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 Ce travail s’inscrit dans le cadre des travaux de � n d’études dans le 
domaine de l’électricité et électronique du véhicule pour le département 
énergie et mobilité de la haute école spécialisée bernoise. Il fait partie 
intégrante d’un plus grand projet nommé Sh@ttle visant à relever le dé�  
de l’autonomisation des véhicules en tentant de rendre progressivement 
autonome un véhicule électrique, un Renault Twizy, qui, d’origine, est 
dépourvu de système d’assistance. 

Sh@ttle, en bref
Les précédents projets liés à Sh@ttle ont permis 
l’installation de nombreux capteurs tels que radar, 
lidar, caméra intelligente ainsi que des actuateurs 
comme le moteur de direction et de freinage. Lors du 
commencement de ce présent projet, il était possible 
de contrôler l’accélération, le freinage et la direction 
via une manette de jeu.
Le projet est entré dans une nouvelle phase. Le 
véhicule dispose maintenant de nombreux outils lui 
permettant progressivement de faire ses premiers 
pas vers une conduite sans conducteur. Le véhicule 
possède un ordinateur servant à la conduite auto-
nome qui s’appelle Logic Control Unit ou LCU. Il 
travaille sous Linux avec la plateforme de robotique 
open-source ROS ou Robot Operating System. Cette 
plateforme nous permet de créer les logiciels néces-
saires pour implémenter et utiliser les divers compo-
sants ainsi que pour la création des algorithmes de 
commandes.

Enregistrement et suivi de trajectoire
Ce projet se déroule en deux phases. La première 
phase consiste à développer un simulateur a� n de 
tester l’algorithme qui permet l’enregistrement et le 
suivi d’une trajectoire. La deuxième phase consiste 
à modi� er la version du simulateur pour qu’il soit 
adapter à notre véhicule. Il s’agit principalement d’op-
timiser les instructions de commandes pour contrôler 
les actuateurs du véhicule a� n de lui permettre de 
reproduire, le plus précisément possible, la trajec-
toire enregistrée.

Dé� s
Le moyen de localisation utilisé est l’odométrie, elle 
se base sur la vitesse du véhicule et l’angle du volant. 
Cette dernière est donc sujette à une dérive de plus 
en plus importante, au fur et à mesure que le véhicule 
avance. Dans le but d’améliorer le programme de 
suivi de trajectoire pour une utilisation à plus grande 
échelle, un objectif complémentaire de ce projet sera 
d’installer et d’analyser la possibilité d’utiliser les 
données de positionnement absolues via un récepteur 
GPS.

Un second objectif complémentaire est d’implémen-
ter un programme d’évitement d’obstacle. Ce dernier 
tente d’utiliser les capteurs lidar, radar et caméra 
intelligente pour réagir.


