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INRIA, IMARA

INRIA
EPST, transfert
Effectif de 2400 personnes

IMARA

Michel Parent
Effectif de 20 personnes

Financement par des projets nationaux et européens
Mobivip, Intersafe, React, Cybercars, Cybermove
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Genese

Praxitele, INRIA, INRETS




Genese




Activités

™ Cybercars
> Driverless
> Fleet of vehicles




Quelgues applications pour la
vision

Vision 2D, Vision 3D
Vision au sens large

Stop and go, freinage d’urgence, déetection
de piétons, ...

Avertissement sortie de voie, Adaptative
Cruise Control, evitement de collision, ...

Assistance au parking, localisation, ...
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Localisation spatiale

| ocaliser le véhicule dans un réeférentiel connu
Perceptions extéroceptives
Perceptions proprioceptives
~usion
_ocalisation de réference
Fusion GPS RTK, perceptions proprioceptives

| ocalisation bas cout

Fusion GPS sur le code, image/modele matching,
perceptions proprioceptives
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Localisation, résultats et
evaluation




Recalage vision/modele




Recalage LADAR/modele

Frequence de balayage:
12.5 Hz

Champs de vision:
240°

distance: 0.3 ma200 m

resolution:

distance: 4 cm, angle: 0.1°
al°

4 plans de balayage
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Recalage LADAR/modele

» Carte précise
* Amers naturels




| ocalisation « absolue » et
relative

LASMEA
INRIA/ICARE




Perception collaborative

Coopéeration Véhicule/Vehicule,
Vehicule/Infrastructure

Entités mobiles et statiques
Besoin de partage des connaissances
Connaissances statiques et dynamiques

Utilisation de Wi-Fi pour la communication,
OLSR (routage dynamique)
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Localisation spatio-temporelle

Données associées a une entité
Acces aux données via les entités
Les entités sont spatialement referencées

Chaque donnée est referencée dans une base de
temps identigue pour toutes les entites

Bases de temps synchronisees sur le temps GPS
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Sensor Hub V1.0




Collaboration V/V, V/I

Objets statiques,
dynamiques
Objets
Sensor
Perception
Planning
Control
Actuators

DB distribuée, GIS




Resultats




Reéesultats

Situation réelle, le film Modele spatio-temporel reconstitué
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Conclusion

Des concepts intéressants, des
résultants probants

Evolution des reglementations

Transfert, essaimage

De |la recherche au produit bas cout
robuste et fiable

Business model
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Mercl pour votre attention

www-rocd.inria.fr/imara

Mikael.Kais@inria.fr




