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DU VEHICULE DECARBONE ET
COMMUNICANT ET DE SA MOBILITE

Adaptation de la stratégie dAUTOmatisation des véhicules autonomes (niveaux 3 et 4)
aux besoins et a I'état des CONDUCTeurs en conditions réelles

Contexte

L automatisation des vehicules pose de nouveaux problemes en termes de sécurité et d'acceptabilité de la part
du conducteur. Ainsi, ce nouveau type de mobilité doit tenir compte aussi bien des besoins et attentes des
conducteurs que des modifications prévisibles du comportement des usagers.

Un groupe de travall « Facteurs Humains » réunissant les principaux acteurs francais du domaine a été mis en
place dans le cadre du plan NFI (Nouvelle France Industrielle) « véhicule autonome » pour hiérarchiser ces
problématiques. En réponse aux priorités identifiées, le projet AutoConduct vise a concevoir une nouvelle
strategie de Coopération Homme-Machine adaptée aux besoins et a I'état du conducteur.

Organisation et objectifs

Coordination et valorisation

Acceptabilité Monitoring Gestion des Intégration et évaluation
Interactions en roulage
usion des Hommes-Machines ,
Identification des diaanostics (IHM) Developpement d’une
besoins utilisateurs J plateforme d’implémentation
Monitor;ing des Spécification et Intégration des diagnostics
pOStures implémentation des
Spécification des stratégies d'IHM , .
cas d’usage Monitoring des Integration des IHM

états internes ,
Spéecification protocole

A ) de formation et de test
Mé:c,hodolo_gies Monitoring des Conthré)letipflgtage
d’evaluation stratégies visuelles Ptig

Evaluation de l'acceptabilité a l'usage

Moyens d'essal et méthodologie

Approche centrée sur

l'utilisateur

Validation des stratégies . . - ny S

adaptatives en con ditgions Simulateur de conduite Véhicule automatisé Véhicule magicien d'0z
P S (LS2N) (LAMIH) (VEDECOM)

reelies Comparaison des solutions, validation Validation fonctionnelle de Interaction sur route ouverte d'un
des prototypes et des études en '’ensemble de l'architecture conducteur |ambda avec un
simulateur comparativement aux sur site protégé et avec des systéme percu comme autonome
roulages des véhicules prototypés. conducteurs experts. dans un véhicule Instrumenté

controlé par un conducteur expert.
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N s T T o> g Lonon Porteur du pI‘Ojet . VEDECOM
VEDECOM Coordination scientifique : IFSTTAR
Durée du projet : 36 mois (2017-2020)
Budget total : 4,9 M€

Financement ANR : 1,1 M€
Labellisation : MOV'EO et LUTB
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