Transparent n°2

Schéma d’ensemble du système de radiolocalisation :
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Transparent n° 3

Schéma du positionnement d’un véhicule :
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Principe temporel de la radiolocalisation :
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Transparent n°4

Réalisation de la synchronisation et de la localisation entre les unités :
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Méthode de calcul de la distance :



Transparent n°5

Fiche technique du système embarqué :
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Schéma interne du calculateur :


Transparent n°1
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             Le système de radiolocalisation et de gestion d’une flotte de véhicules            

INTRODUCTION :

- présentation du système







 

- démarche personnelle





CONCLUSION :

- l’avenir





- les apports de ce travail










Positionnement d’un véhicule





borne





M : mobile à localiser





	





dT : temps de propagation 					                  d : distance entre 2 unités


			         c : vitesse de propagation des ondes  (270000 km /s)








dT =   d   .
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Tour de Romainville








La Structure et le principe du système :





L’architecture du système de radiolocalisation :








Le principe de la radiolocalisation :





Les problèmes associés et les aides externes :





La nécessité de la synchronisation et localisation : 











Les appareils de correction de la position :





Le système embarqué, sa composition :





Fiche technique du système embarqué :











L’architecture du système mobile :

















