Perspectives pour la Route
Automatiseée

Michel Parent
INRIA/IMARA

www-rocd.inria.fr/imara

e



INRIA
2 100 personnes - 5 unitées de recherche

o 760 titulaires INRIA
* 350 chercheurs

W Rocqbzz;urt

Lorraine

* 410 ingenieurs, techniciens et
administratifs

Rennes

* 240 chercheurs et enseignants
chercheurs d’autres organismes

e 600 doctorants et post-doctorants

. . Sophia
* 100 ingenieurs experts contractuels Antipolis

* 400 visiteurs ou collaborateurs

Un budget de 577 MF HT

dont un quart de ressources propres
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Le Projet IMARA

Informatique, Mathématiques et Automatique pour la Route
Automatisée

* Objectifs :

« Deévelopper et accélerer I’introduction des STIC utiles au transport routier
 Innover dans des concepts nouveaux de transport
» Expérimenter et évaluer des systemes innovants

 Participer au transfert technologique

* Moyens

» Coopération avec les autres projets INRIA et avec la communaute scientifique
nationale et internationale

« Equipe d’intégration et d’expérimentation (25 personnes)
« Participation a des projets industriels et a des experimentations réelles
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Le futur de | ’automobile

L "automobile a ete le produit du XXeme siecle
qui a eu le plus d 'impact sur la societe.

Comment va-t-elle évoluer?
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Objectifs

* Rendre la route plus sure

» Rendre les transports plus efficaces

* Réduire les nuisances

 Ameliorer et reguler la mobilite

» Offrir un acces aux deplacements a tous
» Réduire I'espace urbain pris par la voiture
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Apport de 'INRIA

Utilisation des STIC

nnovation et transfert

Reéalisation de démonstrateurs

mplication dans des grands programmes :

e Praxitele
e Carsense
e Arcos

* CyberCars
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Les Technologies de Base

 Traitement du signal (image, capteurs
speciaux, fusion)

» SIG et localisation

* Controle-commande des véhicules
 Outils logiciels temps-réel et certification
« Communications avec les mobiles

» Gestion systeme et contrdle

* |[HM et cognitique
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Approche constructeurs (ADASE)

Longitudinal Control

Urban Drive Ass.

Stop&Go S Automatic Driving

ACC Rural Drive Ass.

+ Lateral Control
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ADASE II

Contnbution
Com plexity

Aut::-ncnmr.}us Driving
j Platooning
Obstacle & CA
Urban Drive Assistant
? Rural Drive Assistant
— Obstacle & Collision Warning

Lane Change Assistant
Roll Stability Control in Trucks
Lane Keeping Assistant
Stop & Go
Extended ACC
Curve Speed & Speed Limit Info
MNear field Collision Waming
Lane Departure Warning
Night Vision




Approche Vehicules Commerciaux

. . ‘I
Longitudinal Control Platoon

Obstacle avoidance ‘ ‘

‘ Automatic driving
v .®

Lateral control on tracks
Speed limiter

+ Lateral Control
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Promote - Chauffeur




Automated Truck







IMTS (Toyota)







Philleas BRT




Philleas




Robosoft - Bitche




Sénateur Trégouet

Comment voyez-vous la voiture de demain ?

Moins polluante, sans doute un peu plus petite,
mais finalement peu différente extérieurement, au
seul détail pres qu’en ville, nous lacherons le volant.
Dans les quinze ans a venir, dans les grandes villes,
la gestion de la circulation ne pourra plus étre
assurée par les seuls individus. Leur voiture sera
rise en charge par un systeme central de régulation
ge la circulation. On ne parlera d’ailleurs plus de
voiture mais de « cybermob » ou de « cybercar ».

AUTO MOTO n° 67 de mai 2000
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Concept INRIA/INRETS (1992)

 Petits vehicules urbains publics
» Conduite securisée

* VVoie propres
automatisees
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ICVS-Honda (1997)
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» Sous contrble informatique
 Liaison Internet

* Pilotage au joystick

* Télecommande

» Conduite en train

» Conduite automatique
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Premier Cybercar
Opérationnel(1998)




Serpentine (Lausanne)




e-Cab Yamaha- Inria
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INRIA



ULTra







ParkShuttle li










Cybercars de 2eme génération?

» Extension des voies propres
 Lignes a haute vitesse

» Acceptation des vehicules privés
» Controle d’acces par I'operateur
» Parkings automatiques

* VVehicules bi-mode
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AMICA Project (Fiat)

Mobility and Active Vehicle Systems
Car sharing integration
with the public system




Y il The AMICA System
vatenci-senz (Auto Mobilita Individuale Basata sulla Condivisione di Autoveicoli)

The AMICA System is based on:

A fleet of small cars, specific for the
city environment, which provide
individual on-demand transport

A set of micro-parking lots densely
diffused in the operation area

A centre for management and
control

Technologies for the re-distribution
of vahicles (on specific lanes) in
automatic or semi-automatic mode
to react very quickly to regquests

AMICA is partly developed in the frame of a Mational Research ' !.::.?1-!'
Project (MIUR - Ttalian Ministry of University & Research) —
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Vehicle characteristics

WAELENCIA. - SEillE

AMICA

Commaodity Car:

Easy to drive
to repair o -
to maintain - Reservation
to clean All-inclusive price

Smart card for access
Route quidance

Information services

Functional design
Recyclable materials
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Sénateur Trégouet

Concretement cela fonctionnerait de quelle maniere ?

Ces systemes automatiques de gestion de la circulation guideront et
organiseront en trains aussi bien des cybermobs publics que des cybermobs
privés. Les véhicules seront interconnectés aux réseaux de télécommunication
et aux satellites de positionnement. IL suffira de dire a haute voix a son
véhicule ’adresse de sa destination. Quelques instants plus tard, le systéme
répondra oralement en annoncant avec exactitude ’heure d’arrivée. Si ’on ne
souhaite pas utiliser son propre véhicule, il suffira d’appuyer sur un bouton
spécifique qui demain sera sur tous les téléphones portables. Immédiatement
I’identité de Pappelant et son positionnement réalisé grace aux satellites et aux
bornes terrestres seront transmis au systeme de gestion des déplacements. Un
cybermob public arrivera alors automatiquement sur place dans les trois
minutes.

AUTO MOTO n° 67 de mai 2000
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Informations

Michel.Parent@inria.fr

www-rocqg.inria.fr/imara
Www.cybercars.org
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