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Systèmes d’information du territoire

Fig. 6: Vitesse réelle comparée à la
vitesse recommandée issue de la géo-

Dank grossen Investitionen in unserem Betrieb können wir Marksteine aus
unseren Steinbrüchen im Tessin so billig wie noch nie anbieten und dies franko Abladeplatz.
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novantes en localisation de véhicules et
pour l’amélioration du contenu et de la

qualité des bases de données routières.
Les solutions actuelles de mobile mapping,

comme le Photobus, vont certainement

jouer un rôle clé dans les processus

d’acquisition et de gestion de la qualité
des données pour les systèmes de
navigation automobile.
La conduite de tests de navigation dans

des conditions réelles a permis d’illustrer
le potentiel des applications d’alerte du
conducteur, en particulier lors de virages
dangereux. Le développement d’une
interface utilisateur adaptée a grandement
aidé l’analyse du comportement du
conducteur dans certaines conditions.
Ceci a confirmé la nécessité de recourir à

une géométrie précise et fiable des axes

de route.

Le recours à des capteurs de localisation

bon marché dans une étude de faisabilité

est une première étape dans l’intégration

de composants de positionnement
par satellites dans les applications ADAS.
Cette évaluation de la qualité de localisation

dans des conditions réelles et difficiles

a montré des résultats prometteurs,
en particulier dans la perspective des projets

européens denavigationparsatellites
EGNOS, Galileo). Toutefois, une telle étude

illustre les limites d’un système de
localisation basé uniquement sur des satellites.

Ceci renforce donc l’idée que la
localisation pour des applications
exigeantes doit comporter plusieurs sources

d’information que sont les capteurs inertiels

ainsi que des cartes de navigation de
haute qualité.

Remerciements
Nous tenons à remercier le Service des

Routes de l’Etat de Vaud qui nous a permis

d’engager notre système Photobus
sur les routes vaudoises afin d’acquérir
une géométrie de référence de certains
axes.

Remarques:

1 CSW: Curve Speed Warning.

2 www.u-blox.de/products/sbekit.html
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