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Géodésie/Mensuration
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Fig. 3: Exemple du tour du bâtiment
du GRà l'EPFL.

et avec une valeur initiale nulle pour le

biais du gyroscope. Les précisions initiales

sur les paramètres estimés (INS) sont
volontairement fixées grandes de telle sorte

que le système réalise rapidement des

updates et que le biais converge au plus

tôt vers une valeur réaliste. Puis, au fil des

recalages, l'erreur sur les paramètres
diminue et les updates s'espacent dans le

temps.
L'exemple est représenté dans un système

de coordonnées topocentrique local.

D'une part, on observe que l'effet d'une
mauvaise estimation du biais se traduit

par une dérive sur la position prédite par
INS. Par conséquent, cette dérive est cor¬

rigée au moment des updates et se

traduit par un saut de la position INS qui vient
se rapprocher de la position GPS observée.

Idéalement, sans erreur INS, un
update correspondrait à la moyenne de

positions GPS. Lorsque le système est bien

calibré et que les erreurs de TINS restent
faibles, les updates permettent d'améliorer

la position absolue. D'autre part,

l'avantage principal de la combinaison des

systèmes ressort également : au moment
où la position GPS n'est plus fournie, on

constate que UNS continue à localiser la

personne en marche. De même, lors de

sa réapparition, le signal est perturbé
(multi-trajets) et UNS assure toujours la

localisation.

Conclusion
Les recherches présentées proposent une

approche pour le traitement des mesures
inertielles et GPS, en vue de l'optimisation
de la disponibilité et de la qualité de

l'information de position pour une personne

se déplaçant à pied. Il ressort que la

principale difficulté est essentiellement
liée à la modélisation des mesures angulaires,

particulièrement bruitées qui
nécessitent d'être soigneusement traitées.

Cependant, les essais ont montré la

pertinence des modèles utilisés et offrent des

perspectives intéressantes. Les limites
actuelles d'un tel système sont également

apparues. Avant de pouvoir donner lieu à

un système fonctionnant de manière
totalement autonome, fiable et conviviale,

certains aspects devront encore être

intégrés, notamment le contrôle de l'intégrité

des mesures, de même que certains

aspects de la modélisation devront être
affinés.
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Wandeln Sie Ihr INTERLIS-Datenmodell in ein UML-Diagramm. Oder umgekehrt. Software herunterladen, testen.
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