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Filtre de Kalman - Contexte

Hypotheses :
» Systeme linéaire
* Bruit d’état et d'observation gaussiens

Objectif : Estimer |'ellipsoide de confiance en
position de I'’AUV a l'issue d’une mission donnée
avant gu’elle ne se déroule.




Filtre de Kalman - Formalisation
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Filtre de Kalman - Formalisation

Hypotheses :
* lles ponctuelles
« "vérité terrain" :
Trajectoire
\ connue exactement
o

Objectif :

y L/(/ g Estimer I'ellipsoide d'incertitude en

position au bout d’'un déplacement
en triangle
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Filtre de Kalman - Formalisation
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Filtre de Kalman - Formalisation
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Filtre de Kalman - Résultats

500 750 1000 1250 1500 1750 2000

500 750 1000 1250 1500 1750 2000




Quvertur




	Slide 1
	Sommaire
	Filtre de Kalman - Contexte
	Filtre de Kalman - Formalisation
	Filtre de Kalman - Formalisation  
	Filtre de Kalman - Formalisation
	Filtre de Kalman - Formalisation
	Filtre de Kalman - Résultats
	Ouverture

