40 ans d’aventure scientifique et humaine

Le LAAS célebre cette année 40 ans d'existence. Créé en 1968 comme
unité propre de recherche du CNRS, le « Laboratoire d’automatique et de
ses applications spatiales » s'est tres vite développé, avec un parti pris
d'anticipation, dans d'autres disciplines qui allaient profondément
modifier la vie scientifique, et révolutionner jusgu’a notre vie quotidienne :
linformatique, les micro et maintenant nanotechnologies, la robotique et
lintelligence artificielle. Sans changer d'acronyme tout en tenant compte
des évolutions de ses thématiques de recherche, il deviendra en 1973 le
« Laboratoire d'automatique et d'analyse des systemes » puis en 1994 ce
qu'il est aujourd’hui, le « Laboratoire d’analyse et d'architecture des
systemes ». Qu'en est-il aujourd’nui dans ces domaines qui connaissent
une évolution si rapide ? Quels sont les apports croisés d'une discipline
a lautre ? Comment, fort des avancées dhier et d'aujourd’hui, se
dessine demain ? Des scientifiques talentueux et renommés dans leur
domaine, que le LAAS est honoré d'inviter, apportent leur éclairage dans
un cycle de conférences tout au long de 'année 2008.
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Wireless magnetic sensor networks offer an attractive,
low-cost alternative to inductive loops, video, and
radar for traffic measurement. The network comprises
small sensor nodes buried in the pavement where
vehicles are to be detected. The nodes send their data
via radio to the “access point” or AP on the side of the
road. The AP forwards sensor data to the Traffic
Management Center via GPRS or via a serial line to the
signal controller.

Vehicles are detected by measuring the change in the
Earth’s magnetic field caused by the presence of a
vehicle near the sensor. Two sensors placed apart a
few feet measure speed. A vehicle’s magnetic
‘signature’ can be matched at two locations to
estimate the travel time. The talk will present
experimental results.

The key engineering challenge is to reduce power
consumption so that the nodes can last in the
pavement for 10 years under battery power.





