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Objectif : Trouver un cap nord géographique vrai sur la base des attributs du motif de polarisation du ciel

Nouvelle modalité de détection de cap
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* DoLP : Degré de polarisation linéaire

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

Méthodes « imageantes »
ou Stokes (conventionnelles)

Méthodes « imageantes »
par transformation

Méthodes « non imageantes »
ou biomimétiques

Refs. [1,2, Polaris Sensor Technologies]
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* Filtres a grille métallique [1]

DoFP Camera — Global shutter

e.g., SONY IMX250MZR/MYR

CMOS Couleur RGGB 2000€ I'unité
Précision < 0,2° pour 5 mégapixels
capa1Hz

SkyPass de Polaris Sensor Technologies [2]
Seulement aux USA pour 36000€ I'unité
https://www.polarissensor.com/skypass/
Précision < 0,1°

capa1Hz

Refs. [3,4]
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Lame a retard en S (Chinois) [3]

Précision < 0,3°

Co0t d’'un S-waveplate ~ 5000€

Spectre visible uniquement

Exploite uniguement I'angle de polarisation.
» Lame a retard linéaire (STELLANTIS) [4]
CIFRE Léo Poughon [2019 - 2023]

Aucun produit disponible (Coat unitaire < 30€)
30 fps pour une sortie de cap cible a 10 Hz

Refs. [5,6]
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- Exploite uniquement I'angle de polarisation

- Couplage par paires orthogonales

- Lentille superflue

- Choix de la sensibilité spectrale UVA — Visible
- Détection ultra-rapide : sortie de cap >100Hz
- Précision < 0,2°

- Co0t pour une moyenne série < 500 €

Perspectives futures a I'horizon 2030
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Les méthodes « imageantes » permettent de combiner différents attributs du motif de polarisation pour envisager une future géolocalisation.
Les méthodes « imageantes » par transformation seront peu couteuses mais nécessiteront une banque d’'images pour étre calibrées.
Les méthodes « non imageantes » nécessitent une grille de micro filtres polariseurs intégrés dont les colits de fabrication vont se réduire.
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