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Plan 

•Présentation générale 

–Enjeux, 

–Architecture 

–Observabilité 

–Types d’observateurs 

•Quelques exemples 

–Etat du véhicule, dynamique 

–Géométrie de la route 

–Forces du vent 
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Enjeux 

•Les capteurs physiques présentent de nombreux 

inconvénients: 

–Robustesse 

–Mise en place 

–Coût 

 

•Un capteur logiciel permet de remplacer un ou plusieurs 

capteurs physiques :  

–Nécessite un modèle  

–hypothèses 
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Architecture et remarques 

•Connaissant les 

commandes (u) et les 

mesures (y) des 

capteurs d’un 

système réel (x), 

estimer l’état (  ) 

 

•Le système doit être 

Observable 

Modèle

Système réel

Système Capteurs
Commande mesures

Estimation

XĔ
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Observabilité 

• Cas des systèmes linéaires 

 

 

–Par exemple : un mobile ponctuel est représenté par sa position 
(X,Y) et sa vitesse (Vx,Vy). 

 

 

 

–La données des positions successives permet de calculer les 
vitesses, alors que l’inverse est impossible 

 

• Pour les systèmes non linéaires 

–Linéarisation autour du point d’observation 

–Dérivés de Lie 
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Types d’observateurs 

•Observateurs • De nombreuses théories : 
– Kalman, Kalman etendu 

– Grand Gain 

– Luenberger 

– Adaptatif 

– Mode glissant 

– … 

• Avec des ruptures récentes 
(pas de recherche directe de 
G) 
– Observateurs ALIEN (M. Fliess) 

 

• Adaptées à des 
problématiques particulières! 
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Equipement du véhicule, validation 

GPS 

Accéléromètre 

Gyromètre 

Codeur Roue 

Codeur Volant 

Caméra 

GPS RTK 

Centrale Inertielle 

Correvit 

Carte Numérique 
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Exemples d’applications : dynamique 

•Connaître les variables dynamiques difficilement 

accessible dans le véhicule : vitesse longitudinale, angle 

de dérive 

•Obtenir une redondance sur certains capteurs critiques : 

vitesse de lacet 

 

•Variables de commande : braquage, vitesse des roues 

•Mesures : accélérations  
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Exemple d’application : dynamique 

C. Sentouh 
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Exemple d’application : géométrie 

•Connaître au niveau du véhicule la géométrie de la route 

(pente, dévers, courbure) 

•Corriger la dynamique de certains capteurs pour d’autres 

applications (accéléromètre et gyromètre pour le  

positionnement) 

•Fusionner avec les résultats d’autres applications 

(vision) 
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Exemple d’application : géométrie 

H. Imine 

Y. Sebsadji 
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Exemple d’application : Géométrie 

Y. Sebsadji 
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Exemple d’application : Vent 

•Connaître l’impact du vent sur un véhicule, pour pouvoir 

adapter les contrôleurs de la dynamique 

•Communiquer avec l’infrastructure les mesures 

effectuées sur des véhicules traceurs 
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Exemple d’application : Vent 

SARI –IRCAD, Simulation 
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Merci pour votre attention 
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