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Capteur Local Dynamic Map

Base de données dynamique (mesure QoS réseau):
Sécurité routiere primaire (détection risque de collisio n),
Tracabilité des situations de trafic locaux
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The Absolute and Relative Localisation
problem for Vehicle Navigation
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Evolution of the quality of the digital map compared with the absolute
localisation of the vehicle. In Europe both constraints need to be considered.
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Fusion multi-capteurs
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