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Résumé ou extrait : Ce projet consiste en la simulation, à l'aide du logiciel MATLAB, du positionnement
de véhicules autonomes sous-marins via un système composé de trois récepteurs fixés sur une même
bouée. Le but est d'obtenir en fin de stage un programme capable d'estimer efficacement la position du
véhicule et d'en suivre la trajectoire le plus fidèlement possible. Le cahier des charges prévoyait l'étude
théorique du principe de fonctionnement d'un tel système puis la réalisation du programme modélisant
des conditions environnementales s'approchant de plus en plus de la réalité. Après avoir analysé dans un
premier temps les fondements sur lesquels repose le système, notre travail s'est tout de suite orienté vers
de la programmation. Une part importante de ce travail a consisté en l'élaboration du programme de
localisation. Par la suite, le problème d'un véhicule en mouvement a été résolu par l'ajout d'un filtre de
Kalman au programme initial.
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