
Filtre de Kalman
ESTIMATION DE L’INCERTITUDE DE POSITION D’UN AUV AVEC 
HYPOTHESE DE LA VÉRITÉ TERRAIN
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Filtre de Kalman - Contexte

Hypothèses :
• Système linéaire
• Bruit d’état et d’observation gaussiens

Objectif : Estimer l’ellipsoïde de confiance en 
position de l’AUV à l’issue d’une mission donnée 
avant qu’elle ne se déroule.
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Hypothèses :
• Iles ponctuelles
• "vérité terrain" :
     Trajectoire 
connue exactement
  

Objectif :
Estimer l'ellipsoïde d'incertitude en 
position au bout d’un déplacement 
en triangle
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𝐵𝑘=(001)
  𝛼𝑘 𝑁 (0,𝜎 𝛼 ) 

𝛽𝑘 𝑁 (0,𝜎 𝛽 ) 

{𝑋𝑘+1=𝐴𝑘𝑋𝑘+𝐵𝑘𝑈 𝑘+𝛼𝑘

𝑌 𝑘+1=𝐶𝑘𝑋𝑘+𝛽𝑘

 

𝑋𝑘=(𝑥𝑦𝑣 ) 
𝐴𝑘=(1 0 𝑑𝑡𝑐𝑜𝑠 (𝜃)

0 1 𝑑𝑡𝑠𝑖𝑛(𝜃)
0 0 1−𝑑𝑡 )

 

𝐶𝑘 ,𝐺𝑃𝑆=(1 0 0
0 1 0) 

{𝑥̇=𝑣𝑐𝑜𝑠 (𝜃 )+𝛼1

𝑦̇=𝑣𝑠𝑖𝑛 (𝜃 )+𝛼2

𝑣̇=𝑢−𝑣+𝛼3

 

Γ𝑘=
1 0 𝑑𝑡𝑐𝑜𝑠 (𝜃)
0 1 𝑑𝑡𝑠𝑖𝑛(𝜃)
0 0 1−𝑑𝑡 ❑
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Ouverture
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