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Introduction : Résultats :
La navigation a pied dans un environnement encombré a été décrite par Expérimentation 1
une loi de contrdle par Fajen et Warren (2003). — 39 Les participants s'alignent
2 progressivement sur la cible afin de la
Cette loi établit un lien entre les g rejoindre
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informations perceptives (angles de
relevement de la cible ( ¢-v¥, ) et de
'obstacle ( @ —¥, ), distance) et I'action
de changément de direction de

Le taux de changement de direction est
o 1000 2000 3000 4000 5000 6000 7000 d'autant plus important que :
*La cible est proche,
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Position angulaire parrapporta lacible (en de

déplacement. . :sz e 'angle de relevement est grand.
La cible est considéréee comme un {0 g
attracteur vers lequel le participant doit ; 10
s'aligner et les obstacles comme des 0
Figl : vue de dessus d'un observateurse  F€pulseurs poussant I'agent a dévier de sa ) L1000 2000 3000 4000 5000 5000 Todo =

Temps (enms)
Fig. 5 : Alignement progressif de I'agent a la cible en

fonction du temps pour les différentes conditions

(D — _b (i) _I_ AttT@CteuT ((D _ lp ’ dg) d'excentricité pour une cible a 28 m (haut) et pour les
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déplagcant dans un environnement trajectoire.
contenant un obstacle et une cible.
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Trajectoires

différentes distances pour une excentricité de 15° (bas). aleL]
Simulées
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Avancementdu velo (m

+ Repulseur ({I) - EDD: dn) Les comportements observés — Trajectoires
T . Expérimentales
d’alignement sur la cible sont 5
But de |I'étude : Tester le caractere générique de cette loi sur le capturés de facon adéquate par le 0 @ civles
comportement de navigation de cyclistes. modele, avec une correspondance 15 P -1to . |-5d " )o
OSIton taterafe au velo (m
forte (Rz = 0199) entre traJeCtOlreS Fig. 6 : Trajectoires observées (moyennes des
’ expérimenta|e5 et simulées. participants) et simulées sur I'ensemble des
MEthOde E , . . 2 conditions expérimentales
.. : , . : Xperimentation
13 participants ont pris part aux deux expérimentations P Les participants dévient de la lighe

droite vers la cible afin d'éviter
l'obstacle.

— 001 o La vitesse angulaire (i.e., taux de
changement de direction) est d'autant
plus important que
00 ) 1000 1000 000 5000 000 1000 30 L 'obstacle est proche
0 1000 2000 3000 4000 5000 6000 7000 8000 p )
e 'angle de relevement est petit.

Fig2: Dispositif expérimental constitué d'un vélo sur « hometrainer », d'un écran de 0.1

projection avec rétroprojecteur, et d'un poste de controle

—10.5m

Taux de changementangulaire {en rad/

A . , ib | "y de navigation vers une cible en évitant un obstacle.. La
Tache : Se deplacer vers une cible dont la pOSItIOﬂ lere figure pour les différentes conditions d'excentricité

varie pour un obstacle a 14m. La 2" pour les différentes
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0.05 - —linm 10 Trajectoires
. ' a . —175m Simulees
La vitesse d'avancement dans |la scene visuelle est constante et . — Fraiectoites
'agent controle 'orientation de cet avancement par rotation du guidon [ Expériemntales
0.05 A o @® cCibles
7 e . ’ . 7 o e . 0.1 . . . . . . . . ; P @ obstacles
Expérimentation 1 : Déterminer les caractéristiques d'attraction de PN R O sty e e e z
la cible Fig7 : Taux de changement de direction lors de la trajectoire s » ¢ o690
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distances pour une excentricité de 2°
Les comportements observes 0 | |
d’évitement d’obstacle sont capturés de ! : ° 1

Position laterale du vélo (en m)

fagon adéquate par le modéle, avecC une Fig. 8 : Trajectoires observées (moyennes des

Correspondance forte (RZ =0 97) entre participants) et simulées pour les condition avec
! I'obstacle a 14 m. Les trajectoires correspondent (de

trajectoires expérimentales et simulées. gauche a droite) aux excentricités d’obstacle de 8°, 4°,

e Excentricite: 5°  10°, 15°, 20°  25°
(droite/gauche)
e Distance: 7/m, 14m, 28m.

Les caractéristiques spatio-temporelles des

- trajectoires ont permis de determiner les 2 ot 1°
T%' fonctions de raideur (k) et d'amortissement de
'attracteur (b) Conclusion:
e o e o s : —c,d Les patterns comportementaux des cyclistes sont similaires a ceux des
de la premiére expérimentation D =—-hd — k ([I) _ ltb) (E’ {“ldg 4 CE)

marcheurs, observés par Fajen et Warren. Ces comportements se
modulent en fonction des informations perceptives que sont les angles
de relevement au but et a |'obstacle et les distances.

# 2 Tache: Rejoindre une cible fixe (0°/28m) en évitant Les deux expérimentations montrent que le comportement de

Expérimentation 2 : Déterminer les caractéristiques de répulsion
0 d'un obstacle

8 o0 " : - - .. n : ,
7im @ @ un obstacle dont |a position varie au fil des essais navigation peut étre compris comme émergeant du couplage
o . E>.<centr|C|te . 1°, 2°, 4°, 8° (droite/gauche) information-mouvement.
14m o e Distance : 10.5m, 14m, 17.5m
10,5m O o® ) r ¢ _
.~ Les  caractéristiques  spatio-temporelles  des References -
trajectoires ont permis de déterminer la fonction de Fajen BR, Warren WH. (2002). A dynamical model of visually-guided steering, obstacle
o , avoidance, and route selection. International Journal of Computer Vision 54 (1/2/3), 13-
_%. raideur du répulseur (ko) 34,

Figd: Conditions expérimentales Fajen BR, Warren WH (2003). Behavioral dynamics of steering, Obstacle Avoidance, and
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