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1. Domaines couverts 
2. Plates-formes matérielles 
3. Plates-formes logicielles 
4. Comment collaborer avec l’IA@ONERA  
 
 

Philippe.Bidaud@onera.fr 

http://www.showeet.com/
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IA@ONERA 

2 

 
« processus de modification 

des connaissances 
/comportement au cours des 

interactions d’un système 
avec son environnement ».  

  
« processus qui, d’une 

manière générale, concerne 
la perception ou les activités 

sensori-motrices et la 

cognition sociale ».  
 

 
« fonctions associant 

perception et action et 
mettant en œuvre différents 

schémas d’intégration »  
 

« liée au raisonnement ainsi 
qu’aux connaissances sur 

lesquelles elle s’appuie » 

• Les travaux de recherche en IA@ONERA portent sur plusieurs dimensions du 
développement de systèmes intelligents et de l’ingénierie des systèmes 
« assistée par l’IA » du domaine ASD.  

• L’IA@ONERA mobilise plus d’une trentaine d’EQTP dans tous les départements 
(TIS, MFE, PHY, MAS) pour le développement des méthodes et les applications.  

Apprentissage …………. Décision ……………. Robotique ….. Cognition ……. 
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Véhicules aériens 
autonomes 

Lorem ipsum dolor sit amet, nibh est. A magna 
maecenas, quam magna nec quis, lorem nunc. 3 
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Géo-Intelligence 
 

Surveillance par 
systèmes robotiques 

 

Apprentissage des 
aides au pilotage  

Maintenance Digitale 
MRO 4.0   

Simulation hybride 
(Digital Twin) 

PLATES-FORMES 
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PLATES-FORMES LOGICIELLES   
Apprentissage machine 

Modélisation et Décision  

Robotique et Autonomie 

Réduction de modèles et Simulation hybride  

Planification d’actions mono et multi-agents, planification distribuée , planification hiérarchique, 
planification réactive (robuste), aide à la décision  
.  

Lois de guidage coopératif, évolution sous perturbations, méthodes délibératives, coordination 
pour l’observation et l’exploration distribuée 

 Réduction de modèles et méta-modèles par apprentissage statistique, simulation multiphysique, 
synthèse de comportements, ingénierie des systèmes 

Synthèse de commande par apprentissage 
Modèles d’intégration sensorielle pour l’estimation d’état, apprentissage par renforcement pour 
l’assistance au pilotage.  

 Architectures pour l’apprentissage supervisé, semi-supervisé, non-supervisé, etc. pour  la 
modélisation-simulation physique, la télédétection, reconnaissance de scènes dynamiques,  
vision active, navigation,  
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DATASETS  

Autres datasets :  

• Dataset for Semantic Scene Understanding using LiDAR - Sequences 

• Drone detection dataset 

• 3D SLAM DataSet, etc. 


