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Résumé- Le projet SIMAVI (SIMulation d’Aéronefs Virtuelpour les missions de sécurité) a pour but d’é@abone démarche
rationnelle de choix de concepts aériens de slame# permanente sur zone. Il est fondé sur lalatinn de concepts concurrents dans
un environnement virtuel. Aprés avoir présentétiasaux déja réalisés dans le cadre du projetad&tie ouvre la perspective de
I’évaluation prochaine des concepts en simulatisirpgrmettra de conclure sur la validation de lmai&he proposée.

Abstract — The SIMAVI project (Simulation of virtual aircrafor the security missions) aims at elaboratingteomal methodology
for the choice of aerial concepts of permanent allance on zone. It is based on the simulatiorriedl concepts in a virtual
environment. Having presented the works alreadyzezhwithin the framework of the project, thisiele opens the perspective of the
next evaluation of the concepts in simulation whigh allow to state on the validation of the praeal methodology.

1. Introduction

Pour réaliser des missions dobservation et de Pour faciliter la perception d’'un environnementtéyse
surveillance de zones au sol, de nombreux paysdéjit Par Ses ut_ilisateurs aux fins d_e formation et uiéa“ne.ment,
appel ou envisagent lutilisation de véhicules exsi la simulation de la réalité virtuelle est Iargemqptlsée
habités ou non, ou spatiaux. Les moyens aérierf@ce aux progres des calculateurs et a 'ameiborate
couramment  utilisés pour réaliser des missioninterface homme systeme. Ces outils sont si puts
dintervention ou de surveillance sont des hélicops QUils peuvent remplacer en partie la formation e
lorsque celles-ci sont courtes et des avions dansas ~Systtme lui-méme. De plus, leur versatilité et leur
contraire. Dans certains cas ol une permanence plGgnception modulaire permettent la simulation dgesyes
importante s'impose il est maintenant fait appelt a des ~différents sans nécessiter de reconstruire I'enkenb
drones (avec leurs limitations en terme de régléatiem Chaque fois. Cette capacité de reconfigurationiesc tres
de survol urbain, d'autonomie et dinsertion damsrafic), ~ attractive pour comparer des systémes mis en oglavre
soit & des dirigeables modernes permettant d'assure 1S mémes conditions. C'est la raison pour laquéle
présence de longue durée. Quant aux moyens sateHit S|_mulat|on sera utilisée comme outil de comparaisoar
ils restent limités & des applications de sécetérées sur ader le choix des systemes de surveillance lesomie
le positionnement et la cartographie. adaptés aux missions retenues.

La multiplication de nouveaux véhicules aérienglet Ce projet est fondé sur la simulation de systemes
nouveaux capteurs est susceptible d’améliorer teicge ~COncurrents issus d'une analyse fonctionnelle etlale
rendu et de faire apparaitre de nouvelles fonctititérs valeur du besoin des utilisateurs et d'une synthése
grace a leur complémentarité. Elle étend ainsPibliographique traitant des véhicules, des cagtedes
considérablement le nombre d’associationgnissions, de l'architecture des concepts ainsi dgideur
véhicule/capteurs possibles pour chaque missioisagée vulner.a}bn[te associee a lanalyse des enjeux tawie
suivant notamment son caractére militaire ou ciVil. @SSOCi€s a ces nouveaux concepts de surveillance.
apparait donc une problématique de choix du systene . . i ] ) .
surveillance le mieux adapté a la mission a reneplimend Aprés avoir expose la méthodologie du projet et
nécessaire I'élaboration d'une démarche rationnell@résente les partenaires de I'Onera, ce papigeraaplus
d'évaluation, dans un environnement réaliste, d@articulierement du besoin, de I'état de 'art es @noyens
ladéquation des futurs concepts de surveillancer audui Seront mis en ceuvre pour évaluer les concepts e

exigences des utilisateurs en vue de les spécifiast simulation. La conclusion proposera une perspeciivdes
I'objet du projet SIMAVI. travaux qui restent a conduire.



2. Méthodologie valeur et a I'élaboration des entrées de la sinauian vue

Le projet est organisé en quatre phase§e I'évaluation comparative.
complémentaires :

~ l'analyse de la problématique, OKTAL-SE met a disposition un environnement étendu

~ la préparation des simulations, adapté aux capacités des charges embarquées platéss

— I'évaluation opérationnelle des concepts, formes. Il réalise une extension avec des outils

— la synthése et les recommandations. propriétaires développés pour le compte de la DGA
(CHORALE) et qui sont compatibles de la visualizati

A partir du besoin exprimé par les utilisateurse un Ultérieure par des capteurs optroniques. Il jous le

analyse fonctionnelle et de la valeur permet délables scénarios urbains sélectionnés sur la zone deirterra
spécifications techniques des concepts de sumedlay Modélisée et y integre les plates-formes proprisai
concevoir et de la simulation ainsi que les moyensettre intéressantes dans le cadre de la démonstratipartitipe

en ceuvre pour juger de leur respect. Conjointemere, €dalement a l'analyse de la valeur et a I'élaboraties
analyse des enjeux sociétaux associés a ce besain sentrées de la simulation en vue de [Iévaluation
réalisée trés prochainement. comparative.

Parallélement un recensement des plates-formesset d L'Onera (Office National d’Etudes et de Recherches
capteurs disponibles actuellement et & moyen tenae  A€rospatiales) coordonne le projet et participe a
leurs performances a été effectué. Il permettréadarer 'ensemble des phases pour apporter ses compéteanss

des concepts répondant aux spécifications techsigiee des domaines scientifiques particuliers (optronique
besoin. modélisation de plates-formes aériennes) et paurasla

bonne fin du projet.

La comparaison, en simulation, des différents cptsce ) o ) )
sera réalisée sur quatre scénarios. Le premigeraaie la Le CEA (Commissariat a I'Energie Atomique) assure
surveillance cétiére. Les trois derniers seronégosur un I'exploitation des données radiologiques recueilliau

terrain numérique urbain et mettront en ceuvre desées COUrs d'une campagne de mesures au-dessus de IParis.
réelles recueillies au-dessus de Paris. partage sa connaissance de la problématique dxdatitn

de matiére nucléaire ou de sources radioactivede eta

La synthése du projet permettra de conclure sutérét prise en compte dans les concepts de surveillance.
de la simulation en réalité virtuelle pour évaludes .
concepts de surveillance. Elle permettra diidesttifies Le CEB (Centre d'Etudes du Bouchet) assure
apports relatifs des différentes plates-formesidentifier ~ 'exploitation des données recueillies au cours lde
les technologies manquantes ou & intégrer pourosésp Campagne de mesures précitée. Il partage sa ceana&s
d'un ensemble de moyens adaptés a un traitemefl 12 problématique de la détection des charges de

performant et économiquement acceptable des missien détection ch|m|qu_e et de sa prise en compte dass le
sécurité retenues. concepts de surveillance.

. La PP (Préfecture de Police) contribue aux choix de
3. Partenaires démonstrations en simulation et participe a I'éfakion
La réalisation de ce projet faisant appel a desles conditions de I'évaluation ainsi qu'a la systhéinale
compétences multiples, I'Onera s’est associé a sepn tant qu'utilisateur potentiel et garant de lausiéé du
partenaires dont le groupement permet de traites tes vol d’engins au-dessus de la Capitale.
aspects de la problématique.
Le STSI (Service des Technologies de la Sécurité
AVI  (AirshipVision International) apporte sa Intérieure) contribue aux choix des démonstrati@ms
connaissance du milieu du dirigeable et celle de laimulation et & I'analyse des enjeux sociétaupatticipe a
problématique globale de la surveillance. Il conduilélaboration des conditions de I'évaluation aingi'a la
I'analyse fonctionnelle et de la valeur avec I'asmice des synthese finale en tant qu'utilisateur potentiel

autres partenaires. |l assure également la codiminde

I'analyse des enjeux sociétaux attachés a ces pt:nde 4 Analyse de la problématique
surveillance. ) -
Comme cela a été entrevu lors de la descriptiotade

THALES met a disposition une base de données avégethodologie, 'analyse de la problématique n'estoee
zone cotiére ainsi qu'un environnement de simutagiour ~ COMpletement terminee. Pour cette raison, seules so
Pacquisition de facon a tester les différentesqdformes Presentees ici les parties qui le sont. Les ausesnt
retenues dans le cadre de I'étude équipées desusens 'Obiet d’'une communication ultérieure.
modélisés choisis pour remplir leurs missions dans
scénario cotier. |l participe également a I'analygke la



4.1 Les missions

Suivant sa taille, 'autonomie de l'avion est coispr

Pour préparer les scénarios d’évaluation qui seroffintre une heure et plusieurs dizaines d’heures lpeulus

réalisés par la suite, deux grandes classes déonsssnt
été traitées.

La surveillance des frontieéres terrestres ou nmaei,

des réseaux d’approvisionnement ou de transporta et
gestion d’événement important ou catastrophiquensDa

cette classe figure notamment les missions de #anee
cotiere & des fins de contrdle des frontieres et
surveillance des réseaux pour prendre en compt@lede
I'évolution des conditions d'utilisation ou les nzes
terroristes. Ces missions sont généralement caismeé

par leur durée et I'évolution lente des phénoméaes

observer.

gros avion de surveillance maritime.

la

Atlantique 2 F406 SURMAR

FiG. 1 : Plates-formes de type avion

Sa formule aérodynamique ne lui permet pas derreste
en permanence a la verticale d'une zone d'intéiéhg
peut que tourner autour. S'agissant de la surveda

La connaissance de situation et la protection desaritime, cette particularité est peu contraignaeeptée

populations au titre de la sécurité civile et aucele la
sécurité publique. Dans la classe de la sécurnitiéeciqui
est traitée par la zone de défense et caractépsée
l'intervention d’un nombre d'acteurs assez gran@retout
cas, de trés diverses appartenances, l'accenbeséden
priorité, sur la gestion de crise et la mise a ah#jon
d'informations nombreuses pour tous les acteutemain.
Une hypothése simplificatrice conduit, pour cetesse, a
ce que la plate-forme se limite a jouer un roledifieision
d'information vers le sol. Dans la classe de lausiéc
publique figurent notamment la prévention, la prépan
d'événements quand ils sont prévisibles, la digsnat la
gestion de crises planifiées ou spontanées. Cesiomss
sont généralement caractérisées par une évolamde de
la situation, sur des portées limitées mais pouateindre

pour une éventuelle intervention sur un batimeourAa
surveillance urbaine, cette particularité ne seras p
dommageable dans le cas de la surveillance routiare
exemple mais deviendra quasiment rédhibitoire plaur
surveillance rapprochée de zones trés urbanisées da
lesquelles, le masquage du sol par les immeubles pe
rendre ce moyen inefficace. Un dernier point a met
gue les avions de surveillance maritime sont des
multimoteurs pour réduire les risques d’accidentren sur
avarie moteur. Bien que ce risque ne soit pasgrasd en
zone urbaine, ces conséquences sont beaucoup plus
importantes en raison de la densité de populatans da
zone surveillée. Dans ces conditions, il sembléégitime
gu'une plate-forme de surveillance urbaine soitigép
d’au moins deux moteurs pour réduire ce risque.

linéairement quelques kilométres, avec des masguage

surtout inhérents a l'effet saisonnier de végéiatat une
densité immobiliere élevée. Le nombre d'acteurs
concentre sur un nombre limité de services de @oliuitre
le r6le de diffusion d'information vers le sol diate-forme
pourrait jouer le rbéle de relais autonome, stabte
indépendant facilitant le dialogue entre les acteur sol.
L'architecture du systeme d'information est
essentielle.

Pour chaque classe, trois missions typiques ont été

analysées dans le détail. Les missions maritimenues
sont la surveillance des eaux territoriales, laveaillance

cétiére et la mission recherche et sauvetage. lissions
urbaines retenues sont la surveillance de zone,
reconnaissance et la mission d’intervention. Pdwacane
d’elles le besoin a été exprimé en termes de spéiitns

pour les plates-formes et les capteurs dont I'asSon

constitue le concept de sécurité.

4.2  Les plates-formes

Trois grandes classes de plates-formes ont étagées,
les avions, les hélicoptéres et les aérostats. Plmacune
d'elles, la capacité d’étre habitée ou non a étdyage.

Contrairement a I'avion, I'hélicoptere peut réaliskes
Sgnissions supplémentaires d'intervention et de Sagee
grace a sa capacité de vol stationnaire. Cependant,
raison de sa consommation et de la fatigue gérpaéen
eenvironnement vibratoire et bruyant, les missionist gle
courte durée.

donc

la EC145 Dauphin
FiG.2 : Plates-formes de type hélicoptére
Dans le cadre de missions urbaines de sécurité,

I'hélicoptére a I'avantage de pourvoir étre préippmné et
d’étre sur zone trés rapidement. En revanche, saih e
lui permet pas de réaliser ses missions en tostzration.
Il est donc utilisé lorsque les événements a sileveiont
suffisamment importants pour rendre inutile ce beste
discrétion.



Depuis le tout début de I'aérostation, les ballehdes
dirigeables ont été utilisés pour réaliser des ionss
d’'observation. Encore récemment, pour
manifestations comme les jeux olympiques d’Atheaes
d’événements festifs en France ou des conflits @ursc
(Afghanistan, Irak), des aérostats sont utiliséaroe point
haut pour placer des capteurs destinés a sécurisezone
et/ou faciliter les communications entre unitégédisées
ou encore comme poste de commandement avancé.

TCOM-17M

Zeppelin NTO7
FiG. 3 : Plates-formes de type aérostat

Grace a la poussée d’Archiméde, un aérostat eStdint

réaliser les mémes missions que leur homologueitéleab
en réduisant la taille du véhicule ou les améliGrenrille

de grandesonstante.

Bien qu'il soit utilisé depuis longtemps pour des
missions d’observation de la Terre et qu'il puigaeer une
role complémentaire a celui joué par les platesiés
décrites plus haut, le satellite n'a pas été c@msiéti pour
une raison technique essentielle. En effet, le
d’apparition d’'un phénomene d'intérét du point de \de
la sécurité nécessite un délai de réaction gémaesietrés
court et une permanence de la mission d’observatibne
peut étre assurée en I'état par un satellite caipais une
trajectoire initiale passant a la verticale du miméne et
qui ne peut délivrer des informations qu'a la pédeo
imposée par son orbite.

lieu

4.3  Outils de simulation
L’évaluation des concepts requiert de pouvoir prtese

la capacité de demeurer naturellement en lair sangne mise en situation la plus proche possible dédéité
guasiment consommer d’énergie ce qui lui permet utant en ce qui concerne le concept de sécuritééumie que
maintien sur zone de longue durée et a faible cgat. I'environnement dans lequel il évolue, particuli@ent son
contrepartie, il est aussi sensible aux conditiongteraction avec les autres acteurs et le rendphiiyee de
météorologiques qu'un hélicoptére et sa vitesse di@ situation. Il n'a pas été possible d'intégreutes ces

déplacement est nettement plus faible. En paréicuii
peut sembler plus difficile de poursuivre une va@tavec

capacités dans un seul outil de simulation en maido
budget limité alloué a ce projet. Aussi, deux satelirs

ont été retenus. La particularité du premier résides le
rendu réaliste de I'environnement fondé sur desnédes
réelles obtenues en environnement urbain. Il seranf par

Cet examen des plates-formes serait incomplet si 0BKTAL-SE Celle du second est sa capacité a rendre
omettait I'émergence des véhicules non habités sgui compte de [larchitecture compléte du moyen de
différencient des premiers par la taille et le dépa sol du  surveillance, laquelle sera orientée plutdt surso@nario
pilote. Les plates-formes a voilure fixe ou tourmean maritime. Il sera fourni par THALES. L’agrégatioresd
représentent une classe de véhicules qui ne cesg®skir résultats obtenus avec ces deux simulateurs devrait
avec la multiplication des modéles allant du drétaite  néanmoins permettre de statuer sur l'intérét diétaarche

proposée dans le projet.

Altitude Longue Endurance au mini drone.

un dirigeable qu’avec un hélicoptére si elle roaleive
allure hors agglomération.

Opérationnel pour l'optronique depuis janvier 2000,
l'atelier de simulation SE-WORKBENCH d’OKTAL-SE
est un atelier de modélisation de scéne qui a pbjarctif
de traiter les spectres optique, radiofréquence et
acoustique. Il posséde deux missions fondamentales

- la caractérisation physique des différents élémguits

composent la scéne,

— le rendu temps réel ou le calcul par lancer demayo

du signal physique.

Predator

Ranger

FiG. 4 : Plates-formes de type drone

Hormis le probléme de la réglementation qui les .
contraint & n'étre utilisés que par dérogation ptes |
applications civiles, ces plates-formes présentent =
néanmoins des performances intéressantes maigdsnit |
par la masse de la charge utile, 'autonomie ealzacité a

résister a des conditions météorologiques dégradées

limites étant d’autant plus sévéres que la tadld'appareil

diminue. En ce qui concerne les plates-formes ge ty
dirigeable non habitées, et bien quelles soient pe
nombreuses, leur développement industriel débute
progressivement et, a terme, elles devraient pouvoi

 SE-AGETIM 'SE-SCENARIO
FiG. 5 : Simulateur OKTAL-SE




L'atelier =~ SE-WORKBENCH est avant tout leur systeme de communication, de mettre en oeuvre
multispectral. En effet, une scéne est définie fiwpour des scénarios opérationnels,
un contexte de simulation infrarouge, électromagoét — de simuler en temps réel l'action sur le champ de
voire acoustique. L'environnement de simulation est bataille des Forces équipées et constituées, de
indépendant du capteur ce qui permet de générer des manager les événements,
signaux identiques pour différentes technologies de - d'évaluer le rendu de l'action (rejeu, statistique,
capteurs. analyse multicriteres, etc.) pour la comparaison

d’architectures.
L'atelier SE-WORKBENCH se positionne comme une

suite logicielle intégrée permettant de générer u A ; ; ;
environnement virtuel 3D a des fins de simulatiam olS' Preparatlon des simulations

modélisation & un niveau de réalisme fixé parlidgteur. Cette phase du projet est en cours de mise en plece
la définition des scénarios et le choix des plédesies. En

ce qui concerne la construction de la base de @snné
géographiques pour les scénarios urbains et |'éspiln

des mesures qui alimenteront les simulations, détthe

n'a pas débutée en raison d'une dérive du processus
d'acquisition de la DGA relative a la campagne
d’expérimentation qui doit délivrer les donnéesntfées

de cette tache. Il est prévu que cette campagheésdisée
dans le courant de I'année 2008, avec un an delreta

51 Les scénarios

Il est envisagé d’'évaluer les concepts de sécsiité
quatre scénarios typiques, un maritime et troigiag

Le scénario maritime qui devrait étre retenu cdesisa
simuler un événement en mer a définir, navire délave
suite a un incident par exemple, et a I'observeddpat une
longue durée, en demeurant en permanence sur & zon
d’intérét, pour évaluer I'étendue et I'évolution ldecident
afin de mieux apprécier la situation et dirigerdegrations
FiG. 6 :Images OKTAL-SE visible, BI, Bll et Bl de sauvetage de [I'équipage, de remorquage et de

L'outil SCE-SUZON développé par THALES est un prévention de la pollution — ces derniéres étaatisées

. . . : avec des moyens simulés — de facon a comparer les
environnement de simulation de concepts d'enserdble - . .
. N s o systemes aéronefs et leurs moyens de mission panpd
surveillance et de contrble de zone a distancésépbur

RN au niveau de I'endurance et de la connaissancealglale
la DGA dans le cadre des travaux liés a la Bull gl

Opérationnelle Aéroterrestre (BOA) en vue d'évaluer® situation.

techniquement et opérationnellement les différentes
architectures techniques susceptibles de constituer
systéeme de surveillance militaire.

Le premier scénario urbain devrait consister a wnle
déplacement d'une foule en milieu urbain au sein de
laquelle des individus se livreront a des actions
répréhensibles qui nécessiteront une interceptamdes
équipes au sol. En plus de la capacité de permandnc
s’'agira donc davoir également une capacité de
déplacement du véhicule lui-méme ou de son axesde v
en sorte de suivre les individus repérés dans leeuni
urbain.

Les deux derniers scénarios urbains ne sont pasesnc

Ep\_nronne:ment Simulateur complétement définis. L'un devrait traiter du peabke de
Synthétique aéroterrestre SCE-SUZON la surveillance avec des contraintes de discrétism-vis
FiG. 7 SCE-SUZON des phénomeénes observés. L'autre devrait traitey de

nouvelles missions de sécurité telles que la silamee
Pour évaluer des architectures de systeme (systeéme radiologique et chimique d’une zone urbaine dagsdde
systémes), cet environnement permet : une contamination radiologique et/ou chimique est
- de configurer tout type de plates-formes et deyspectée et sa recherche. Ces deux derniers issénar
senseurs, de préparer 'organisation des Forces et seront précisés avec les utilisateurs et la DGA.



5.2 L’environnement obtenues seront du type de celles présentées figura 9.

La Base De Données Aéroterrestre Middle Wallop (Su4€ Principe est d'obtenir des images a trés grandes
de I'Angleterre) a été retenue pour le scénarioitime. résolutions spatiale et radiométrique afin de pauvo
Cette base est utilisée pour I'entrainement destesil simuler des systemes opérationnels moins perfosnant
d’hélicoptére.

Les mesures radiologiques seront fournies par le
systeme HELINUC® développé et mis en ceuvre par le
CEA. Organisé autour d’'un détecteur de photons gamm
ce dispositif permet la réalisation d'une cartogramgle la
radioactivité gamma sur de grandes étendues, &ctilén
et l'identification des radioéléments, I'évaluatidn débit
de dose au sol, et la détection, la localisation et
lidentification de sources ponctuelles. En sortie
systeéme restitue une carte coloriée (en fonctiemnileeaux
d'activité mesurés) qui, superposée a un relevé
topographique de la zone, permet de dresser un état
radiologique précis des lieux. Les cartographietemles
sont exprimées en Bg/m?2 ou Bqg pour une source
Fic. 8 : BDD Middle Wallop ponctuelle.

Pour les scénarios urbains, une base de donnée-
géographiques va étre constituée par OKTAL-SE &rpar \
de données réelles issues de la campagne de meswek i
prévue par la DGA en 2008 associée a une campagne d
photographies, a partir du sol, de la zone survolée

N . . . .. |
Pour accroitre le réalisme de la situation, la ftmn ]
urbaine mettra en ceuvre des mesures réelles idsuks

campagne précitée. Ces mesures seront de natunC " h'LAELIINUIC Détection d
optronique  (visible et infrarouge), radiologique et "~artographie etection d'agents
chimique. chimiques (CEB)

Fic. 10 : Détection de contamination radiologique et
chimique

nnnnnnn

Les mesures chimiques seront fournies par le CEB. L
systéeme qui sera mis en ceuvre est composé d'un
spectromeétre couplé a un imageur infrarouge etediumité
de traitement qui permet de délivrer en temps euei
l'information sur la présence ou non d’une contation
chimique notamment en faisant la distinction enfe
contamination chimique et celle correspondant aux
conditions d’environnement.

5.3 Les concepts

Pour tenter de recouvrir 'ensemble des plates$arm
aériennes typiques envisageables pour le futurest
proposé d'en simuler trois types: avion, hélicopté
dirigeable.

Image IR (Timbre Poste  Image IR (Timbre Poste Trois plates-formes de type avion seront simulées.

N%):T bargje 2, ville N%):T barge 3, ville premiére sera caractéristigue du F406 SURMAR. La
rles (Onera) rles (Onera) seconde sera de la classe du Ranger. Quant adigrne,
FIG. 9 : Images optroniques il est proposé de simuler un minidrone voisin dojgr

. . ELSA (Engin Léger de Surveillance Aérienne) du STSI
Les mesures optroniques seront fournies par des

systémes visibles et infrarouge présents a I'Onkes.
systtmes sont de trés grande résolution spatiahen
(centimétrique en visible et décimétrique en IR)
maitrisés au niveau de la radiométrie. Les carfiues

Deux plates formes de type hélicoptére seront siesui
hélicoptére habité et un drone. Pour l'instast ¢hoix
®Yéfinitifs n'ont pas été arrétés.
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Deux plates-formes de type dirigeable seront siewlé | g5 résultats présentés dans cet article sontitedfune
La premiere sera une représentation du Zeppelin/NJI0  girojte collaboration entre tous les partenairespajet

aura servi a la campagne de mesure et qui a dejatiBse g xquels je tiens, ici, & exprimer tous mes rereerents.
pour effectuer des missions de sécurité au dess&ads.

La seconde sera une version plus petite et infabigela
premiéere.

Ces différentes plates-formes ayant une capacité
d’emport différente, la suite de capteurs susckgstii’étre
installée sur chacune d’elles sera également nsdefpar
le biais de la transformation des mesures réeliésnoes
avec des capteurs de référence en sorte de refekEn
performances des capteurs embarqués.

6. Conclusion

Cet article a présenté I'avancement du projet SIMAV
'approche du terme de sa premiére année au cars d
laquelle les travaux ont porté essentiellement &ur
description des missions de sécurité et I'étabiiesde de
I'état de l'art des plates-formes aériennes, dgdecas et
des environnements de simulation.

Le recensement des misions a permis de distingser |
missions maritimes des missions urbaines et derenett
évidence leurs spécificités qui vont orienter lastiution
des concepts de sécurité a évaluer. Paralléleitésat, de
I'art des plates-formes et des capteurs a mis @egee
leurs points forts et leurs faiblesses qui serast&éments
déterminants de choix pour I'évaluation en simolati
Enfin, I'examen des environnements de simulation a
conduit a en choisir deux différents afin d'évalliapport
de chacun deux dans le processus de validation
opérationnelle.

Une premiéere synthése de I'analyse de la probléuati
des missions de sécurité faisant appel a des \éhicu
aériens a conduit a un premier choix des scénatiales
plates-formes qui seront testées en simulation.clisx
sera bient6t affiné par le biais d’une analyseadealeur de
ces concepts préliminaires et des enjeux sociétaghés
a la surveillance, éventuellement permanente, deesz
urbaines.

Pour conclure sur la validité de la méthodologie
proposée par le projet, il reste a évaluer les episc
retenus en simulation. Cette validation est tribatales
résultats d’'une campagne de mesures au-dessusride Pa
qui ne sera mené qu'en 2008 pour le compte de 1a4,DG
contrairement a ce qui avait été prévu lors deifitation
initiale du projet. Cependant, la forte motivataamtous les
partenaires devrait permettre de limiter les consages
de cet aléa indépendant du projet et de tirerdeslasions

du projet dans les délais impartis.



