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Problématique : La sécurisation et l’aide à la conduite d’un véhicule 

nécessitent des technologies avancées en terme de perception et de 

compréhension de son environnement extérieur.  
 

Méthode : Développement de systèmes de perception ; analyse et 

compréhension de la scène extérieure au véhicule ; fourniture 

d’indicateurs utiles à la prise de décision ; intégration et évaluation des 

méthodes de traitement dans les véhicules de deux laboratoires, dans des 

environnements de conduites en France et en Chine. 
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