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Contexte

Le Livic (Laboratoire sur les interactions Véhicules-Infnasture-Conducteurs) développe
des dispositifs permettant d’assister et de sémuldsconduite automobile, en privilégiant les
systemes impliquant une coopération des véhicdied$jnfrastructure et du conducteur. Ces
dispositifs sont congus avec une approche glolaiengjssant leur interopérabilité.

Dans le cadre de ces recherches, les applicatiengpeatception de I'environnement
développées au LIVIC se base sur un ensemble dedsrilogicielles assurant des fonctions
élémentaires (détection d’obstacle, détection déersuivi, localisation ...).

Pour développer des aides a la conduite et allar laeconduite automatisée d'un vehicule il
est nécessaire de détecter la route a I'avant dicwé et de le positionner relativement a
cette derniere. Dans ce cadre, le LIVIC a développésystéme de reconnaissance et de
localisation des marquages routiers qui est capdélelétecter la voie de circulation du
véhicule. Or, changer de voie et éviter les obstasbnt des actions trés courantes dans la
conduite et il est nécessaire de les prendre epteorth est donc nécessaire non seulement de
localiser la voie de circulation du véhicule, mégalement de localiser voire caractériser les
voies adjacentes (type de marquage, de voieiesdgutoroute par exemple). Il est ainsi
nécessaire d’étendre et d’enrichir le systtme mae-développé au LIVIC a un systeme
multi-voies.

C’est dans ce cadre que nous avons mis en ceutwdd’'@t la conception d’'une brique de
fusion des données provenant du traitement desesnagues de plusieurs caméras. Cette
approche a pour principal objectif d'assurer unect®n et un suivi plus fiable, plus robuste
et plus précis des voies de circulation.

Objectifs

L’objectif de ce stage est de continuer les étwtiga réalisées au LIVIC sur la fusion multi
cameéras pour la détection et le suivi multivoidsusies. Cette approche permet de mettre en
valeur l'utilité des outils de fusion de donnéesletla modélisation des bruits non gaussiens
par des approches plus robustes. Ce travail s’epgui des travaux déja existant en vision
(Sio Song leng) et se porte plus particulierementless aspects fusion, association, suivi et
extraction d’information en aval des traitementdadeision.



Afin de compléter les travaux existants, le stagiaura donc a développer une approche
d’estimation analytique du profil de la route afle corriger les distorsions des images en
fonction de la distance. Afin de rendre plus robustte approche, il devra également intégrer
les données caractérisant la dynamique du veéhitapteur INS, angle au volant et
odomeétrie).

Dans une deuxieme partie, le stagiaire travailkra I'optimisation du moteur de fusion
(intégration des modéles statistiques sur les éwolsl de la route) pour améliorer ces
performances.

Finalement, avec I'équipe validation du LIVIC, I¢agiaire devra mettre en ceuvre un
protocole d’expérimentation et de validation swtgide I'algorithme de fusion multi caméras
avec diverse configuration.

Compétences requises :

Tres bonne connaissance mathématique (traitemesigdal, filtrage de type Kalman, ...).
Bonne connaissance en traitement d’image.

Bonne connaissance en géométrie projective.

Des compétences en programmation sous MatlabpG €t +.



