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Principe de fonctionnement

Emission ‘ Propagation - Réflexion ‘Réception



Principe de fonctionnement
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Principe de fonctionnement

Effet Doppler U= ];‘17:

x T —, X «f1 = fréquence Doppler (Hz)

o1, = vitesse radiale (m/s)

A = fﬁ = longueur d’onde radar
0

*fo = fréquence porteuse radar
«c=3x10°m/s
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Frequences et choix technologiques

Bande

UHF/VHF

Ku/K

Frequence

30 MHz - 1
GHz

2-4 GHz

4-8 GHz
8-12 GHz

12-40 GHz

75-110 GHz

Application

Radar penétrant sol (GPR), meteo

longue portee

Bonne pénétration, méteo,

aviation
Surveillance, marins
Haute resolution, courte portee

Tres haute resolution, faible

portée

Ultra-haute résolution, courte

distance

Exemple
Geologie, tunnels

Radar meteo, controle
aerien
Radar maritime

Drones, auto (FMCW)

Robotique de

proximite

Applications de
précision
14



Sommaire

Introduction

Principe de fonctionnement

Frequences et choix technologiques

Applications en robotique et au-dela

Limites du radar




Applications en robotique et au-dela

Véhicules autonomes

RADAR + CAMERA + LONG RANGE LIDAR MID RANGE LIDAR

SHORT RANGE LIDAR CAMERAS
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Applications en robotique et au-dela
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Applications en robotique et au-dela

Robots mobiles terrestres

- 1

/ militaires (Rheinmetall Mission Master)

A '\\
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Applications en robotique et au-dela

SAR (Synthetic Aperture Radar)
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Limites du radar

» 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 = portee)
* Multi-réflexions possibles — faux échos.

« Colt et intégration plus élevés que capteurs simples (ultrasons, caméras).
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* “Le radar n’est pas parfait : parfois il manque
de précision, il peut étre perturbé ou donner
de faux echos. Mais malgre c¢a, il reste 'un
des seuls capteurs capables de voir dans
toutes les conditions : sous la pluie, dans le

. brouillard ou méme en pleine nuit.”
Conclusion

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