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Guidage des navires sur 1les voies navigables
Résumé

Cet article décrit un systeme de navigation intégré et autonome
servant. au guidage adutomatique des navires sur les voies

navigables. En plus des détecteurs de navigation habituels, on
emploie des capteurs-imageurs comme des radars ou des explorateurs
lasers. Les informations recueillies par les détecteurs sont

combinées aux données déja connues pour former une carte
édlectronique de la voie navigable et un modeéle dynamique du
navire, ce qui permet de déterminer la position et le cap du
navire en coordonnées globales. On se sert de la méthode des
moindres carrés, également appliquée aux mesures des différents
capteurs-imageurs, pour apparier les données d'image et la carte
électronique. Les résultats des processus d'appariement et les
mesures obtenues par les autres détecteurs sont intégrés au moyen
d'un filtre de Kalman. On a recours a une méthode de poursuite de
cibles multiples pour établir les trajectoires des autres navires

et évaluer ainsi le trafic réel. Les autres étapes de traitement
du systeéme \dev navigation' intégré sont Ta-planification d"une
trajectoire eti'le guidage du navire®le long de celle-ci. Les

méthodes utilisées ont donné de bons résultats dans la pratique.
La structure de ce systéme de navigation intégré, cong¢ue pour la
navigation fluviale, peut étre adaptée’ 'a "d'@utres”"voies de
gheculation.

TIB Hannover
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