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  Project D

escription and O
bjectives: 

 A
utonom

ous vehicles are gaining m
ore and m

ore attention during the last years due to their 
im

portant contribution in several tasks such as surveillance, search, rescue m
issions, geographic 

studies, m
ilitary and security applications. H

ow
ever, m

any of these tasks require a cooperative 
decision and control of m

ultiple U
nm

anned A
erial and G

round V
ehicles (U

A
V

s and U
G

V
s) for a 

better m
anagem

ent and achievem
ent of the defined objectives. 

 A
 team

 of researchers at the D
epartm

ent of M
echanical and Industrial Engineering of C

oncordia 
U

niversity is currently w
orking on the N

etw
orked C

ooperative A
utonom

ous V
ehicles (N

C
A

V
) 

project. The m
ain objective of the project is to provide theoretical and experim

ental results on 
m

odeling, cooperative decision and control, trajectory and path planning, form
ation flight, 

diagnosis and fault-tolerant control. A
n im

portant concern of the team
 is to apply the achieved 

theoretical results to the unm
anned vehicles test-bed of the D

epartm
ent of M

echanical and 
Industrial Engineering. C

urrently, the test-bed includes three Q
uad-rotor U

A
V

s and one U
G

V
 

and w
ill be extended in the future to include m

ore vehicles. 
 The team

 has been w
orking on the theoretical part since 2007 and on the experim

ental part since 
February 2010 w

here m
any publications have been published and subm

itted to high level journals 
and international conferences. Som

e of these publications are given hereafter but the com
plete 

list of publications can be found on http://users.encs.concordia.ca/~ym
zhang . 
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  D

escription et objectifs du projet: 
 Les véhicules autonom

es gagnent de plus en plus d’attention grâce à leur contribution im
portante 

pendant les dernières années en plusieurs dom
aines com

m
e la surveillance, la localisation, les 

m
issions de secours, les études géographiques et les applications m

ilitaires. C
ependant, une 

grande partie de ces tâches nécessite une coopération entre plusieurs véhicules aériens et 
terrestres pour une m

eilleure gestion et accom
plissem

ent des objectifs prédéfinis. 
 U

ne équipe de chercheurs au départem
ent de génie m

écanique et industriel de l’U
niversité 

C
oncordia travaille actuellem

ent sur un projet intitulé ‘N
etw

orked C
ooperative A

utonom
ous 

V
ehicles’ (N

C
A

V
). L’objectif principal de ce projet est de développer de résultats théoriques et 

expérim
entaux en m

odélisation, décision et com
m

ande coopératives, planification de trajectoires, 
vol en form

ation, diagnostic et tolérance aux défauts. U
ne des préoccupations de cette équipe 

c’est d’appliquer les résultats théoriques développés à un banc d’essai de drones au départem
ent. 

A
ctuellem

ent, ce banc d’essai com
porte trois quadri-rotors et un robot m

obile à roues m
ais qui va 

être étendu pour inclure d’autres véhicules. 
 C

ette équipe travaille sur la partie théorique depuis 2007 et sur la partie expérim
entale depuis 

Février 2010 où plusieurs articles ont été soum
is et publiés dans des revues et des conférences 

internationales de haut niveau. Q
uelques publications sont données dans la suite m

ais une liste 
plus exhaustive peut être trouvée sur la page w

eb http://users.encs.concordia.ca/~ym
zhang . 
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