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Geodäsie/Vermessung

qu'une localisation sur une voie peut être

garantie pendant au moins 10 secondes

lorsque les signaux GPS/DGPS ne sont pas

disponibles. Ces performances peuvent
encore être améliorées à l'aide d'une
meilleure modélisation des différents
capteurs.

Sur la figure 3, on visualise la superposition

de la trajectoire calculée à la géométrie

réelle du site. On observe que la

localisation sur une voie est univoque.

Changements de voie
Lorsqu'une localisation absolue sur une
voie de circulation s'avère impossible, on

peut détecter des changements de voie à

l'aide des signaux d'un accéléromètre
latéral.

On a choisi de travailler avec des seuils de

détection. Si on dépasse une certaine
valeur positive ou négative dans un certain

laps de temps, on détecte un changement
de gauche à droite ou inversement. Sur

la figure 4, on peut lire les changements
détectés qui sont indiqués par des flèches.

Conclusions
Un système de navigation de haute
précision pour voitures tel qu'il a été évalué
à l'occasion de ce projet peut aider le

conducteur dans des situations
complexes, améliorer la fluidité du trafic et
réduire les temps de parcours.
Plusieurs aspects concernant la précision
latérale d'un tel système ont été analysés

et on peut formuler les conclusions
suivantes:

• En matière de modélisation routière,
l'extension à GDF proposée dans le projet

NextMap est adaptée aux exigences
d'une navigation routière de précision.

• Le module de localisation d'un système
de navigation de haute précision
requiert un service DGPS précis et fiable.
La solution proposée par le programme
EGNOS est envisageable.

• Même lorsqu'on n'arrive pas à garantir
une localisation absolue assez précise,
la détection des changements de voie

peut s'effectuer à l'aide d'un
accéléromètre latéral ou d'un gyroscope.

Ce projet a montré qu'un prototype, basé

sur des capteurs performants, permet
de réaliser des tâches de navigation de

haute précision en s'appuyant sur un
modèle de données détaillé. Cette étude n'a

pas porté sur la recherche de capteurs
répondant aux exigences de précision et

adaptés à l'automobile. C'est certainement

le défi majeur de l'industrie
automobile que d'intégrer ces nouveaux
capteurs de navigation aux autres systèmes

qui équiperont les voitures de demain.
Les systèmes de navigation du futur
intégreront certainement d'autres fonctions

comme la détection d'objets par radar et
la vision artificielle.
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Fig. 4: Analyse du signal permettant
la détection des changements de voie.
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