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Probléme. Dans ce projet, on prévoit une recherche pour améliorer la collecte
et le traitement d’informations (plus spécifiquement sur I’état du trafic) et la
transmission vers un portail Internet ainsi que la collecte et le traitement
d'informations sur I’état du véhicule au sein du véhicule lui méme. Ceci pour dans
un objectif d’améliorer les conditions de circulation des véhicules (Figure 1) [1-9].

\

Figure 1 — Voiture intelligente autonome
Le but de I'étude. L'objectif du projet est de donner de I’assurance au rythme
et a la vitesse que prend le secteur des transports en essayant de I’optimiser grace
aux technologies d'information et de communication (TIC). C’est ce qu’on appelé
communément les systemes de transport intelligents (STI) (en anglais Intelligent
Transportation Systems (ITS)). On les dit "Intelligents" parce que leur
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développement repose sur des fonctions généralement associees a I'intelligence :
capacités sensorielles, mémoire, communication, traitement de I'information et
comportement adaptatif.

Technologies d'information et de communications pour véhicules et
systemes de transport intelligents. Les STI désignent les applications des TIC au
domaine des transports. lls reposent sur des fonctions généralement associees a
I'intelligence comme les capacités sensorielles, mémoire, communication, traitement
de I'information et comportement adaptatif. On trouve les ST1 dans plusieurs champs
d'activité: dans l'optimisation de I'utilisation des infrastructures de transport, dans
I'amélioration de la sécurité (notamment de la sécurité routiere) et de la sGreté ainsi
que dans le développement des services.

L'utilisation des STI s'intégre aussi dans un contexte de développement
durable: ces nouveaux systéemes concourent a la maitrise de la mobilité en favorisant
entre autres le report de la voiture vers des modes plus respectueux de
I'environnement. 1ls font I'objet d'une compétition économique serrée au niveau
mondial.

Dans ce projet, on prévoit une recherche pour améliorer la collecte et le
traitement d’informations a deux niveaux : (i) collecter et traiter les informations sur
I’état du trafic en utilisant des communications inter véhicules et la transmission vers
un portail Internet (service Info trafic par exemple), ainsi que (ii) collecter et traiter
les informations sur I’état du véhicule (service d’éco-driving par exemple).

Pour la communication avec le portail de transport, il sera nécessaire de faire
la sélection et I'analyse des différentes possibilités existantes (3G/4G, WiMAX,
Wifi).

Collecter et communiquer les informations issues du véhicule représentent les
objectifs innovants de ce projet qui propose de concevoir et tester le contrdleur
numeérigue embarqué qui aura des interfaces de communications avec I’extérieur. Ce
contréleur pourra étre intégré au vehicule ou en premiére ou en seconde monte.

Cette nouvelle collaboration a beaucoup d’avantages pour le laboratoire
DRIVE ainsi que I’université de Bourgogne qui sont listés ci-apres:

- Renforcer ses liens avec les universités et organismes scientifiques étrangers
travaillant sur des thématiques similaires ou complémentaires;
- Avoir des thésards en collaboration et/ou en cotutelle;

- Avoir des publications communes;
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- La possibilite d’accueillir des étudiants dans le cadre du Master international
de [Iuniversité de Bourgogne AESM (Automotive Engineering and
Sustainable Mobility);

Faire connaitre la qualité de la recherche du laboratoire DRIVE et des
enseignements de I’UB aux étudiants de I’Ukrainie.

Dans ce projet, on prévoit une recherche pour améliorer la collecte et le
traitement d’informations a deux niveaux : (i) collecter et traiter les informations sur
I’état du trafic en utilisant des communications inter véhicules et la transmission vers
un portail Internet, ainsi que (ii) collecter et traiter les informations sur I’état du
vehicule. Des implémentations et expeérimentations reelles seront faites. Ces
différents travaux seront ensuite disséminés au travers de publications scientifiques
communes.

Le consortium a été choisi de maniére adéquate de telle sorte a obtenir une
complémentarité de compétences et couvrir I’ensemble des problématiques traitées
par le projet. L’université de Bourgogne a des compétences dans les domaines de
réseaux de véhicules, la communication entre véhicules et véhicule a infrastructure.
L université de Kharkiv possede des compétences en électronique embarquée et
systémes et processus de contrdle des véhicules. Ainsi, le projet regroupe toutes
compétences scientifiques qui permettent de répondre aux différentes
problématiques techniques visées par le projet.

Résultats. Les partenaires du projet porteront et défendront ces innovations
technologiques par I'intermédiaire de publications dans des conférences et journaux
spécialisés, de dépots de brevets et de participations au niveau des organismes de
normalisation. Les organismes auxquels nous comptons participer activement sont :
I’ISO (CALM), ETSI ITS et le consortium Car-2-Car. Il est & noter que les personnes
impliquées dans le projet suivent d’ores et déja a la plupart de ces groupes de
standardisation.

La formation par la recherche a I'université de Kharkiv, c’est d’abord un
transfert de connaissances et de savoir-faire dans lequel I’université met tout en
ceuvre pour que le doctorant réalise la meilleure these possible. L universite tient a
renforcer ses liens avec les universités et organismes scientifiques étrangers.

Ces collaborations sont fondamentales dans la mesure ou elles concourent a
renforcer les activités de recherches de ses laboratoires. Par ailleurs, il est prévu dans
cette collaboration d’avoir des theses en collaboration et/ou en cotutelle avec
I’Université de Bourgogne. Les theses donneront tout d’abord lieu a des publications
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communes et seront ensuite soutenues devant un jury international composé de
membres des deux universités en autres.
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IlocTanoBka nmpoo6Jemu. [Ipobrema cyyacHOro MOHITOPHHTY TPAHCIIOPTHUX
3aco0iB [1] He wMoxe Oyru BupimeHO 0€3 BHKOPHCTAHHS CYYacHUX
KOMYHIKaliitHuX 3aco0iB. KoMyHikaliiHi 3acobu 0a3yroThbCsl Ha JIOCATHEHHSX Y
HU3bKOYACTOTHIN paaioTenedoHii, CYMyTHHKOBOMY 3B'SI3KYy Ta TEXHOJIOTISIX

00po0Oku Bizieorpadiunoi iHdopmariii. HoBi HanmpsiMu po3BUTKY JIOTICTUKH MOB'sI3aH1
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