques d’un robot sous-marin. 
Afin d’atteindre l’autonomie d’action dans un milieu sous-marin fortement perturbé et aléatoire, 
un design significatif et des capteurs spécifiques pour le déplacement et pour la collecte des 
données sous-marines, ainsi qu’une commande intelligente, doivent être œuvrés, réalisés et 
testés réellement afin d’atteindre l’objectif essentiel d’accumulation d’informations nécessaires 
aux spécialistes pour bien juger l’état de la mer dans l’intention d’intervenir pour certains cas.  
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