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Objectif %

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

Attention =

Processus Bottom-up (BU) [Itti2001] + Processus Top-down (TD) [Land2006]

L’ attention se porte aut omat ilguaetmeenntt isounr els ts tg umud éu
Li € aux caractéristiques Vi suleild eas ldae nlatot

Mais TD prédictif +++ (vs. BU)

A Dans un 18 temps, modele TD, puis y intégrer le BU, en essayant de quantifier le
poids de chacun

Conduite = Tache complexe dans un environnement visuel complexe

|_) Situation idéale pour étudier les processus attentionnels )
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Modele 2V

* Le modele de Wickens (2001, 2003 ; Horrey et al., 2006)
Modele théorique (TD + BU) A Modele quantitatif prédictif (uniquement TD)

= attentes + valeur de |71 n
APrédiction : %fixations dans | es aitaches d’ |
Top-down
Attentes actif d Il_\/?leur'
endogene e l'information
volontaire
dirigé

Attention visuelle
(Point de regard)

stimulé
automatique

exogene
Saillance passif Effort
Bottom-up
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Modele 2V

« Le modele de Wickens (2001, 2003 ; Horrey et al., 2006)
Modele théorique (TD + BU) A Modele quantitatif prédictif (uniquement TD)

= attentes + valeur de |’ 1in
APrédiction : %fixations dans | es aitaches d’ |

. 2 . . AOI1 Task1 (Guid V=2
 Appliqué a I'anticipation de carrefours Eranes cansiam oo (oudage) (¥22)

Les variables :
- Attentes modulées par le trafic
- Valeur modulée la regle de priorité (signalisation) Visual Attention (Scan) to AOI =

AOI2 Task2 (Contrdle) (V=1)

(Chaussée)

LeS SOUS-téCheS [A”en1971] Z [BW x relevance(value) of AOI to task x task priority]
- Contr6le du véhicule
- Guidage

Les AOls :
- Les branches du carrefour
(trafic — Tache de guidage)
- La chaussée
(poi nt d’-@&ache denceniraen
- Autre = le tableau de bord + le décor
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Expérience en simulateur

Recueil des données terminé : 38 participants

Variables d’intéréts :
- Trafic : aucun, faible, dense
- Signalisation : voie prioritaire, stop, cédez-le-passage

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

Matériel :
Simulateur de conduite + Environnement virtuel projeté sur 200° + Oculometre (SMI — lunettes)
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Expérience en simulateur

Recueil des données terminé : 38 participants

Variables d’intéréts :
- Trafic : aucun, faible, dense
- Signalisation : voie prioritaire, stop, cédez-le-passage

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

Matériel :
Simulateur de conduite + Environnement virtuel projeté sur 200° + Oculometre (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 modéle et les données obtenues (Test de corrélation - R)

A Simodele concluant, possibilité en plus de déterminer a quel moment les conducteurs
commencent une prise d’'information active afin de
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Expérience en conduite réelle

Test du modele en situation réelle de conduite (Septembre - Octobre)
Collaboration avec Lara Désiré — CETE de I’Ouest

Simulateur
Avantages :

Situation contrdlée, essais identiques, BU volontairement peu présent
Inconveénients :

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

Conduite réelle
Avantages :
Conduite naturelle et automatisée, plus écologique
Inconvénients :
Situation non-contrélée, notamment manque de visibilité, présence de BU

Importance +++ de tester le modéle dans ces deux conditions, peut étre également un
premier pas vers la quantification relative du BU et du TD
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Expérience en conduite réelle 2V

Test du modele en situation réelle de conduite (Septembre - Octobre)
Collaboration avec Lara Désiré — CETE de I’Ouest

voicieR
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Applications

« Modele prédictif des processus attentionnels

e Outil de diagnostic
A peut aider a comprendre pourquoi certains

accidents surviennent dans la méme zone

 Formuler le modéle selon le Théoréme de Bayes afin de I'implémenter :
- trafic plus naturel (atout notamment pour les simulations)

- test de nouveaux aménagements virtuellement

_‘3&_> pajp) = PEERE T YT

‘cEDE'z LE
PASSAGE,

=S
,,\\/M
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Mercl de votre attention i2V
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