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	TITRE DU STAGE :

Navigation de drone par vision sans GPS 

	Objectif du stage :

Définition des tâches (durées approximatives):
· Compréhension de la problématique, des algorithmes existants et étude bibliographique (1 mois)
· Maquettage et test en Matlab (ou C++) d’une ou plusieurs solutions (3 mois)
· Evaluation des performances sur données simulées et données réelles (2 mois)

· En parallèle, sera réalisée la rédaction d’un rapport de stage et d’un document interne
Intégré à l’équipe algorithmique et traitement d’image de Thales (site d’Elancourt), le stagiaire évoluera dans un cadre dynamique et motivant. Il mènera une étude sur les techniques de navigation de drone en situation de brouillage ou de leurrage de la solution de géolocalisation par satellite (GPS). Le stage consistera, après une étude du contexte et de la bibliographie, à soit améliorer les solutions existantes ou soit proposer une nouvelle approche complémentaire. On s'intéressera à développer une ou plusieurs chaînes algorithmiques qu'on cherchera à évaluer en simulation et sur des images réelles.

Selon le profil du stagiaire, le stagiaire pourra aller jusqu'à l'implémentation temps réel en C++.

	Durée du stage : 

6 mois
	Dates :

Printemps - été 2020

	Tuteur(s) du stage : 

Jean-Clément DEVAUX : jean-clement.devaux@fr.thalesgroup.com 


	Profil du stagiaire :

Stagiaire Master 2 / Ecole d’ingénieurs

Connaissances en computer vision souhaitables
Connaissances informatiques : Maîtrise Langage MATLAB ou C++
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