
INSTITUT FRANCAIS 

DES SCIENCES 

ET TECHNOLOGIES 

DES TRANSPORTS, 

DE L’AMENAGEMENT 

ET DES RESEAUX 

Prise d’information visuelle  

en conduite automobile 

 
S. Lemonnier, R. Brémond (LEPSiS), T. Baccino (LUTIN, Paris 8) 

Impact des Informations Visuelles   

sur les comportements de conduite 

Paris, 19 juin 2012 

 



2 Séminaire I2V, Paris, 19 juin 2012 

Objectif 

Modèle quantitatif de la prise d’information visuelle, basé sur les processus 
attentionnels 

Attention = 

 

 

 

 

 

 

Mais TD prédictif +++ (vs. BU) 

Ą Dans un 1er temps, modèle TD, puis y intégrer le BU, en essayant de quantifier le 
poids de chacun 

 

Conduite =  Tâche complexe dans un environnement visuel complexe 

 

                      Situation idéale pour étudier les processus attentionnels  

Processus Bottom-up (BU) [Itti2001]  
L’attention se porte automatiquement sur 1 stimulus.  

Lié aux caractéristiques visuelles de l’objet  

Processus Top-down  (TD) [Land2006]  

L’attention est guidée par la tâche.  

Lié à la nature de l’objet. 
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Modèle 
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Bottom-up
Saillance Effort

• Le modèle de Wickens (2001, 2003 ; Horrey et al., 2006) 

Modèle théorique (TD + BU) Ą Modèle quantitatif prédictif (uniquement TD)    

    =   attentes + valeur de l’information 

Ą Prédiction : %fixations dans les aires d’intérêts (AOIs) en fonction de la sous-tâche 
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• Le modèle de Wickens (2001, 2003 ; Horrey et al., 2006) 

Modèle théorique (TD + BU) Ą Modèle quantitatif prédictif (uniquement TD)    

    =   attentes + valeur de l’information 

Ą Prédiction : %fixations dans les aires d’intérêts (AOIs) en fonction de la sous-tâche 

 

• Appliqué à l’anticipation de carrefours 

Les variables : 

- Attentes modulées par le trafic 

- Valeur modulée la règle de priorité (signalisation) 

Les sous-tâches : [Allen1971] 

- Contrôle du véhicule  

- Guidage  

Les AOIs :  

- Les branches du carrefour  

  (trafic – Tâche de guidage) 

- La chaussée  

  (point d’expansion - Tâche de contrôle) 

- Autre = le tableau de bord + le décor 

Modèle 
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Expérience en simulateur 

Séminaire I2V, Paris, 19 juin 2012 

 
Recueil des données terminé : 38 participants 

 

Variables d’intérêts : 

- Trafic : aucun, faible, dense 

- Signalisation : voie prioritaire, stop, cédez-le-passage 

 

Variable dépendante : pourcentage de temps de fixation dans chacune des AOIs 

 

Matériel :  

Simulateur de conduite + Environnement virtuel projeté sur 200° + Oculomètre (SMI – lunettes) 
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Recueil des données terminé : 38 participants 

 

Variables d’intérêts : 

- Trafic : aucun, faible, dense 

- Signalisation : voie prioritaire, stop, cédez-le-passage 

 

Variable dépendante : pourcentage de temps de fixation dans chacune des AOIs 

 

Matériel :  

Simulateur de conduite + Environnement virtuel projeté sur 200° + Oculomètre (SMI – lunettes) 

 

Protocole : 

5 essais (carrefours) de chaque conditions, soit 45 essais répartis en 3 blocs de 15-20 min 

 

Analyses des données : 

Comparaison entre les prédictions du modèle et les données obtenues (Test de corrélation - R)  

 

Ą Si modèle concluant, possibilité en plus de déterminer  à quel moment les conducteurs  

commencent une prise d’information active afin de passer le carrefour 

Expérience en simulateur 

Séminaire I2V, Paris, 19 juin 2012 
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Test du modèle en situation réelle de conduite (Septembre - Octobre) 

Collaboration avec Lara Désiré – CETE de l’Ouest 

 

Expérience en conduite réelle 

Séminaire I2V, Paris, 19 juin 2012 

Importance +++ de tester le modèle dans ces deux conditions, peut être également un 

premier pas vers la quantification relative du BU et du TD 

 

Simulateur 

Avantages :  

 Situation contrôlée, essais identiques, BU volontairement peu présent 

Inconvénients :  

 Conduite moins naturelle, moins automatisée (prise en main du simulateur) 

 

Conduite réelle  

Avantages :  

 Conduite naturelle et automatisée, plus écologique 

Inconvénients :  

 Situation non-contrôlée, notamment manque de visibilité, présence de BU 
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Test du modèle en situation réelle de conduite (Septembre - Octobre) 

Collaboration avec Lara Désiré – CETE de l’Ouest 

 

Expérience en conduite réelle 

Séminaire I2V, Paris, 19 juin 2012 

Collaboration avec le LRPC d’Angers 

VOICIE Cyclope 
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• Modèle prédictif des processus attentionnels 

 

 

 

• Outil de diagnostic 

 Ą peut aider à comprendre pourquoi certains  

 accidents surviennent dans la même zone  

 

 

• Formuler le modèle selon le Théorème de Bayes afin de l’implémenter :  

- trafic plus naturel (atout notamment pour les simulations) 

- test de nouveaux aménagements virtuellement 

Applications 

Séminaire I2V, Paris, 19 juin 2012 
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Merci de votre attention 

 

IFSTTAR 

IM - LEPSiS 

sophie.lemonnier@ifsttar.fr 

www.ifsttar.fr 
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