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Outil de modélisation Code F.I.T/F.E.M développé, au sein du LGEP, par Laurent Bernard.

Introduction

-Exploiter la réversibilité
temporelle de l’équation 

d’onde.

Réseau de Capteurs 

Hétérogénéité

S(t) S(T-t)

Mode récepteurs Mode émetteurs

Milieu Homogène

Applications

Contrôle Non Destructif.

2



Plan de la présentation

1-Méthode F.I.T.

2-Localisation d’objets en espace libre.

3-Localisation d’objets en demi-espace

4-Conclusion et perspectives.
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FIT = Finite Integration Technique:

- Maillages hexaédriques réguliers (Weiland, 1977) 

Extensions:

- Micro-Cell Method, (Marrone, 2001)

- Méthode des différences finies généralisées (Bossavit, 2001)

Principe de FIT: Intégration des équations de 
Maxwell sur  deux maillages duaux

Méthode F.I.T
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Matrices constitutives (de masse) :

Schéma temporel « saute-mouton » :

Performant lorsque les matrices constitutives sont :  
diagonales ( par exemple « Dual orthogonal »)
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Méthode F.I.T

Fourier
Signaux et discrétisations

Discrétisation spatiale:

Discrétisation temporelle:
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Localisation d’objet en espace libre -2D
Diffraction d’un signal gaussien par deux Cylindres diélectriques
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Signal retourné, pour un ellipsoïde diélectrique 
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Localisation d’objet en espace libre -3D
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Localisation d’objet en demi-espace -2D

Signal retourné, pour un cylindre elliptique diélectrique 
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Localisation d’objet en demi-espace  -2D

Signal retourné, pour un cylindre elliptique diélectrique 
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Localisation d’objet en demi-espace  -2D

Signal retourné, pour un cylindre

elliptique diélectrique 
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Localisation d’objet en demi-espace -2D

Signal (bruité) retourné, pour un cylindre elliptique diélectrique 
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Localisation d’objet en demi-espace -2D

Signal (bruité) retourné, pour un cylindre elliptique diélectrique 
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Localisation d’objet en demi-espace -3D
Signal  retourné, pour un ellipsoïde diélectrique 

capteurs
Interface air milieu
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k
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Signal et discrétisation

Ellipsoïde



Localisation d’objet en demi-espace -3D
Signal  retourné, pour un ellipsoïde diélectrique 
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Conclusion et perspectives

Conclusions

- Modèle de propagation dans le domaine temporel efficace.

- Détection et localisation d’objet enfoui par l’analyse des évolutions d’ énergies.

Perspectives

- Ordre de grandeur (la taille) et  géométrie d’un objet enfoui.

- Propriétés électromagnétiques de l’objet.

- Décomposition des signaux pour la focalisation (plusieurs sources diffractantes). 
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