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Tour d’horizon des capteurs polarimetriques dedies a la robotique mobile
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Objectif : Trouver un cap nord geographique vrai sur la base des attributs du motif de polarisation du ciel

Nouvelle modalité de détection de cap Le motif de polarisation du ciel
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Etat de I’art : les 3 grandes familles de techniques de détection de cap optique

Meéthodes « imageantes » Methodes « imageantes » Meéthodes « non imageantes »
ou Stokes (conventionnelles) par transformation ou biomimetiques

Refs. [1,2, Polaris Sensor Technologies] Refs. [3,4] Refs. [5,6]
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Perspectives futures a I'horizon 2030

* Les méthodes « imageantes » permettent de combiner differents attributs du motif de polarisation pour envisager une future geolocalisation.
 Les methodes « imageantes » par transformation seront peu couteuses mais necessiteront une banque d’'images pour étre calibrees.
* Les methodes « non imageantes » necessitent une grille de micro filtres polariseurs intégres dont les colts de fabrication vont se réduire.
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