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objectif de la thése

Positionnement de la solution 
MIMOSA par rapport aux 
systèmes du marché

Architecture du système 
navigateur MIMOSA

Contrôle d’intégrité

Défaillance de 
positionnement

Diagramme de la fonction 
de détection de fautes et 
d’exclusion

Exemple d’une architecture de fusion lâche
(l’INS est le capteur principal)

Exemple d’une architecture de fusion serrée
(l’INS est le capteur principal)

Alizé Guilbert

Développement d’algorithmes de fusion  
de capteurs pour la navigation en 
milieux contraints

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