N

N

Resynchronisation passive d’un réseau de capteurs
ultrasonores indépendants

Omar Bouchakour, Lynda Chehami, Emmanuel Moulin

» To cite this version:

Omar Bouchakour, Lynda Chehami, Emmanuel Moulin. Resynchronisation passive d’un réseau de
capteurs ultrasonores indépendants. Mardi des Chercheurs 2022, Sep 2022, Mons, Belgique. hal-
04142092

HAL Id: hal-04142092
https://uphf.hal.science/hal-04142092
Submitted on 14 Feb 2024

HAL is a multi-disciplinary open access L’archive ouverte pluridisciplinaire HAL, est
archive for the deposit and dissemination of sci- destinée au dépot et a la diffusion de documents
entific research documents, whether they are pub- scientifiques de niveau recherche, publiés ou non,
lished or not. The documents may come from émanant des établissements d’enseignement et de
teaching and research institutions in France or recherche francais ou étrangers, des laboratoires
abroad, or from public or private research centers. publics ou privés.


https://uphf.hal.science/hal-04142092
https://hal.archives-ouvertes.fr

L'r Universite

\
e Nlemn: R egynchronisation passive d’un réseau de
capteursindépendants
Omar BOUCHAKOUR!, Lynda CHEHAMI!', Emmanuel MOULIN!

I'Université Polytechnique des Hauts de France, IEMN-DOAE, UMR CNRS 8520, Le Mont Houy, 59313

Valenciennes Cedex 9, France

PRINCIPE DE LA METHODE DE RESYNCHRONISATION PASSIVE
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Fig 3: Localisation de défaut.
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