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AMANI BEN AFIA

DEVELOPPEMENT D’ALGORITHMES DE FUSION
DE CAPTEURS POUR LA NAVIGATION EN
MILIEUX CONTRAINTS

Estimer une solution de navigation (position, attitude) d’un véhicule de fagon continue, précise et
fiable en tirant parti d’informations issues de plusieurs capteurs (récepteur GNSS, centrale iner-
tielle, vision, Wheel Speed Sensor) bas colt dans des milieux contraints (aéroportuaire / urbain).
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