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Drones hétérogènes coopérant en flottille 

2015 - 2018 

Problématique : Surveiller et inspecter des infrastructures de types 

ferroviaire et électrique impliquant de fortes contraintes de temps 

d’inspection en utilisant une flottille de drones permettant de profiter des 

propriétés de plusieurs types d’aéronefs.  
 

Méthode : Développer une architecture logicielle modulable coordonnant 

une flottille de drones hétérogènes, coopérant sein d'une même mission. 

Brevets, logiciels  
Adaptation du logiciel Fl-AIR avec le protocole Mavlink et le système ROS 

(robot operating system). 
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