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Véhicule Autonome et Connecté:
Estimation des Variables
Nécessaires a la Conduite Autonome

Résumé

Durant le stage, nous avons développé un algorithme pour les véhicules
autonomes et connectés. Cet algorithme est basé sur les méthodes des
observateurs de Luenberger généralisés et le critére Heo (minimisation de
’énergie). Il permet d'estimer l’indice de renversement du véhicule dans le
cas ol le renversement est déclenché ou non. Les résultats des simulations
sur Matlab/Simulink et sur CarSim, montrent que |'observateur non linéaire
développé peut estimer de maniere fiable les états du véhicule, les forces
pneumatiques et l'indice de renversement, permettant ainsi de prédire les
renversements déclenchés et non déclenchés.
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Sujet du stage

L'objectif de ce stage est de développer de nouveaux schémas
d'estimation pour le suivi de véhicules autonomes et l'identification
des forces appliquées sur les pneus. Ces forces dépendent de plusieurs
parametres qui varient dans le temps et sont difficiles a identifier. Les
algorithmes d'estimation développés permettront de contrer
d'éventuelles  attaques malicieuses (cyber/informatiques ou
physiques), des défauts, ainsi que d'autres perturbations internes ou
externes.

Résultats obtenus

Au cours du stage, nous avons développé un observateur non
linéaire pour prédire l'indice de renversement d’un véhicule. Apres la
simulation de [algorithme avec les données issues du logiciel
CarSim, nous avons obtenu une convergence asymptotique des états
estimés vers les états réels. De plus, l'algorithme permet d’estimer
les entrées inconnues du systeme, a savoir les forces pneumatiques
générées par le profil de la route.

droite et gauche Estimation de I'angle de roulis et du taux de roulis.

Estimation des forces normales sur les pneus,

des taux de droite et gauche
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