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Enjeux

* Les capteurs physiques presentent de nombreux
Inconveénients:

— Robustesse
— Mise en place
— Codt

e Un capteur logiciel permet de remplacer un ou plusieurs
capteurs physiques :
— Nécessite un modele
— hypotheses
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Architecture et remargues

e Connaissant les
commandes (u) et les
mesures (y) des

conr {--J eeeeee . capteurs d’u

systeme reel (x),
esti mert |

] V4

et

e Le systeme doit étre
Observable
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Observabilité

o Cas des systemes linéaires

X = AX + Bu ¢
rang =n
Y =CX . cAm , , »
— Par exemple : un mobile ponctuel est représenté par sa position
(X,Y) et sa vitesse (Vx,Vy). 00 1 0
r
X=(x,v V.V — | uEE
(.0 v, »"‘) 4=1o 0 0 0
0 0 0 O
— La donneées des positions successives permet de calculer les
vitesses, alors que | ’"inverse e

* Pour les systemes non linéaires
—Linéarisation autour du point d

— Dérivés de Lie



Types d’ observateur s

« De nombreuses théories :
° Observateurs — Kalman, Kalman etendu
| — Grand Gain
X=AX+Bu+G(—v) — Luenberger
— Adaptatif
Y =CX — Mode glissant
e=X-X e Avec des ruptures récentes
(pas de recherche directe de

¢ =(A4+GC)e G)

— Observateurs ALIEN (M. Fliess)

 Adaptéesades =
problématiques particulieres!
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Equipement du vehicule, validation

GPS

Accélérometre GPS RTK

Gyrometre Centrale Inertielle
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Exempl es d’appl i cat.]

o Connaitre les variables dynamiques difficilement
accessible dans le vénhicule : vitesse longitudinale, angle
de dérive

e ODbtenir une redondance sur certains capteurs critiques :
vitesse de lacet

« Variables de commande : braquage, vitesse des roues
 Mesures : accelérations

P "T )|

1] || al .l .l .l‘- %

S\




Exempl e d’applicat.i
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Exempl e d’ appl il catil c

e Connaitre au niveau du vehicule la géomeétrie de la route
(pente, dévers, courbure)

e Corriger |'a dynamigue de <ce
applications (acceélérometre et gyrometre pour le
positionnement)

e Fusi onner avec |l es résultat
(vision)




Exempl e d’applicat.i
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Courbure [m'w]

Exempl e appl i cat.
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Exempl e d’ appl il catil c

e Connaitre | "1 mpact du vent
adapter les contrbleurs de la dynamique
e COmmuni guer avec |1 nfrastr

effectuées sur des véhicules traceurs
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Exempl e d’"applicat.
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Moment induit par le vent [Nm]
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