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Mise en contexte et Problématique

✗Les structures en béton telles que des barrages,
des ponts et des bâtiments sont des ouvrages de
dimensions importantes qui demandent des ins-
pections fréquentes afin de veiller à la sécurité du
public [1] .

\

FIGURE 1 – Exemples de structures à inspecter [2]

✗L’inspection de ces structures implique des coûts,
des délais et des risques pour les inspecteurs en
raison des contraintes d’accessibilité [3, 4].

Objectifs

Les objectifs de ce projet se divisent en deux
grands volets soit :

1.Conception et élaboration d’un système de drones
totalement autonome capable de :
✓Balayer une structure civile prédéfinie avec un
minimum voire aucune intervention.
✓ Intégrer plusieurs drones de manière coopéra-
tive pour effectuer en détail l’inspection de struc-
tures à grande échelle.

2.Développement d’un système automatisé de dé-
tection, identification et classement des défauts par
les réseaux de neurones artificiels
✓Établir une base de données de défauts réels
et modélisés.
✓Entraîner et optimiser les performances d’un al-
gorithme capable de détecter différents types de
défauts et d’estimer la largeur des fissures.
✓Évaluer et dresser une cartographie de la gra-
vité des défauts identifiés.

Méthodologie suivie

Volet 1

Drone: model, poids,...
Camera: obturation,
exposure, ...
Gimbal

Sélection d'équipement

Développement
du code selon
l'algorithme

Préparation de la
simulation SITL

Simulation du
processus

d'inspection

3.  Simulation Hardware-in-the-Loop(HIL)

Simulation HIL

Préparation de
l'environnement,...
 Logiciels HIL

Correction des erreurs
Calibration des equipements
Amélioration des algorithmes

Validation de simulation

2. Simulation Software-in-the-Loop(SIL)

Rendu de
simulation 3D

Comparaison des
résultats des

données collectées

Validation de la
simulation SITL

Recherche des
travaux précédents

Revue de la
littérature

1.  Préparation et développement

Développement d'un
algorithme de

planification de
trajectoire adapté (A*,

Aller-retour).

Recherche des travaux
précédents

4.  Étude de cas: inspection autonome des
structures

réaliser l'inspection
autonome

Analyse des données
collectées et amélioration
basée sur les retours des

experts en inspection

Développer une interface
graphique utilisateur (GUI)

pour faciliter l'utilisation
du système

Coordonner avec des
bureaux d'inspection

Sélectionner les
structures adaptées à

l'inspection

Volet 2

Résultats préliminaires

Volet 1 (Parties 1 et 2) :
➞Un algorithme optimal de planification de trajets a

été développé en utilisant du code Python.
➞PX4 Autopilot a été utilisé pour exécuter les simula-

tions Software in the Loop et Gazebo a été employé
pour concevoir l’environnement 3D.

➞Enfin, QGroundControl a été utilisé pour visualiser
la perspective de la caméra du drone.

Volet 2 (Parties 1 et 2) :
➞Un algorithme préliminaire a été développé pour

permettre l’identification d’une fissure sur une
structure en béton et estimer sa largeur en pre-
nant en compte son orientation.

FIGURE 2 – Résultats préliminaires de l’algorithme déjà développé pour
l’estimation de la largeur des fissures [1]

Travail en Cours

Dans la suite du projet, il est prévu de :

➞Permettre aux inspecteurs/ingénieurs d’effectuer
des scans de structures à l’aide de drones, même
sans aucune expérience préalable en pilotage de
drones (Parties 3 et 4 du Volet 1)

➞ Identifier les types de défauts sur des structures
en béton et en déterminer leur degré de gravité
(Partie 3 du Volet 2)

➞Fournir une visualisation rapide de l’état d’une
structure grâce à une cartographie couleur des
défauts (Partie 4 du Volet 2)
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