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Nulle part ailleurs

Malgré d’indéniables 
avancées en R&D, le 
presque milliard de 

véhicules que compte actuel-
lement la planète reste totale-
ment dépendant d’énergies fos-
siles désormais en voie de dis-
parition. Il en va de même du 
dégagement de CO2 qui conti-
nue à réchauffer la planète. Si 
pour ces deux éléments, les 
automatismes et la robotique 
ne peuvent pas grand chose, il 
en va autrement de deux autres 
composantes essentielles de 
l’automobile de demain.

L’une c’est l’insécurité routière, 
responsable de plus d’un mil-
lion de décès chaque année 
dans le monde. Dans 95 % des 

En 20 ans, le Centre de robotique des Mines Paristech 
a fait profiter de ses travaux sur la robotique, la vision 
et les automatismes, le monde de l’automobile. Pour le 
véhicule intelligent de demain, il en aura bien besoin.

cas, c’est le conducteur qui en 
est la cause directe. Il suffit de 
regarder ce critère de près, pour 
se rendre compte que les auto-
matismes intégrés dans les véhi-
cules et dans les infrastructures 
ont permis de limiter sensible-
ment le nombre de décès sur 
les routes des pays développés, 
donnant un ratio entre le nom-
bre de véhicules et le nombre 
de morts largement en défaveur 
des pays moins développés.

Les automatismes 
pour gérer  
La congestion

L’autre calamité qui ne fait 
qu’empirer, c’est la congestion. 
Depuis un demi-siècle, elle est 

la cause de l’augmentation ex-
ponentielle de la surface circu-
lante qui défigure nos villes et 
contribue à l’étalement urbain 
sans jamais réussir à résoudre 
cette congestion. La solution 
consiste à restreindre les accès 
par des systèmes à péage, ou à 
augmenter la surface.

Et si déployer une nouvelle 
source de motorisation comme 
l’électrique ou la pile à com-
bustible peut répondre aux 
deux premiers éléments évo-
qués plus haut, la solution mé-
canique ne répond en rien aux 
deux autres problématiques 
(sécurité – congestion).

Parmi les autres faits, notons 
un parc de 35 millions de vé-
hicules en France, soit un ca-
pital immobilisé considérable, 
surtout avec une moyenne 
d’utilisation d’une demi-heure 
par jour. Parmi les solutions de 
demain, on trouve la cyber-voi-
ture qui conjugue les bénéfices 
du co-voiturage et de l’autopar-
tage. Seulement, pour fonction-
ner de manière autonome un 
robot ou un système automa-
tisé mobile doit être capable de 
percevoir et de modéliser son 
environnement.

L’apport de  
La robotique et 
des automatismes

C’est ce à quoi le Centre de 
Robotique des Mines Paris-
tech travaille depuis 20 ans. 
Une part importante de ses ef-

forts de recherche porte sur la 
perception visuelle, la fusion 
multi-sensorielle, l’analyse et 
la compréhension de scènes, la 
reconstruction géométrique… 
De la robotique à l’automo-
bile intelligente de demain il 
n’y a qu’un pas. « Qu’il va fal-
loir franchir, nous n’avons pas 
le  choix, commente Claude 
Laurgeau, le créateur du Cen-
tre de Robotique, aujourd’hui, 
les  véhicules  ont  atteint  une 
autonomie  énergétique,  mais 
pas  une  autonomie  décision-
nelle ».

Il lui suffit de citer quelques 
chiffres pour traduire tous les 
enjeux et les avantages que 
les technologies de robotique 
et d’automatique peuvent ap-
porter. « Vous  remarquerez 
que  la  largeur  d’un  véhicule 
tourne  autour  d’un  mètre, 
alors pourquoi  faire des voies 
d’autoroute  larges de près de 
4 mètres ? Quel est le conduc-
teur qui  est  capable de pren-
dre un tunnel de deux mètres 
de  large  à  130  kilomètres  à 
l’heure avec un véhicule large 
de 1 mètre 60 ? Pourquoi  les 
distances séparant  les véhicu-
les  sont calculées en  fonction 
d’un  temps  de  distance  par-
couru  de  2  secondes  (temps 
de  réaction  du  conducteur  + 
temps de  réaction du véhicu-
le) alors qu’il pourrait être  in-
férieur à 300 ms. On pourrait 
ainsi multiplier les exemples et 
montrer que la productivité de 
l’infrastructure  est  véritable-
ment à améliorer ».

Objectif : l’autonomie décisionnelle

Outil RTMaps pour intégrer des capteurs hétérogènes et asynchrones.
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Fermez le banc, et même si 
l’avenir peut ressembler pour 
certains à un roman de scien-
ce-fiction, il est évident que 
demain, le véhicule conduira 
pratiquement tout seul, avec 
une batterie de capteurs. Ce 
véhicule sera partagé. Une 
évidence notamment pour ce 
que les spécialistes appellent le 
chaînon manquant qui concer-
ne les 5/10 derniers kilomètres, 
ceux qui mènent de la gare, 
de l’aéroport, du parking vers 
l’hôpital, le lieu de travail, le 
campus… 

C’est d’ailleurs dans ce cré-
neau que les premiers exem-
ples prennent forme. L’un des 
plus somptueux restant Masdar 
City, (la ville nouvelle d’Abou 

Dhabi dans les Emirats arabes 
unis en construction depuis 
février 2008 et qui se veut une 
ville zéro émissions de carbone 
et zéro déchets) qui intègre 
des cybercar se déplaçant de 
l’aéroport vers plusieurs lieux 
en fonction de la demande, 
à l’image d’un ascenseur que 
l’on appelle lors du besoin. Les 
plus riches ayant carrément 
leur propre cybercar qui intègre 
le circuit de conduite des autres 
cybercar.

Visionnaire  
de terrain

Reste que la recherche sur les 
cyber-véhicules est une ques-
tion de feeling comme le pré-
cise Michel Parent, directeur 

du projet Imara à l’Inria, et 
qui connaît bien la robotique 
ayant été dans les années 80 
président de l’Afri, l’association 
industrielle de robotique de 
l’époque. « Lorsque vous faisiez 
un sondage pour savoir s’il était 
utile de développer un transistor 
transportable,  les personnes in-
terrogées répondaient par la né-
gative. Des études similaires sur 
le téléphone portables donnent 
le même résultat, il est donc dif-
ficile de demander comment les 
acheteurs voient leurs véhicules 
de demain. Il faut être visionnai-
re ». Ce sera le rôle du prochain 
White Paper européen sur le 
transport qui devrait voir le jour 
en 2010, et permettra de fixer 
une ligne directrice sur les dix 
ans à venir.

Des travaux vus d’un bon œil 
par les industriels qui en re-
demandent, comme Jacques 
Aschenbroich, P-dg de Valéo, 
qui note qu’il va falloir trou-
ver un équilibre financier entre 
développement et production. 
« Les bonnes idées ne viennent 
pas des études de marchés, les 
ruptures  sont  toujours  en  pro-
venance  de  personnes », mais 
« il  faut  canaliser  toutes  ces 
idées ».

La voiture se transforme, d’une 
vision de pouvoir elle est véri-
tablement devenu un moyen 
de transport. « Mais  quelle 
que soit  la  taille ou  la  forme,  il 
faudra conserver  la sûreté et  le 
confort auxquels  les utilisateurs 
sont habitués » précise Jacques 
Aschenbroich « et pour l’instant 
les solutions totalement automa-
tisées ne  sont pas assez  fiables 
pour  être  commercialisées ». 
Reste que plusieurs évolutions, 
dans une démarche de pas par 
pas sont en train de prendre pla-
ce, c’est ainsi que les systèmes 
de sécurité passive comme les 
airbag sont complétés par des 
outils de sécurité active comme 
la détection de panneaux, le 
suivi de bandes blanches….

Ensuite, il faudra travailler les 
aspects sociaux. Permettre, par 
des automatismes, de se rap-
procher du véhicule précédent 
reste quelque chose de possible 
techniquement, mais pour cela 
il faut que le système puisse 
prendre la main sur les fonc-
tions de freinage par exemple, 
d’où une intrusion dans ce que 
le propriétaire d’un véhicule 
considère encore comme quel-
que chose d’exclusif, lui appar-
tenant. 

Les 20 ans en LiVre

Le Centre de Robotique de Mines Paristech a été créé en 1989 
par Claude Laurgeau. Le premier thème de travail orienté ro-
botique, initié dès 1989, a concerné le développement de 
systèmes d’assistance à la conduite s’appuyant sur la vision 
artificielle. En 1992, Philippe Fuchs rejoint le centre et prend 
en charge le domaine de la réalité virtuelle et augmentée 
dans le cadre d’un partenariat avec EDF RD. En 1996 Brigitte 

d’Andréa vient apporter son 
expertise sur les systèmes de 
contrôle avancée, et fin 1997, 
le centre fait ses premiers pas 
dans le domaine de l’imagerie 
et de la robotique médicale et 
les composantes systèmes de 
production et logistique.

Concernant la partie Voiture 
intelligente, aux Presses des 
Mines, Claude Laurgeau vient 
de publier un ouvrage de 250 
pages qui résume de façon 
très didactique les grandes di-
rections que prend ce secteur, 
et explique également quels 
sont les principaux travaux. 

Attention, même si l’auteur maîtrise les formules de plusieurs 
pages il a su les mettre de côté dans l’ouvrage, permettant 
à tout un chacun de comprendre ce sujet, si proche de la 
robotique, de la vision et des automatismes. A se procurer 
sans délai. 

Détection de piéton dans l’interface Edona.


