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Introduction

L'objectif de ce travail est d'estimer la localisation et |'attitude d'un
véhicule terrestre en fusionnant les données GPS, OSM et DEM via un
filtre non linéaire

Ce travail présente les performances en estimation du filtrage
particulaire et des algorithmes probabilistes de mise en
correspondance cartographique pour le suivi d’'un véhicule, a I'aide de
cartes routieres numériques afin d'améliorer sa localisation au sol

Nous proposons également une nouvelle méthode de triangulation
de données DEM permettant de d’estimer en tout point GPS son
élévation MSL correspondante dans le modele ASTER

Avantages du filtrage particulaire :
- traitement direct des non-linéarités de modeles

- performances en précision d’estimation
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Modélisation du probleme
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Modélisation du probleme
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Modélisation du probleme
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Modélisation du probleme
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Estimation de I'attitude du véhicule
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Estimation de I'attitude du véhicule
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Estimation de I'attitude du véhicule

_g e Nous corrigeons les poids normalisés par la mesure
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Estimation de I'attitude du véhicule

e Minimisation du critére de distance :

6 OSM ZOSM osM,0*
A (2™ 2000 )101) S € = Z0e

e Normalisation des poids

c Y . 4 ,

A | e Une mesure OSM pr(Ielete est calculée :

<, -9- 50SM _ [ oSM [

O \L Zi1/t+1 = Wiyer b (Xt+1)

Q L i=1 -

e - e Calcul de I'ensemble des projections orthogonales :

el | OSM __ . ZOSM

S = 2 = prOJJ_,m( t—|-1|t-|-1)

TU ) P« Test du cas d'une route a double sens :

‘ . V) ZOSM, 61 _ (CUOSM OSM QOSM)T

C'CUO 7(7)181\/19_m,ym’m

o Zm » V2 (x%SM) y%SM7 Q%SM —|—7T)T CALAIS

.8 e Calcul de la distance Mahalanobis : ulco
O (o) = (Zn™ ™ = B2 (P (B0 = Z231)
| -

@)

@)

e
>
O
-
Q
)
-
(qe)
O




Estimation de I'attitude du véhicule
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Estimation de I'attitude du véhicule

tangage et lacet
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Contexte d'expérimentation
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Résultats expérimentaux

Estimation de la localisation 3-D
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Résultats expérimentaux

Estimation de I’attitude (1/2)
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Résultats expérimentaux

Estimation de I’attitude (2/2)
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Conclusion

Ce travail présente une méthode générale d'estimation de la
localisation 3-D et de [|'attitude basée sur la fusion de données GPS,
d'un réseau routier OSM et d'un modele numérique d’élévations
ASTER GDEM?2 a travers une modélisation statistique des mesures qui
prend en compte leurs différentes précisions

A l'aide du processus de mise en correspondance cartographique et
de la méthode TIN, les routes parcourues et les zones DEM sont
identifiées pour corriger I'emplacement au sol et I'altitude MSL du
véhicule

Cette méthode générale peut étre utilisée pour intégrer d'autres
types de données telles que des mesures inertielles pour obtenir une
estimation compléete de I'attitude du véhicule qui revét une
importance significative comme entrée primaire dans les systemes
de gestion de I'énergie des VEH
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