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<1980 : 'automobile conquiert son
espace

= Equipt statique : <1914

> usagers plus lents = bords de la chaussée

= Equipt dynamique /Paris :

» 1921, premier kiosque de controle,

» 1931, premier contrbleur electro-mécanique,

» 1955, controle centralisé des feux sur les
Champs-Elysées...
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Présentateur
Commentaires de présentation
Let’s go to the first period,
The automobile was born roughly at beginning of the 20th century. 

And Before the First World War, it had won its supremacy over the road space 
Thanks to static equipement the slowest users , Pedestrians, Cyclists were relegated to the street side. 
Thanks to dynamic ones, engineers started to organize traffic flows. 
Some examples :
1921, the first manual controller installed in Paris, 
1931, the first automated "electro-mechanical" controller set up. 
1955, centralized control of light signals on the Champs-Elysées
Standardization starts. Diving conventions werer established. Genova and Vienna conventions are signed.
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1980-2000 : ere du déeveloppement
de la régulation des infrastructures

= Capteurs intelligents : Boucle inductive,
traitement d’image, radars

= Modeles : 1990 Papageorgiou, Blosseville,
Hadj Salem

= Algorithmes d’optimisation : 1989-2000
Papageorgiou, JM B..., criteres “véhicules
prépondérants”
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2000 : Changement de paradigme,

«Seécurité active»

* "homme n’est plus le seul acteur impligué dans le processus de
conduite :

= |e conducteur et ses prolongements technologiques forment un systeme
dynamique qui se modélise P/D/A : Entités en Charge de la Conduite ;

= Le processus de conduite impliqgue désormais des équipements,
prolongements sensoriels (majeur) et actifs (mineur) du conducteur.

Un continuum : « securité integree »

avantle >10s @ >5s  >1s  >0.1s choCee

choc
Coop Correct. Interv. Secu.rlte
EEC Automat. Passive
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Présentateur
Commentaires de présentation
Depuis le projet européen PROMTHEUS (1990 -1994) , le secteur automobile, la recherche associée travaillent à élaborer l’intelligence  du véhicule automobile . C’est un changement de paradigme qui correspond au fait que l’homme n’est plus le seul acteur impliqué dans le processus de conduite : 
Le processus implique désormais des automates; 
le conducteur et ses prolongements technologiques forment un tout en évolution;  
le partage  des actions entre  l’homme et la machine est  d’une grande difficulté  à définir. Il se fait en tenant compte de critères techniques, d’utilisation, d’acceptabilité…

Une des difficultés importantes teint au fait que l’acceptation sociale a priori va à l’inverse du acceptation  des automatismes dans la tâche de conduite. 
La volonté forte de contrôler sa propre trajectoire qui rejoint le fait d’exercer son intelligence, ses capacités pour contrôler sa propre vie s’oppose à une acceptation des automatismes même si  c’est pour plus de sécurité et plus de confort. 




ou extension des capacités


2000-2010 : ere du développement
de systemes autonomes
1€ stade/assistance

= Principe : Intelligence embarquée
mais peu d’autonomie décisionnelle

" Objectifs : prévention des collisions

périmetre proche 360°

" Moyens : perception & controle
» capteurs vidéo, radar, laser..
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Les fonctions de base

1998 : Distronic, régulation distance + vitesse
Mercedes-Benz, classe S
» 2015 : ACC est disponible sur presque tous les véhicules
haut de gamme (BMW, AUDI, GM, FORD, NISSAN...)
2004, Citroén, alerte de sortie de voie, vibration

du siege conducteur.

» 2015 Alerte dispo sur Audi (A’, A6, A8...), Honda accord, Opel Insigna,
Volvo ( S80, V70, XC70), Kya(Cadenza), Citroen (308)...

» 2015 : Controle robuste sur perception de marquage

2007 : Volvo, City Safety, freinage total <30km/h,
» 2015 : généralisation, valorisée par tests EURONCAP




Freinage d’urgence

= 2002 : LIVIC (INRETS-LCPC)




Les fonctions de base

1998 : Distronic, régulation distance + vitesse
Mercedes-Benz, classe S
» 2015 : ACC est disponible sur presque tous les véhicules
haut de gamme (BMW, AUDI, GM, FORD, NISSAN...)
2004, Citroén, alerte de sortie de voie, vibration

du siege conducteur.

» 2015 Alerte dispo sur Audi (A’, A6, A8...), Honda accord, Opel Insigna,
Volvo ( S80, V70, XC70), Kya(Cadenza), Citroen (308)...

» 2015 : Controle robuste sur perception de marquage

2007 : Volvo, City Safety, freinage total <30km/h,
» 2015 : généralisation, valorisée par tests EURONCAP

A la peine en 2015 : anticollision robuste a haute
vitesse (>100km/h), résolutions angulaires
nécessaires <0,2°a 130m




2005-2020 : Systemes
cooperatifs, vehicules

connectés
(V2V )et avec l'infrastructure (V2I)

= 2007 : création du « Car to car consortium » --> réseau V2X

= 2015 : acquis : fréquence (5.8Ghz), messagerie (CAM/tous les
100ms et DENM dur évenement), une technologie (G5 ~ Wifi
adapté ) préte sur le marché (qq dizaines €).

"= EU : pré-déploiement, Corridor SCOOP 2015-2017, 2000V usagers + X

gest , Corridor : Rotterdam-Vienne (idem),

» USA : GM announcing a 2017 Cadillac CTS model to be equipped with V2V technology
from Delphi, in conjunction with the Super Cruise ADAS solution, Toyota and Audi are

also committed to V2V.



Systémes coopératifs G5 / cellulaire

= La voiture communicante via le cellulaire déja une
réalité (V2I)
» Appli smartphone + mirrorlink
» Appli spécifiques R-link, Peugeot Connect Apps, Opel-
Intellink...
» une activité considérable et un marché trés prometteur

» eCall : appel d’'urgence rendu obligatoire par I'EU, 2015 ...
= Le G5 en difficulté : établir ses propres usages vis-a-
vis du technologie cellulaire mais la concurrence est

forte
= Justification en ce qui concerne la sécurité et le V2V
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~2010-2020 : ere du développement de
systemes autonomes

2nd stade/automatisation de la conduite

" Fev 14, 1958, GM press release : an
automatically guided automobile cruised along a
one-mile check road at GM technical Center
today,

= 1997 :le consortium AHS démontre a San Diego
un convoi de véhicules automatisés

= 2004, 2005, 2007 Darpa Challenges, Sebastian
Thrun,

= 2010 : Google recrute Sebastian Thrun,

= 2011 : projet de loi présenté au Nevada sur
I'agrément de la conduite automatisée, adopté
en 2013 (AB 511)



Présentateur
Commentaires de présentation

The SARTRE project participants want to develop a convoy service that allows a first vehicle to guide other vehicles driven in an automatic way.��The service completed by the leading vehicle may be a new type of car pooling service or a toll highway facility. 
Passengers will be able to read, sleep, listen to music and prepare a next speech for the newt APM conference . 

http://fr.wikipedia.org/wiki/Sebastian_Thrun
http://fr.wikipedia.org/wiki/Sebastian_Thrun
http://fr.wikipedia.org/wiki/Sebastian_Thrun




2015 : Conduite automatisée autonome a I'agenda de
tous les industriels de I'automobile

Noteworthy Developments & Announcements

HONDA Conduc.tlng demonstrations of Traffic Jam Assist at locations around

Dec 2013 : a hundred VOLVO autonomous
cars by 2017, large-scale test in Gothenburg,
Sweden.

Mars 2015 : TESLA effectue une mise a jour
gratuite de son Model S, qui permet une
conduite mains libres

Octobre 2015 : Tesla, télecharge le soft sur
tous les modelS, plusieurs mises a jour
suivent rapidement
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We have hesitated to create a new period for the development of self driven cars, because, technically there is a strong continuity with the previous period : nothing relally new in systems and in the automobilie sector organization.  

We had, in all continents, remarkable precursor projects. 

Google in US, Have-It in Europe, several in Japan 

Now  the subject become part of all research agendas of the automotive sector.   
Volvo has made a remarkable announcement : a hundred autonomous cars by 2017. This large-scale test is to segregate the Greater Gothenburg, Sweden.

VeDeCoM…


Automation €=» Dri

2014 : SAE /diversification en niveaux

Driver is Driver is Driver must Driver does not Driver is not
continuously continuously monitor the have to monitor the | required during
exercising exercising system at all times W system at all times; @ defined use case
longitudinal and longitudinal or must always be in
lateral control lateral control aposition to

resume control

Level 3 Level 4 Level 5

Conditional High Full
Automation Automation Automation

Level of automation* sspp *termsacc.to SAE draftJ3016

Level O Level 1 Level 2

No Assisted Partial
Automation Automation

Conducteur impliqué ou vigilant vigilant Conducteur desengagé

Deux types d’acteurs, deux approches : tradi, constructeurs auto,
outsiders : Google, Uber, Tesla...
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Une diversif

ication en scénarios

Véhicule bi-mode de
VEDECOM: Permettre
'usage d’'un mode
delegué

. Ve '
Dernier km, | 5 |

Ou circulation en B o
Centre ville Ty

.~ Taxis
¢ automatiques

BLOSSEVILLE

Le convoi : 2 fagons
de contourner les
difficultés de
perception



Présentateur
Commentaires de présentation

The SARTRE project participants want to develop a convoy service that allows a first vehicle to guide other vehicles driven in an automatic way.��The service completed by the leading vehicle may be a new type of car pooling service or a toll highway facility. 
Passengers will be able to read, sleep, listen to music and prepare a next speech for the newt APM conference . 


Une diversification en filieres technologiques

= Autonome

» Exigence maximale sur l'intelligence embarquée notamment sur

la perception, les cartes = niveau 3 d’automatisation dans un premier
temps , basse vitesse sur autoroute...

e pas de changement de modele de développement pour le secteur auto

" Connectée (autonomie + connectivité)

» Performances plus élevées et exigence moindre sur les systemes
autonomes. Déploiement V2X a accélérer y compris en retrofit.

* Avantage pour les niveaux 4 ou 5

" Intégrée : (connectivité + coopération infra)

» Assignation puis affectation de voie, performances réseau tres
élevées / Solution sécuritaire a haute vitesse/perception
déléguée



Conclusion

"= Une progression continue des systemes intelligents
» capacité de calcul /colt et /unité de temps
— individualisation des services, des lieux de progres
= Evolution fonctionnelle

» Régulation de trafic 2 guidage et information = gestion
des interactions = autonomie décisionnelle

= Déplacement du niveau de résolution des pb

» niveau réseau = niveau centré sur le systéeme Véhicule-
Infrastructure-Conducteur = I'individu mobile

= Automatisation de la conduite

»En 2015, tous les composants des niveaux 4 et 5
exigent un effort tres important...


Présentateur
Commentaires de présentation
La technologie évolue fortement, les problèmes se déplacent.

Les systèmes intelligents nous fournissent une capacité de calcul par coût et par unité de temps considérables.  L’industrie dispose par exemple de caméra 1 $ par million de pixels. A peine plus pour traiter les images de la caméra en temps réel. 

Il y a donc  individualisation des services, des lieux de progrès et donc une évolution :  la recherche, l’industrie se déplacent de la régulation de trafic  dans les années 70-80 au guidage  dans les années 80-90. On est passé à la gestion des interactions entre les années 1990 et 2010. 
On assite donc à un déplacement du niveau de résolution des pb
Du niveau réseau  au niveau centré sur le système Véhicule-Infrastructure-Conducteur
l’amélioration des niveaux de grands enjeux  n’y échappent pas. 



Une stratégie durable d’un réseau ne peut ignorer l’évolution du niveau V.I.C



Merci de votre attention

Image: Rinspeead
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