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LE PROJET SAM

« Le Gouvernement a lancé en juin
2018 un appel a projet
Expérimentation du Veéhicule routier
Autonome (EVRA) pour des
expeérimentations de grande échelle.

« Deux consortiums lauréats

* le projet Sécurité et Acceptabilité de
la conduite et de la Mobilité
autonome (SAM), conduit par la
Plate-forme automobile (PFA) ;

* le projet Expérimentations de Navettes
Autonomes (ENA), conduit par I'Institut
Francais des Sciences et Technologies
des Transports, de '’Aménagement et
des Réseaux (IFSTTAR).
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LE PROJET SAM

Lot 0 Lot 1 Lot 2 Lot3 Lot4 Lot5 Lot 6
Management Méthodologie de Méthodologie de Préparation des Réalisation des Evaluation des Dissémination et
projet preparation, demonstrationde | | expérimentations | | expérimentations | | expérimentations partage des
réalisation et la sécurité résultats
évaluation des ==
FILIERE expérimentations IS FILIERE . — FILIERE
PFA | — System> ~Z PFA | VEDECOM PFA |2
VEDECOM )
+ Coordination et * Méthodologie Référentiels Caractérisation Coordination des Domaines + Recommandations
gestion de projet de description d'objectifs de des parcours expérimentations opérationnels pour les politiques
de I'ensemble sécurité d’expérimentations Expérimentations Acceptabilité publiques
des cas Démarche de Spécification des « Véhicule omportementdes] + Promotion et
d'usages déclinaison des outils de collecte particulier usagers et impact diffusion des
* Méthodologies objectifs de des données autonome » sur la sécurité résultats
d’évaluation sécurité Construction des Expérimentations routiére scientifiques
. * Procédure Catalogue de bases de données « Mobilité mpact sur la + Actions de
College des commune scénarios et des systemes collective et/ou mobilité et flux de communication
territoires expérimentale pertinents pour la d’exploitation partagée trafic
* Modeéles de simulation et tests autonome Impacts
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NIVEAUX DE DELEGATION DU VEHICULE AUTONOME

niveau 0 — pas d’automatisation,

niveau 1 — assistance au conducteur : le systeme prend N |VEAUX D|AUTO MAT'SAT'O N
en charge le contréle longitudinal ou le controle latéral, DE LA CON DU'TE

niveau 2 — automatisation partielle : le systéme prend en
compte simultanément le contréle longitudinal et Lt : Ve

) ! : Direction, Surveillance de Récupération
latéral. Le conducteur doit surveiller en permanence le accélération,  lenvironnement  de la conduite
systéme, décélération de conduite en cas d'urgence

o o 9 onQ \ P; .
niveau 3 — automatisation conditionnelle : le systéeme elea | & RN @
prend en compte simultanément le contréle longitudinal =

o 4 = i ¢ B o Assistance i Avecles yeux
et latéral. Le conduc.teur.n apasa surveiller le system(Aa £ 1 Jopernay §= & &
en permanence, mais doit pouvoir reprendre le contréle z
b1 Y <3 o
a la demande du systeme, @) tuumaston ——
niveau 4 — automatisation élevée : le systéeme prend en - partielle

. . N . . . Temporairement sans les mains

compte simultanément le contréle longitudinal et latéral :

’ 2 ’ 2 g9 /utomatisation ) S & <> et
pour des cas d’usage donnés. Le conducteur n’a pas a & conditionnelle ®
surveiller le systéme en permanence pour ces cas '

‘. T g Automatisation £ — —
d.usage, - . . &Y levée R = o
niveau 5 — automatisation compléte : le systéme prend V¥
en compte simultanément le controle longitudinal et ot ) Aorasaton - = Sans es yeux

2 o

/ compléte = et sans les mains

latéral. Aucun conducteur n’est requis. i g

et avec les mains

v
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I SAM -=LOT 5.3

Lot 5.3 — Comportement des usagers et impact sur la sécurité
routiere

Questions de recherche

« 3.2.2 "Quel est le comportement des usagers de la route a I'extérieur du VA ?
Quelles sont les situations observées ? (Caractérisation, description)

« 3.2.3 "Quel est le comportement des usagers de la route a I'extérieur du VA ? Ce
comportement évolue-t-il au cours du temps ?

Objectifs
» Qualifier les interactions du véhicule autonome avec les usagers
« Vérifier 'impact sur le trafic, accumulation de véhicules
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I SAM - LOT 5.3

Evaluation suivie par le Cerema NC Ille de France
Lot 5 tache 5.3 .

e G Tronsdev-Renoult - Socloy

Ile de France :
XP7  —Paris-Saclay (VP et Navette)

Province :

XP3  — Nantes Carquefou (Navette)
XP12 —Toulouse Oncopole (Navette)
XP13 — Montpellier (Droide)
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I SAM

Liste des véhicules autonomes

Voiture Zoé Navette Easy | Navette Droide
Mile Stellantis

Vitesse 30370 km/h 30370 km/h 15 km/h 30 km/h 6 km/h

Type Transport de Transport de Transport de Transport de Transport de
d’usage personnes personnes personnes personnes marchandises
Capacité 4 personnes 12 personnes 15 personnes 5 personnes 900 L /300 kg
Type de Site propre et Site propre et Site propre et Site propre et Site partagé avec
site route route route carrefour circulé  les piétons

Lieux d’XP  Paris-Saclay Paris-Saclay Toulouse Nantes Montpellier

Oncopole Carquefou
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MONTPELLIER - DATES

mai '22 Jjuillet '22 juin '22 aolt '22
- L SMTWTFS SMTWTFS . . SMTWTFS SMTWTFS
ju‘n 2022 1234567 12 ju‘ etzozz 1234 123456
8 9 10 11 12 13 14 3 456 7 8 9 5 6 7 8 9 1011 7 8 9 1011 12 13
15 16 17 18 19 20 21 10 11 12 13 14 15 16 12 13 14 15 16 17 18 14 15 16 17 18 19 20
2223 24 25 26 27 28 17 18 19 20 21 22 23 19 20 21 22 23 24 25 21 22 23 24 25 26 27
29 30 31 26 27 28 29 30 26 27 28 29 30 28 29 30 31
dimanche mercredi jeudi vendredi samedi dimanche lundi mardi mercredi jeudi vendredi samedi
29 30 31 1 2 3 4 26 27 28 29 30 1 2
5 6 7 8 9 10 11 2 4 5 6 7 8 9
12 13 14 15 16 17 18 10 11 12 13 14 15 16
19 20 21 22 23 24 25 17 18 19 20 21 22 23
26 27 28 29 30 1 2 24 25 26 27 28 29 30
3 4 Notes 31 1 Notes
Calendar Templates by Vertex42 Calendar Templates by Vertex42
https:/fwww.vertexd2.com/calendars/| https:/iwww.vertexd2.com/calendars/|
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MONTPELLIER - OUTILS

Outils
« Caméra Solaire 4G + Carte SD 256Go
« Modele DS-2XS6A25G0-1/CH20S40
« Dimension panneau solaire : 76 x 35 cm
« Poids : 13kg
« Autonomie en énergie
- Enregistrement longue durée

Flux Bitrate Résolution Qualité Fréquence Golh Durée pour 200Go (h) Nb sem 12/24 5/7

Principal 1024 1920*1080P Moyen 12,5 0,43 468,9 7,8
Secondaire 512 640*480 Moyen 12,5 0,18 1126,0 18,8
Secondaire 8192 640*480 Supérieur 12,5 0,18 1090,7 18,2
Secondaire 8192 640*480 Supérieur 6 0,12 1651,1 27,5
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MONTPELLIER - LOCALISATION DES CAMERAS
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I MONTPELLIER - METHODOLOGIE

Methodologie
« 1¢e Visualisation des vidéos (Récupération de I'horodatage)

« 2nde Visyalisation
« Caractérisation des événements / temps / usagers concernes / contexte

- Créations de pictogrammes adéquats ! | |
« Fusion des résultats par categories ) T iﬂ Tj
« Post-traitement (suppression des élements inintéressants, cas

avec masques de visibilité)
« Traitement automatisé via python
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MONTPELLIER - METHODOLOGIE

Exemples d’interactions

Camerall Entree Bl Sortie E3 Date Bl HeureBl Droidel Accompagnateurl Rencontre Bl TailleGroupe Bl Interaction 3 Details B2
21/06/2022 Flanc Pieton Inadapte Dro110 Aucun
21/06/2022 Flanc Cycliste Inadapte Dro212 Aucun
21/06/2022 Arriére Groupe 2 Dro212 Aucun
21/06/2022 Fixe Test Inadapte Test Huit
21/06/2022 Arriére Pieton Inadapte Dro121 Aucun
21/06/2022 11:21:36 Arriére Groupe 2 Dro131 Aucun
21/06/2022 11:42:18 Arriere Pieton Inadapte Dro122 Aucun
21/06/2022 11:52:55 Arriére Pieton Inadapte Dro110 Aucun
21/06/2022 12:04:14 Arriére Pieton Inadapte Dro111 Aucun
21/06/2022 12:04:14 Arriére Pieton Inadapte Dro123 Aucun
21/06/2022 14:25:27 Arriére Groupe 2 Dro111 Aucun
21/06/2022 14:25:27 Arriére Groupe 2 Dro132 Aucun
21/06/2022 14:25:27 Arriére Trotinette Inadapte Dro212 Trois tourner
21/06/2022 14:25:27 Arriére Cycliste Inadapte Dro122 Trois tourner
21/06/2022 14:25:27 Arriére Groupe 2 Dro212 Trois tourner
21/06/2022 14:25:27 Arriére Cycliste Inadapte Dro112 Aucun
21/06/2022 14:37:01 Arriere Groupe 6 Dro110 Plusieurs groupes proches
21/06/2022 Arriére Inadapte Huit
21/06/2022 Flanc Groupe 7 Dro114 Aucun
21/06/2022 Flanc Groupe 6 Dro110 Aucun
21/06/2022 Arriere Groupe 4 Dro110 Aucun
21/06/2022 Arriére Pieton Inadapte Dro331 Aucun
21/06/2022 Arriére Test Inadapte Test Huit
21/06/2022 Arriére Test Inadapte Test Aucun
21/06/2022 Fixe Test Inadapte Test Aucun
21/06/2022 Arriére Test Inadapte Test Aucun
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../Montpellier/Horodatage_Montpellier_Droide_final.xlsx

MONTPELLIER

Exemples d’interactions

Passage du droide a proximité d'un usager, en sens opposé, sans réaction des
deux cotés

Drol131 Arrét de I'usager rencontrant le droide

Passage du droide a proximité d'un usager, dans le méme sens, sans réaction

Drol1l1l ot
des deux cOtés

Dro132 Droide passant a proximité d'usagers a l'arrét

Drol112 Traversée de l'usager a coté d'un droide sans que celui-ci n'avance Dro133 Arrét de I'usager laissant passer le droide

Drol114 Usager continuant de marcher, suivi par le droide Dro212 Arrét du droide devant des usagers alors qu'il s'appretait a tourner
Passage du droide derriére |'usager, le droide se déplagant parallelement a

Dro214 .
I'usager, en sens opposés

Drol115 Usager s'écartant quand suivi par le droide

Drol116 Deplacement d'un usager a I'arrét pour ne pas étre sur le chemin du droide Dro311 Changement de trajectoire des usagers dans le cadre d'incivilités

Ecartement d'un usager & proximité d'un droide & I'arrét, contournant un autre
usager par le c6té le plus éloigné, opposé au droide

Arrét du droide du fait de la proximité entre sa trajectoire et I'usager en

Dro121 N
paralléle

Dro312

Passage de I'usager derriére le droide, se déplagant perpendiculairement a

Dro122
ro I'usager (trajet droit du droide ou durant son changement de direction)

Dro331 Arrét de I'usager devant le droide

Ecartement d'un usager & proximité d'un droide voulant s'engager dans la

Dro123 . .
circulation

Dro332 Arrét du droide devant des usagers arrétés

Dro124 Passage de I'usager derriére le droide, le droide se déplagant parallelement a
I'usager, en sens opposés

Dro125 Contournement d'un usager dépassant le droide

Dro126 Avance du droide et de |'usager en face-a-face jusqu'a ce que l'usager se décalle
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MONTPELLIER - INTERACTIONS

Vidéo des interactions

Passage du droide a proximité d'un usager, en sens opposé, sans réaction des
deux cotés

¢+ [l pro110

Passage du droide a proximité d'un usager, dans le méme sens, sans réaction

|
| jj Prolll des deux cotés
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MONTPELLIER - RESULTATS

Quelques chiffres
« 457 passages du véhicule repertories
« 602 interactions potentielles
« 414 exploitables
« 85 interactions notables
« Données de mode de roulage en attente pour la séparation par mode

Jaune
Racine: 51.69%
parent: 51.69%
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MONTPELLIER — PRESENT ET AVENIR

124 ,.787MB

Etudes de Montpellier

* Quartier Antigone : Etude de faisabilité
Prochaine étape : Quartier de 'Ecusson

D6-19-2023 Mon 15:32:44

i Camera 01
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Plus d’informations sur la présentation :

Jérémy COURTOIS — jeremy.courtois@cerema.fr
Azzedine CHABANI — azzedine.chabani@cerema.fr

Peggy SUBIRATS — peqgy.subirats@cerema.fr
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