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Développement de systémes de perception a base Intéréts de la technologies du radar hyperfréquence :

de radar hyperfréquence appliqués a : - insensibilité des mesures vis-a-vis des conditions

- la cartographie en milieu naturel environnementales (conditions méteorologiques,

- lalocalisation des engins mobiles alternance jour/nuit, poussieres, etc.),

- la détections des obstacles fixes et mobiles. - perception panoramique  sur 360° grace a son antenne
tournante,

Caractéristiquesdu radar PELICAN :

- Fréquence d'émission 24 GHz

- Puissance émise 100 mW

- Dimension 24x27x30 cm, poids 10 kg
L’encombrement et le poids réduits du radar
autorisent son positionnement sur tout type
de véhicule.

Différentes configurations d’'antenne
permettent d’ajuster la résolution angulaire,
la vitesse de rotation d’antenne et la portée
du radar.

£
Par une approche de type “scan matching”, I'algorithme 50.%'
R-SLAM construit une carte de lenvironnement 3
traversé par le radar, et calcule la trajectoire parcourue I8
dans cette carte 50
Indépendant du véhicule et de sa dynamique, I'algorithme R-SLAM 200+

permet de positionner le radar sur tout type de véhicule
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Expérimentation en milieu périurbain dans le

cadre du projet ANR IMPALA. En haut : image

aérienne RVB. En bas : cartographie et trajectoire

radar

Expérimentation sur la riviere Ardéche.dans le cadre du projet ANR
PELICAN. Application.au suivi géomorphologique des riviéres.
A gauche . image aérienne IR . A droite : cartographie radar
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