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CONTEXTE

Conception de route favorisant :

1 La fluidité des trajectoires automobiles

1 Le respect du Code de la sécurité routiere
1 Un comportement de conduite intuitif
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PROBLEMATIQUE

Etudes utilisent traditionnellement les données
historigues brutes

La collecte de données des collisions est un défi
logistiqgue énorme:

1 Couts

9 Durée de collecte

9 Les accidents de la route sont des évenements
indésirables pour lasociété

{ Considérationsethigues a expérimenter sur lescitoyens
(p. ex. projets pilote de longue durée)
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Détails pertinentes souvent manquantes :
| Localisation microscopique (visa-vi s | dam®nag
1 Facteurs de comportement
1 Rapportsmanquantes (particulierement pourles incidents
a faible seéverité)
{ Variabilité de la qualite et du niveau de détail entre
juri dictions et i1 ndividus,;

OBJECTIF

Etudier]l a s®curit® dédun am®n
nN®cessiter de dlusong@ess doa

q A partir du comportement habituelle desusagers
{ Observations de courte durée
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MESURES SUBSTITUTS
DE SECURITE

Observation indirecte de la sécurité routiere par lien
empirigque entre les accidents de la route et une
mesure du comportement habituel des conducteurs

1 Vitesse de conduite
{ Mesure classique bien établi dans la littérature

T Evénements de conflits «quastaccident »
| TrafficConflictTechnique

1 Mesures de comportement banal
{ Comportement cédele-passage
MT¢l dzE RQAYFNI OGAZ2Yya NRBdziASsSNBa
{ Changements de voies
1 Bc.
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COMMENT MESURER LA
SECURITE ROUTIERE?

YOI A @R £ QOO RITASDT Q0 i

Descripteurs de probabilité (collisions/eh-km)
1 Mesure de comportement entre usagers : interactions

Descripteurs deséverité (dommages/collision)
fDi ssi pation do®nergie ci n®f
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TRAFFIC CONFLICT
TECHNIQUE (TCT)

Lienempirique entre les accidents de la route et les
situations dangereuse («quastaccident»,«conflit »)
observées entre usagers de la route

{ Lathéorie courantema i nt i en d &0werx ilsitem
gualitatif entre la proximité des
véhicules sur une trajectoire
de collision potentiel

fLOhypoth se de
maintien que ce lien est:

1 répétablepourdes
sites differents

9 se mesure de maniere
objectif et quantitatif Source de'image :(Tarko2012)
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TEMPS A LA
COLLISION

Letemps a la collision {ime-to-collision, TTCest une
mesure TCT classique decrivent le temps restant, a un
moment donn®, avant quour
entre deux véhicules sur une trajectoire de collision
guelconque
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TYPOLOGIE DES

INTERACTIONS
Convergence Collision
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De plus, les interactions ne sont pas limité aux

veh
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DONNEES VIDEOS

Collecte de données de comportement
| 60al de de cam®r ¢

1 Relativementdiscret

1 Mobile

1 Alimentation et
stockage isolé

¢ | O®preuve
et du vandalisme

9 Facile a installer
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Avec 400 minutes de données aux heures de pointes,
a 15 trames par seconde, chaque journée comporte :

91 360,000 trames

TfEn moyenne 4,000 v®hicul es
journée entiere
1 Une moyenne de 1201,000 trames par vehicule
T2y 20a4SNIBS SYODBANRY HIAANZINAN
{ ou environ 41 heures de conduite véhiculaire continue
{ ou environ 1,230 km de conduite

** Remarque : | e taux dodoaccident moyen
un accident par milliondekmdec ondui t e, sel on | 6am®nag



ANALYSE VIDEO

Projet a code source ouverfTraffic Intelligence
1 https://bitbucket.org/Nicolas/trafficintelligence

1 Utilise la bibliotheque logicielle de vision par ordinateur
OpenCVpour | d0extraction des t

1 Projette les trajectoires
a une surface planea
I'aide homographie et
d'imagerie par satellite

1 Bibliotheque logicielle
en Python pour
Interprétation et
analyse des trajectoires
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VITESSE
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