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Evolution du sujet de these

1. Sulvi et reconnaissance automatique
d'obstacles routiers par un systeme
de stéréovision embarqué sur une
voiture



=
Suivi et reconnaissance d'obstacles
routiers

1. Détection d’obstacles par stéréovision

O  Pas de méthode générale qui permet de construire une fenétre
qui englobe tout type d'obstacle

1. Reconnaissance du type de l'obstacle par SVM temporel

Q  Classification avec prise en compte de I'aspect temporel est
tres colteux en temps de calcul

O Apprentissage sur une base de données qui contient au moins
5000 exemples étiquetes pour chaque type d’obstacle !
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Evolution du sujet de these

Détection de pieton dans un milieu
urpbain
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Detection de pieton

® Fusion d’'images visibles et infrarouges

Q  Caméra infrarouge trop chére

B Classification binaire Piéton/non-Pieton
O Problematique largement traitée dans la littérature
O  Base d’apprentissage

® Analyse du comportement de piéton

Q  Une voiture qui roule a 50km/h apercoit un piéton pour une
durée < 3 sec

O  Trés colteux en temps de calcul
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Détection et reconnaissance
d'obstacles routiers avec une moto

V4
~ArmmhihharNritAA



" B
Détection d'obstacles routiers avec

une moto embarquee

B Reéunion avec le CETE

Q  Finalité des travaux est 'analyse du comportement pas la
réalisation d’aides a la conduite

Q  Intitule de détecter les obstacles que le conducteur peut
apercevoir

B Autres considérations

Q  Peu d’'espace pour embarquer des capteurs
2  Non stabilité de la moto

B Conférence de Marseille
Q  Faible progres technique de motos par rapport aux voitures
Q  Analyse du comportement du motard
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Introduction

B | 'activitée de conduite automobile est une activité complexe

B | a clé de la sécurité routiere pourrait bien résider dans les

systemes de transport intelligents

B |mplantation de systemes d'assistance a la conduite (ADAS)

O  Régulateur de vitesse adaptatif (ACC),
O Maintien dans la voie de circulation (Lane Keeping Assist System)
Q  Assistance au freinage d'urgence, ...

® Un tel systeme d'assistance sécurisée a la conduite doit
connaitre l'intention du conducteur

Intelligent car safety systems must predict what drivers
need to know and how they will try to act [Joe07]



Reconnaissance de lI'intention du
conducteur

B Assurer les transitions entre la tache de conduite et le systeme

d'assistance au conducteur

B Prévenir le conducteur s’il n’a pas l'intention de réagir

B Activer des contrbleurs adaptable au :

O  Type de la manceuvre exécutée
changement de voie de circulation, arrét, démarrage, dépassement, virage

OQ  Contexte routier
environnement routier, type de route, conditions climatiques

O Etat du conducteur
inattentif , neutre, agressif, ensommeillé
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Reconnaissance de lI'intention du
conducteur

® Dans le cadre de ma these, nous essayerons de répondre a ces
guestions :

Q  Pourquoi et grace a quelles informations, un conducteur prend une
decision plutdot qu’une autre ?

Q  Comment un véhicule intelligent peut prédire et reconnaitre une
manceuvre du conducteur ?

O  Comment un véhicule intelligent peut détecter les situations
dangereuses de conduite ?

=) Modélisation et prédiction du comportement du conducteur
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Modéelisation et prédiction du
comportement du conducteur

® Exploitation des données de :

Q9 Veénhicule
vitesse, accélérations, données GPS
Q  Conducteur :
mouvement de la téte du conducteur, direction du regard

Q L’environnement

Distance, type et vitesse du vehicule précedent, distance latérale,
densité du trafic, courbure de route
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Etat de I'art

[Imk08] - accélération X, Y, Y - Risque associé a  systéme
- vitesse la situation de d'inférence
- direction de mouvement (droit, tourne a conduite flou
droite, tourne gauche), espace libre de (entre 1 et 3)
conduite
[Ber08] - position et pression de la pédale, - LT/RT HMM
accélération transversale, vitesse et - LCL/LCR
angle de guidon - None
[Sat08] - vitesse, angle du volant, force de - LT/RT/LC HMM
freinage - None
[Kug00] - vitesse et angle de volant - LCE HMM
-LCN
- LK
[Dog08] - vitesse, distance au veéhicule - LC/LK SVM

précédent, distance latérale,
accelération latérale, angle de volant

-TTC
- courbure de route
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Etat de l'art

[Mcc06] - position des véhicules a proximité du - probabilité que Réseaux
véhicule instrumenté, vitesse du véhicule le conducteura  bayésiens
précédent I'intention de
- vitesse, angle de volant, accélération freiner
longitudinale et latérale, lacet - criticité de la
- mouvement de téte, direction de regard situation

[O1i00] -vitesse et position relative des voitures a - prédiction de la - HMM
proximité, direction du regard du manouvre de - CHMM
conducteur, position des limites de la voie conduite :
de circulation démarrage,

-vitesse, angle de volant, accélération, arrét,
position de la pédale d’accélération dépassement,

LCL/RCL,LT/RT

Left/Right Turn Left/Right Lane Change
Lane Keeping/Change Emergency/Normal Lane Change



Facteurs de variation du comportement

B Catégorie du véhicule

® Conducteur

Jd  Catégorie socioprofessionnelle, age, sexe, ...
Jd  Expérience de conduite
J  Prise du risque

® Autres

Q  Prolongation de la conduite
O  Motif de déplacement
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Collaboration avec le CETE

B Developpement d'outils prototypes d'observation et d’'analyse
du comportement du conducteur.

Q V.A.C.C ( Véhicule d’Analyse du Comportement du Conducteur )
Q M.A.C.C ( Moto d’Analyse du Comportement du Conducteur )

® Enregistrement de divers parametres liés au systeme
Véhicule/Conducteur/Infrastructure

Q Parametres relatifs a la cinématique du véhicule

O Actions du conducteur sur son véhicule

O Parametres liés a I'environnement extérieur
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Conclusion

B Difficulté a orienter mon sujet de these
B Probleme de constitution des ensembles d'apprentissage
® Proposition d’'un nouveau sujet

B | a solution complete pour la reduction des accidents
= Implantation de systemes d’assistance a la conduite,
les mettre au courant du :

d Contexte de conduite
0 Données du véhicule
O Etat du conducteur
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