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1) Contexte 2) Obijectif

1.1) Positionnement des trains Développement d’une plateforme embarquée permettant I’hybridation

Jﬁ@ GNSS [0 des (.Jlonnees :
* Signaux GNSS
ﬁ Capteurs inertiels (IMU) * Capteurs inertiels
il * Signaux de balises
Balises * Signaux vidéos

Via le Deep Learning
Limites des techniques de positionnement :

Chague meéthode de positionnement présente ses propres limites o@%@
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 Dégradation de la qualité du signal
* Impossibilité de capter le signal

rajectoire corrigée (Kalman)

Deep Learning
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calculée Fig.3 — Schéma d’hybridation des données de positionnement via le Deep Learning
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E";Z:l'.g k ‘ i Accumulation de la dérive :

e Accumulation de l'incertitude sur le

bositionnement Avantages de I’hybridation par Deep Learning :
e Efficace pour des systemes non linéaires
e Utilisation rapide (une fois le modele entrainé)
* Intégration de flux vidéos

3) Technologies

Derniére position Position réelle
calculée ?

Nombre limité sur le réseau :

ij ij s emmerizpostionente2 1 3,1) - Frameworks pour I'Intelligence Artificielle
= Comparaison des frameworks existants :
s dy |
Fig.1— Limites d'utilisation de chacun des capteurs ® TensorFlow g Sonnet PYT b RCH EMNm'i'K
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3.1) Hybridation des données par un filtre de Kalman

€ ONNX

Regroupement des données collectées pour obtenir une meilleure

estimation de la position et pallier aux défauts de chacun. . ) . _ o
3.2) Systemes embarqués pour I'Intelligence artificielle

Comparaison des systemes embarqués existants :

Filtre de

Movidius”

NVIDIA.

Kalman
) < 100€ > 450€
Temps [s] TinyYolo: 6.03 FPS@ ~1.29W — 32 GOPs/J TinyYolo: 30 FPS @ ~15W — 14 GOPs/J)
Prédiction uniquement Entrainement et prédiction
Caffe et TensorFlow uniquement Caffe, TensorFlow, Pytorch et bien d'autres
Nécessite un ordinateur Plateforme autonome

. , L , » : . Tab.1—-C ' teristi Intel Movidi t du NVIDIA Jetson TX2 (b
Fig.2 — Schema d’hybridation des données de positionnement via un filtre de Kalman ab omparaison des caracteristiques du Intel Movidius (a) et du etson (b)
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