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Que fait un véhicule autonome?

Ordinateur et son 
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Que fait un véhicule autonome?

Perception Calcul Contrôle

Véhicule autonome Camera Ordinateur Système embarqué (électronique)
LIDAR
Radar

Véhicule avec yeux/oreilles Cerveau Temps de réflexion (1 seconde)
conducteur

Comme un conducteur humain, une voiture autonome exécute un cycle de
perception de la situation, de réflexion et d’exécution d’une action en
fonction de l’évaluation.

IA

Détecter et
Reconnaître



Fusion des capteur vidéo et LiDAR?

Utilisation de l’IA et Fusion des capteur
pour surveiller l’environnement en mode
3D.

Images vidéo

Donnée LiDAR
(nuages des 

points)



Fusion des capteur vidéo et LiDAR?

Utilisation de l’IA et Fusion des capteur pour surveiller l’environnement en
mode 3D.



Méthode de fusion: SLS-Fusion (Sparse LiDAR and Stereo Fusion)

Description du système SLS-Fusion. Entrée: Stéréo camera + LiDAR; Sortie: Boites englobantes (3D: cubes, 2D: rectangles)



Environnement : mauvaises conditions climatiques → cas de brouillard

Simulation de conditions climatiques dégradées

Clair Visibilité = 80 m Visibilité = 50 m Visibilité = 20 m



Résultat: Modèle de perception IA efficace.
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Résultat: Modèle de perception IA efficace et fiable en cas de dégradation environnementale.

Condition 
climatique 
dégradée 

(présence de 
brouillard)

Détection des usagers 
à partir du capteur 

vidéo 
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à partir du capteur 

LiDAR



Résultat: Evaluation quantitative.

précision moyenne = 
𝑉𝑟𝑎𝑖𝑠 𝑃𝑜𝑠𝑖𝑡𝑖𝑓𝑠

𝑉𝑟𝑎𝑖𝑠 𝑃𝑜𝑠𝑖𝑡𝑖𝑓𝑠+𝐹𝑎𝑢𝑥 𝑃𝑜𝑠𝑖𝑡𝑖𝑓𝑠
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Conclusion:

 Développement d’un nouveau modèle IA capable de percevoir l’environnement en 
3D à partir d’un Véhicule autonome.

 En fonction des résultats obtenus et en comparant avec les autres solutions en 
littérature, la méthode proposée est classée parmi les meilleures en termes 
d'exactitude de la détection des usagers de la route.

 Le système de perception des usagers de la route proposé est une solution moins 
coûteuse que les autres systèmes existants.

 Ce système est aussi efficace en cas de dégradation de l’environnement (présence 
de brouillard)


