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L’école de 'aménagement durable des territoires

YT S-iau-a des obstacles encore sur la route
~" Gustave Eiffel

Une automatisation qui arrive progressivement mais surement

Niveau Tache Qui exécute Projections de ventes par niveau d'automatisation sur la periode 2020-2030

1 Assistance a la conduite ® 35,000,000 Niveau d Au.tomatlsatlon
(volant ou pédales automatisé) g B Niveau 1
30,000,000 . Niveau 2
7, ’ :
Assistance a la conduite avancée ° = - — N!VGEU 2+
2/2+ (volant et pédales automatisés) w é 2 25,000,000 EEm Niveau 3
+ changement de voie automatique (niveau 2+) g B Niveau 4
: : . : 20,000,000
3 Conduite semi automatisée dans certaines zones PY L
conduite intégrale hors situations de danger O
( é ger) 'm g £ 15,000,000
5
4 Conduite sauf dans des zones définies . Z 10,000,000
(conduite en toutes circonstances dans zones définies) lm g Source de la donnée :
5,000,000
5 Toutes taches de conduite I - Yano Research (2022)
(véhicule autonome) 0 e
2020 2021 2022 2023 2024 2025 2030
Annee

Un exemple de propagation de l'erreur sur un peloton de vehicules automatises au niveau 2
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e Surconsommation : car accélérations constantes pour rattraper la vitesse fixée 2 \

e Situation de sécurité routiere critique : car décélérations fortes et répétées 0 g I
. . . .. : . 0 100 200 300 400 500

e Creation de bouchons : création par la technologie de bouchons en accordéon Temps [s]
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e Systeme d’automatisation en kit

cameéras véhicule

I e Disponible sur plus de 250 véhi-

cules

radar Connexion USB logiciel

radar

e Code ouvert (modifiable par tous)

openpilot

on the comma three

Quelles solutions ?

—> Modifier les algorithmes utilisés dans les véhicules automatisés actuellement produits
—> Réglementer les systemes d’automatisation en kit et s’en servir comme outils de test pour la validation des systemes
—> Favoriser la connectivité des véehicules autonomes qui permet de limiter la propagation d’erreur sur les pelotons

—> Enclencher un débat public sur les effets de la conduite automatisée pour en mesurer son acceptabilité
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