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A Introductlon & Ia mesure inertielle
A Lamesure inertielle et ses erreurs
A Amélioration du systéme inertiel
A ADMA (Automotive Dynamic Motion Analyzer)
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A 3 accélérametres
Meécanisme gyroscopigue Plateforme 6 degrés de liberte
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GeneSys Accélérometre
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eEWENY  Erreurs capteurs
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B = 1\
_/ Calculs desmouvements 3D:

Gyros 3 axes

Y Vitesses angulaires
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GeneSys
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_Accélérometre - b mG doof fset

A Erreur doaSS| etteOOSA

A Erreur de vitesse ~t 1m/s aprés 100 s

A Erreur de position ~t2 50m aprés 100 s
Gyro Une dérive de 1Ah engendre =
B A Erreur de cap ~t 0.03A aprés 100s B

WA Erreur "\ doassi ettt €0.03A aprés 100s #3
WA Erreur doacc®l-®r a0i5nG apres 100s &
A Erreur de position __.~1t378m  aprées 100 s
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A Erreur de roulis due a la force centripéte
et \WNoacc®| ®r atl on GCoil

BRAELrEeur de cap diEEESe .
dé®chell e du gyro
(1000 ppm engendre 3.6Aapres 10 tours) :
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Accelerometres (mterne)
Roulis et tangage (etat;stabrllse) -

Angle de derive (dans tous les cas)

Recalage de position

(D)GPS
Position, distance parcourue, vitesse, cap, roulis et
tangage
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[EIERYE Optimisation du systeme

GPS Standard

A24 Satellites / 6 Orbites
ATemp de vol

AFréquence L1/ L2
min. 4 satellites

A3to30m

GPS différentiel

(SBAS)

AEGNOS / WAAS / MSAS
AGPS différentiel

ACorrection données via
satellite

\| AService gratuit

A0.5t0 3 m

L 3 )

GPS différentiel
(RTK)

ACinématique temps réel
ACorrections via base privée
AService RTK (ex. SAPOS)
Amin. 6 satellites

A0.01 to 0.05 m




