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Introduction

* Obijectifs : Identifier de nouvelles fagons de concevoir le systéme
routier pour optimiser son utilisation collective future

e Structuration
4.1 Nouvelles conceptions de la voirie

4.2 Aides a la conduite individuelle et efficacité collective
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Nouvelles conceptions de la voirie

Recommandations en matiére de conception I

Classification des
[ ) infrastructures
/ (typologie routiére)

\ pour une meilleure
[ ) maitrise
des vitesses

Modalités de
[ - définition des régles
(limites)
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=Enjeux de I'automatisation

Pour une
conduite
ecoresponsable

Pour améliorer
l'efficacite

Pour rendrela
conduite
accessible a
tous

Pour améliorer
la
sécurite

a 4 enjeux soci¢taux importants
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ABV
Automatisation et partage de la conduite

* Partage de la conduite au
niveau de la manceuvre
(décision d’affectation de voie,
vitesse maximale) et au niveau
du contréle

* Partage niveau manceuvre :

— Tablette : indication
changement de voie, vitesse
max

— Volant : initiation de la
manceuvre par le conducteur

* Partage niveau contréle :

- Volant : Interaction HM selon
les prototypes

- Pédale d’accélération
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eFuture, aide a la conduite
et efficacite energetique

T . SAGA Mode
derlver
————eeil S
eHorizon o @ ‘!‘? Target Speed
o —b

y N @

> Target Acc. [ ]
Viacey ! >
——
d ﬁ. > ) o [ErrorFlag
B — -
dory (Accuracy
Wi
—_—
7 [ J
—_—
50C

& &z

Optimiser le contrdle de la vitesse
et la régulation des interdistances
en fonction de la sécurité et de la
consommation

— Vveéhicule électrique

- freinage régénératif

— Perception de I'environnement

proche (radar + camera)

— Perception de I'environnement
lointain (carte)

Intégration sur les véhicules
eVista de Tata

Démonstration sur les pistes de
Gaydon
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* Des recommandations pouvant étre mises en ceuvre dans le cadre
d’actions relatives aux référentiels techniques

- Deéveloppement ou modernisation des réseaux

« Possibilité de réaliser des aides a la conduite pouvant aller jusqu'a
I'automatisation compléte a basse vitesse et s'appuyant sur une
collaboration avec l'infrastructure.

« La coopération entre les véhicules et avec l'infrastructure mérite d’'étre
approfondie.

- Elle doit notamment permettre d'améliorer grandement l'usage
de l'infrastructure par rapport a des véhicules autonomes.
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r m Centre d'études et d’expertise sur les risques,
I'environnement, la mobilité et 'aménagement

Merci de votre attention

Lionel PATTE Sébastien GLASER
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