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Principe de fonctionnement

Emission Réflexion Propagation Réception 
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Principe de fonctionnement
Distance D =c∗​Δt

2

Vitesse V = ?
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Principe de fonctionnement

𝑣𝑟= 𝑓𝑑c
2𝑓0

•𝑓𝑑​ ​= fréquence Doppler (Hz)

•𝑣𝑟 = vitesse radiale (m/s)

•λ = 
𝑐

𝑓0
 = longueur d’onde radar

•𝑓0​ ​= fréquence porteuse radar

• c = 3 ×108 m/s
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Véhicules autonomes
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Véhicules autonomes

À votre avis, à quelle fréquence fonctionne le radar d’une voiture autonome ?
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Véhicules autonomes

À votre avis, à quelle fréquence fonctionne le radar d’une voiture autonome ? 77 GHz
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Robots mobiles terrestres / militaires (Rheinmetall Mission Master)
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Véhicules autonomes



Applications en robotique et au-delà

21

SAR (Synthetic Aperture Radar)
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Limites du radar
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• Résolution plus faible que caméra / lidar (difficile d’identifier précisément un objet).

• Sensible aux interférences électromagnétiques (brouillage possible, EMP).

• Compromis portée  précision (haute fréquence = précision, basse fréquence = portée)

• Multi-réflexions possibles → faux échos.

• Coût et intégration plus élevés que capteurs simples (ultrasons, caméras).
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Conclusion

• “Le radar n’est pas parfait : parfois il manque 
de précision, il peut être perturbé ou donner 
de faux échos. Mais malgré ça, il reste l’un 
des seuls capteurs capables de voir dans 
toutes les conditions : sous la pluie, dans le 
brouillard ou même en pleine nuit.”

• “C’est cette robustesse qui en fait un 
capteur indispensable aujourd’hui : pas 
toujours suffisant seul, mais essentiel dès 
qu’on parle de robotique et de perception 
fiable.”
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