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e\\ Universite Algorithmes de localisation de mobiles
=L en milieu urbain en mode non-coopératif

L’objectif de cette thése est de proposer des méthodes de localisation de mobiles en environnement
urbain pour des applications de sécurité civile. Le systéeme de localisation doit alors étre basé sur un
réseau de récepteurs indépendant de celui des stations de base et autres mobiles. L’objectif visé est
de pouvoir localiser avec précision un mobile dans une zone limitée. Pour répondre a ce besoin de
localisation ponctuel et immédiat, on considére qu’au plus deux récepteurs (RS) peuvent étre
déployes. Ces RS sont équipes de réseaux d’antennes permettant I’extraction, par un algorithme de
haute résolution (HRA), des caractéristiques géometriques du canal utilisées pour la localisation.
L’algorithme de localisation propose, basé sur une technique d’identification d’empreintes, emploie
un modele de canal déterministe de lancer de rayons. Une caractérisation multidimensionnelle du
canal de propagation a d’abord été effectuée pour confronter le modeéle avec les canaux
expérimentaux. L’algorithme de localisation est testé dans des environnements de synthése afin de
prédire les erreurs de localisation engendrées par I'HRA. 1l est ensuite validé expérimentalement sur
des configurations de propagation volontairement défavorables. Une approche originale basée sur la
diversité de polarisation permet d'améliorer la précision de localisation. Si pour des raisons
stratégiques ou financiéres, il n'est pas envisageable d'utiliser deux RS, un second algorithme de
localisation est proposé afin de réduire la zone a explorer en n’utilisant qu’un RS mobile. 1l se base
sur une technique de tracé de rayons inverse et intégre une phase d’identification des rayons
diffractés du canal.
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