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Analyse du comportement dynamique 

dôun v®hicule ¨ lôaide dôune plateforme 

inertielle

Présentation de lôADMA 



Å Introduction à la mesure inertielle

ÅLa mesure inertielle et ses erreurs

ÅAmélioration du système inertiel

ÅADMA (Automotive Dynamic Motion Analyzer)

ÅExemples dôapplication/donn®es de 
test

ÅAvantages de lôADMA

sommaire



Concept des 

systèmes inertiels

Un suivi en 3D nécessite:

Å3 gyromètres

Å3 accéléromètres

Mécanisme gyroscopique        Plateforme 6 degrés de liberté 



Å Loi dôinertie

Gyro toupie

Å Performance moyenne

C Taille

D Stabilisation

D Prix

D Consomation

D Insensisibilité aux champs magnétiques

D Insensibilit® ¨ lôacc®l®ration

D Fidelité



Gyro vibrant

Effet coriolis

Å Performance basse

C Petit, léger 

C Technologie MEMS

C Prix

C Consommation

D Sensibilité aux vibrations

D Sensibilit® ¨ lôacc®l®ration



Å Résonateur Sagnac

Gyro laser

Å Performance élevée

C Robuste

C Insensibilité à 

lôacc®l®ration

F Bande passante

D Taille

D Consomation

D Prix
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Interféromètre Sagnac

Å Performance moyenne

C Robuste

C Stabilisation

C Insensibilit® ¨ lôacc®l®ration

C Bande passante 

C Prix

F Taille

F Consommation

Gyro Fibre Optique



Accéléromètre

Å Suivi du déplacement 

dôune masse dans un 

système masse/ressort

ÊPrincipe de base:

Å Précision moyenne

ÊBoucle ouverte

Å Grande précision (1mG et 

mieux)

Å Rééquilibrage de force 

dans un système asservi

ÊSystème asservi



Erreurs capteurs



Erreurs capteurs



Accéléromètre tri-axes

ÝAccélération

ÝAssiette (en état stable)

ÝVitesse

ÝPosition

Calculs de mouvements 3D:

Gyros 3 axes 

ÝVitesses angulaires

ÝIncr®ment dôangle

Systèmes Gyro
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Erreurs du système 

inertiel

Accéléromètre : 1 mG dôoffset engendre

Å Erreur dôassiette0.05Á

Å Erreur de vitesse ~ t 1 m/s   après 100 s

Å Erreur de position              ~ t2 50 m    après 100 s

Gyro: Une dérive de 1Á/h engendre

Å Erreur de cap   ~ t      0.03 Á après 100 s

Å Erreur dôassiette~ t 0.03 Á après 100 s

Å Erreur dôacc®l®ration~ t 0.5 mG après 100 s

Å Erreur de position ~ t3 8 m après 100 s



Cas spécial: Test circulaire en état 

stabilisé

Å Erreur de roulis due à la force centripète 

et ¨ lôacc®l®ration Coriolis

Å Erreur de cap due ¨ lôerreur de facteur 

dô®chelle du gyro

(1000 ppm engendre 3.6Áaprès 10 tours)

Erreur du système 

inertiel



Optimisation du 

système

Å Accéléromètres (interne)

Ý Roulis et tangage (état stabilisé)

Å Vitesse externe

Ý Angle de dérive (dans tous les cas)

Ý Recalage de position 

Å (D)GPS

Ý Position, distance parcourue, vitesse, cap, roulis et 

tangage



Optimisation du 

système

Vitesse

Å5ième roue

ÅVitesse de roue

ÅOptique

ÅRadar



Optimisation du système

GPS Standard 

Å24 Satellites / 6 Orbites

ÅTemp de vol

ÅFréquence L1 / L2  

min. 4 satellites

Å3 to 30 m

GPS différentiel
(SBAS)

ÅEGNOS / WAAS / MSAS

ÅGPS différentiel

ÅCorrection données via 

satellite

ÅService gratuit

Å0.5 to 3 m

GPS différentiel 
(RTK)

ÅCinématique temps réel

ÅCorrections via base privée 

ÅService RTK (ex. SAPOS)

Åmin. 6 satellites

Å0.01 to 0.05 m


