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Préambule

Le présent document porte sur la méthodologie génération,d'alimentation et Rerichissement des
scénariosde conduiteutilisables pour la démonstration de la sécurité des systémes de transport routier
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1 Génération, mentation et enrichisse®nt des scénarios

1 Hiérarchisation des scénarios

9 Utilisation des scénarigzar différents outils de validation, a différentes étapes de conception et par
différents acteurs

Ce documené étérédigé dans le cadre du groupe de travail sur les scénarios opdola DGITM dt QL y & G A ¢
de Recherche TechnologiqugystemX(ci-aprés IRT SystemX)ll approfondit et complete ledocument
méthodologique DGITM sur les scénarios de condllijtet a pour objectif principal dproposer une approche
pour fairevivrela premiére liste de descripteurs présentgar ce document initial
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Introduction

L'utilisation de scénarios pour la conception et la validation des systémes de conduite automatisés et systémes
de transport routier automatisés (STRA) fait 'unanimité dat®systéme du véhicule automatisé

L'ensemble des travaux réglementaires faidintenantréférence aune approche par scénarios (par exemple

le reglement EU ADS en cours de publicafids], les reglementdJN R157 dit ALK$4], UN R152 AEBS [24],

le document cadr&lATM[13], ...)qui a été reprise dans le cadre réglementaire francais lié au décret n® 2021

873 du 29 juin 202[126]. Le besoin de standardiser certaines notions est de ce fait apparu, besoin notamment
traduit par lacréation d'un nouveau groupe de travail internatiodadh CEFib! RSRAS t f QKI NI
la réglementation technique pour le développement des véhicules équipés de systemes de conduite
automatisés (WP. 20GRVA. Un groupe similaire a également &1 | 2 2 dzNgf. {5], [6]<I1], {8hdans le

Gomité Technique Véhicules Routiers (TC 22), et le ®nmité Dynamique du Véhicule (SC 33) sur les
scénarios pour la conception et la validation des véhicules automatisés

Les différentaravauxcontribuentt. £ QS 0f AaadSYSyid RQdzyS OflFaaAixFAaAolr i
a2dza TFT2NX¥S RS 02dz0KSa& 2dz R ®h dilsdrapréfréngielemdntie tedimizh G S F
«couche», traduction du terme anglsaxon dayern NI i Sy datiobal. € diffeiereNXouches de
description couvrent tous les éléments, du statique vers le dynamique.

Le présent document prend en considération ces différénatgaux, dont il résulte néanmoins des différences

dansle choixet Q2 NR2y Yyl yOSYSy i RS dcénarosFace Reds d¥Senced)le dddumeny RS
méthodologique DGTIM de février 2022 H]pris le parti de recommandem nombre réduit de couches
AYRSLISYRIy(iSa tSa dzySa RSa eudziaMBeifaciiRed drgombidtatbing des RS ¢
facteurs de risques dans les scénarasguiapparait propice a une génération large de scénarios.
Conformémenta ce document ce livrable est agnostique de la technologie et ne traite pas des
dysfonctionnements techniques du systémiede la cybersécuritétDe mémea ce stade, les scénarita@sant
apparaitre undntervention a distance ne sont pabordés danse documenti.e des scénaris dans lesquels

une fonctionnalité d'interventior distanceest a I'origine de la situation dangereu&ar contre, ce document
O2dzONBE RS& aOSylrNAR2a RIya fSaldsSta fdusyaneNDSYy iA2y
/'S R20dzYSy i NS LRNGSYy SRSyl a RS (GSNNAy2f233kl@relestAy R
différents cadres de travail

Ce document décriensuiteles différentes sources de scénarts pourront alimenterdeslistesde scénarios
utilisablespour la validation de la sécurité des systemes.

CedocumentJNR LI24aS SyadzaAdS dzyS | LIINRPOKS RQSYNAOKAAASYSY
descripteurs en confrontant les descripteurs existants a des bases de scénarios eagdedévalppant des
combinaisons de descripteurs de scénariBa application de cette approchee document propose un

premier enrichissement de cette liste de scénarios et de ses descripteurs en exploitant une sélection de
scénario NA aljdzS Aaddza RS o6lasSa RS R2yySSa RQFOOARSyG
Cedocument méthodologiqug” Q |'s vdcition aonstituer unguide maisienrichir et compléter lelocument
méthodologiqueDGITMde février 2022[1]. Ce document et les approches proposées seront mis a jour
régulierement FAY Y20l YYSY (i ORK SABlyDSIzNIIFOR $ Sl (NI O dzE R
NI} @I dzE RQF yI f & &S , Ri$oudredt ik ehrghir oS descrigleMshig stadndirios

! Les notions dec#nario et d'ODD ayant beaucoup de points en commun, les deux s'alimentant I'un l'autre, le groupe
traite aussi de lanormalisation de la description de I'ODD (il est aemajue pour la partie outils numériques, I'ASAM
standardise en cohérence avec ce groupe 1SO, des maniéres de décrire les scénarios et les ODD dans le cadre de ce:
activités nommées OpenSCENARIO et Op&n0O



|. Terminologie et principes de définition des scénarios

Cette partie comfete et précise ertaines notions duwlocument méthodologiquédGITMpublié en février

2022 sur@ I LILINE OK S  Ha-cbidduiteD FY Iy NIRBE 4 QF aadzNBENJ RS I 02 KSNE
f QS 02 a e a i éteSdiffdranls yavaluxXirternationaux

Comptetenu de h diversité des travaux de référence sur les scénarios de conduite, et de la multitude de
termes utilisés, il semble utile de définir sans ambiguité les principaux tdRnges £ QF LILINE OKS RS a
conduite utilisés dans ce document.

Dans cette partie, les définitions issues diicumentméthodologique DGITMont repriseset la référence

aux termes utilisédans les guides relatifs a I'approcgjebalement au moins équivalenBAME est fournie,
FAYAA 1jdz§S I NBTslyéteanh Q Rl Wi NRibli@es BE/dSipitk@s fournies
AdadzSa RS f (burdhigNEeekBdifiesEledsont donnés en note de bas de page au méme
GAGNB 1jdzS RQlFIdziNBa RSTFAYAUGA2YyA AaadzsSa LRGSYGASt
directement reprise ddocumentméthodologiqueDGITM1], elle estissue dd dzA RS R QI LILIX A OF G A 2
GAMEqui sera prochainement publié

Dans la suite du document, le terme systéme sera utilisé pour le syseemaique ou le systéme de transport

routier automatisé. Ces derniers font appel a des véhicules automatisés norrags véhicule », étant

entendu que les scénarios décrivent la situation a un endroit et a un instant donné du systéme de circulation,
quiSy 3t 20S fSa OSKAOdzZ Sasz f QA.pandlietieS8pNtHis inati®lativ@siauf S a
R2YI AyS @EDEVLIt2 X I NBLRYyaS t I RIIhDBIW02 ya SR NG A J Y2\
véhicule

i.  Le scénario et ses éléments
Ulbricht & al B] définissentune séne de maniére intuitive <A scene describes a snapshot of the environment
AyOf dzZRAYy3d GKS aO0OSYSNE | YR Reyl YA O ADartd delefté défhition,d & S f
lesdéfinitions suivantes sont proposées dans la suite delivrable.

Scéne description a un instant donné du systéme et de son environnement (objets et acteurs, infrastructure
routiére, conditions environnementalgs

Figurel : lllustration des

composantes d'une scér Infrastructures

routieres
Conditions
Environ

nemenales

Objets &
Acteurs

Scene initiale état initial dans lequel se trouve le systéme et smvironnement pour entamer un scénario.

2 Le groupe GAME a donné la définition suivante, cohérente avec pedtaiére définition : «Etat donné du systéme
O2y&aARSNB Si RS a2y Sy@ANRYyySYSyi o0202SGaz I OGSdz2NBEZ Ay
Elle définitles éléments de décors statiques (scénographie) et dynamiques, ainsi que les acteurs du scénario par leurs
parameétresspécifiant et leurs valeurs.



Scéne finale état final dans lequel se trouve le systeme et son environnement pour terminer un scénario.
Scénario: SY OKIF nySYSy G RS a 6stSactiorS iUn R&GiD Ssy 16 & aloppement
GSYLR2NBEf RS aoOsySaod !y a0SYINAR2 Sad O2yadAddzs | dz
Si RQdzyS a08yS FAylLfSo

EvénementY2 RAFTAOF GA 2y RS t QSy guéNaulgoyi Gussigniz SEG SNA SdzNJ RS
Action: Y2 RAFTAOF A2y RS fQSil G4 RS tQS32 @SKAOdzZ S 2dz Rd

i. / | dusaBekt cas deest

Lesnotionsd® | & R&dedds @&3esOA SYyy Sy G AyAGAL f
monde du logiciel. Les définitions€i LINB & LINR GASYy Sy
scénarios pour les systémes de conduite automatisés.

[ I & R @aasle cd@exte dé QI LILjhMecseéBarioly O2y aidAlddzS RQdzy aOSyl NR
RS F2yOiliA2yySYSyilzZ AAdP RQdzy O2YLRNIPSYSyid | GdSyRdz
Cas de testle cas de test est déclin®@dR/Qdza | 3S> At & Ql A(aflciadke®)dmyfrenieq ity | NRK 2
RQdzy AO0SYINR2 f23Aldz2S AyaidlyOAS | @g8eec&kBa @I f SdzNA

Y Sy (notRrmefit WA Yy 3 Sy
R2YFAYS Si

w
O
w

Cas d’usage Cas de test
Scénario Systéme
Environnement |
. [ . Exigence
- Evénements Exigence \_}/
Infrastructure valeurs
Routiéze , Comportement spécifiques Critére de
. Actions recette
Objets et attendu
Acteurs

Résultats

Figure2Y !y Ol a RQdzal 3S Said O2yaiAddzS RQdzy 2dz LX dza A
SEA3ISYy0S RS 02y OSLIiA2yE RQdzyS ftAYAGS RS F2yQiAzy
RSNX @S RQdzy rdtanie. RQdzal 3S3 Sid f QA

3 Selon legroupe GAME modification de I'environnement extérieur ou dysfonctionnement du systéme consighér

ego véhicule), & un instant donné, que I'on peut caractériser, et devant étre pfise@2 YLI0 S Sy @dzS RQdzy S
“Selonlegroupe GAMEY& SYotf S RSa 2LISN} GA2ya STFSOGdzSSa adzNJ t QS32
changemenRS @2AS> RSYlIYRS RS NBLINARAS Sy YIAyZ |OGA@GlIGAz2y O
5 Selon le groupe GAMEpéification d'un domaine d'utilisation, comportant éventuellement les informations suivantes

sur le systeme unou plusieurs scénarios, son domaine de fonctionnemso, comportement attenduses limites de
fonctionnement.

6 Selon le group&AME un cas de test comprend un scenario concret, i.e. logique instancié avec des valeurs précises +
une exigence + uaritére de recette.



i. NA@SI dzE RQIO6AGNI OliAzy RSa d0SYylNR23&
hy RAZGAYIdzS Ot 88A1jdSYSyid o YyAGBSHdE RQlFoaldNI OGAz2

{Scénariofonctionnel H Scénario logique H Scénario concret ]

Figure3: Niveaux d'abstraction des scénarios du plus abstrait (a gauche) au plus contrmsteh

Le scénariodnctionnel: classe, famille de scénarios regroupés sous un nom commun.

NotaBeneL f LJSdzi &aQl 3ANJ RS Ofl aasS 2dz FFrYAftS RS a0Syl NXR
Le scénario logique présente la logique de déroulement (avec, au besoin, des plages de valeurs et les
distributions logiques). Le scénario logique est le niveau générique

Le scénario concretséquence de déroulement complétement définie, chaque valeur est préciséetest

fSa alLISOATAOAGSA a2yl RSTAYyASad [ S a0SylFNxaz 02y ON
définir un cas de teét

On peutaussiLINS A Sy G SNJ O0S&a GNBA& yAGBSlEdzE LI NJ dzy S | LILINR O
scénah 2 F2yOlUA2yySt 02YYS dzy T apaSetdmp@depasse®entsdns dzdz@d N
forcément de valeur de paramétye décliné ensuiteavec une logique de déroulemerde scénes,
RQSOSYSYSy(a SikaezddRR agévaleuys depadramdtrasy, ktprécisé ensuite par des
parameétres quantitatifprécis(par exemplevitessede 72 km/h visibilitéa 50 m). La table caprésprésente

fSa LI NIAOdzZE I NAGSE RS& (GNBAA y Asttfisatinis poRsblesd & G NI OG A 2

Scénario Fonctionnel Logique Concret
Scenario Functional Logical

5Sa0ONRLIGAZY L'yS LJl2aaioit A Séquence entierement définie,

RQdzy S ¥ I énaridst | scénario fonctionnel instanciée.

SOus un nom commun.

[3,7]
3
'<: [7,1 [12,77] \/. 17
12
®

One line (blue) of evolution of | One fully numerically defined
Description of a class of the functional scenario. One | temporal sequence, i.e. a value
scenarios, gathered under { temporal sequence is set, i.e. | given to each parameter of the
common name each scene, action or event ar logical scenario.

set.

7Selon le groupe GAME OSY I NA2 R2yd fF f23A1ljdzS RS RSNRdz SYSyd Sai
actions & événements est complétement défini de la scéne initiale a la scéne finale. Pour chaque parameétre spécifiant
du scénario un intervalle de variation est donné.

8Selon le groupe GAMB@&Y I NA 2 R2y i f QSyaSyofS RSa @I f Sdz2NBR y dzY SN&R |j dzS
est défini.



Usage Spécification haut niveau. | S&nario au sens de 5STAYA (testzase. R Q dzy
Ensemble des scénarios f QA Yy 3SyeyserNds.S H Capture de données de roulage
Usage permettant de décrire un | Définition générale des ou de simulation

Ol a RQdzal 3S | spécifications de test _
Define a test case.

High Level Specification Test Specification i i i
Capture simulation or field data.

Parametres| Approximatifs (sdéfinis) Plage de valeurs avec Paramétres instanciés

Parameters - distribution de probabilité _ _
Characterlgtlc parameters | = o5 58 NNE yOS A!I parameters are instantiated
may be defined with a value

An interval or statistics is giver
for each parameter

Le schémaci-dessous a vocation a notamment intégrer les principes de filiation, de raffinement, et de
I3SYSNI GA2y RSa &a0SylINnaz2za Sy tASy 9SO tSa yagSl dz
F3a20ASad tfdza S yADBSIIlds pitdmeties deddcddarias2sght pEedid) plus leur 6 f S
nombre est conséquent et croissant.

Functional scenarios Logical scenarios Concrete scenarios
Base road network: Base road network: Base road network:
three-lane motorway in a curve, Lane width [2.3.3.5] m Lane width [3.2] m
100 km/h speed limit indicated by Curve radius [0.6..0.9] km Curve radius [0.7] km
traffic signs Position traffic sign [0..200] m Position traffic sign [150] m
Stationary objects: Stationary objects: Stationary objects:
Moveable objects: Moveable objects: Moveable objects:
Ego vehicle, traffic jam; End of traffic jam  [10..200] m End of trafficjam 40 m
Interactlon} E§° i e Traffic jam speed  [0..30] km/h Traffic jam speed 30 km/h
»approaching” on the middle Ego distance [50..300] m Ego distance 200 m
lane, traffic jam moves slowly Ego speed [80..130] km/h Ego speed 100 km/h
Environment: Environment: Environment:
Summer, rain Temperature [10..40] °C Temperature 20°C
Droplet size [20..100] um Droplet size 30 um

Figured : Trois niveaux de description des scénarios (figure issue du document NATM [13])

iv. ¢&LJSa RQS@OSYySYSyia

Evénement redouté événement indésirable qui peut provoquer une situation dangergetséans certaines
conditions un accident.

NB 1: Le terme événement redouté de la circulation est un événement redouté extérieur au systéme, provoqué
ou engendré par un usaggers.

NB 2: Les événements redoutés intégrent les événements redoutés de la circulation (imputables aux tiers) ainsi
j dzS OSdzE NBadz (Gl yid RQdzyoRS0O Reafz2yOQiAzyySySyidoao Rd
Evénement précurseur de collision ou aléa de la circulatanésénement redouté de la circulation.
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Accident Sy SYSy il 2dz A&SNAS RQSOSYSYSyia poywniiengageRaza O2
sécurité des usagers. Un accident désigne donc a la fois les accidents corporels de la circulation et les accidents
matériels.
NB 1R Q | IGbide BAAC ONIER)] : Unaccident corporel de la circulation routiésst défini comme un accident
qui:
1 PNR @21 dzS I dz Y2 A y-ddirany Gsagdriayait RE¢eSsité dossEirs inédicaux ;
1 Survient sur une voie ouverte adaculation publique ;

1 Implique au moins un véhicule.

t NB & |j dzQ:lsith&bidnRiSngdieuse n'ayant pas donné lieu & un accident en raison de l'absence des
conditions de réalisation ou en raison d'une action du systeme ou de tiers.

Dysfonctionnement réponseinadaptéeRdz 48 &4 38YS Rl y& RSdzE Ol & LI2&&aAOTE ¢
f2NB RS fQFLILINRGAZY RS O2yRAGA2ya RS Taigdddes 2y y S
caractéristiques fonctionnelles du systemeupant étre des limitationsu des insuffisanceenctionnelles
DéfaillanceY OS&aal GtGA2y RS fUFLWGAGAdZRS RQUdzyS dzyAlGS F2yC
fonctionner [de fagon nominale].
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Il.MéthodeR QI £ A Y fla écknérfoshpercu des sources
Cette partiese proposdR S FF ANB S fASy SyiNB fSa RAFFSNByiSa a
peuventgénérerde facon préférentielle.

[ QF LILINE OK,Spréskntde \dans sedddcumentecommande de considérer quatre catégories de
scénarios

V Les scénadis nominauZz Aaadza RSa FFOGAGAGSAa RS 02y OSLIiAz2Yy

002y RAGAZ2YE RQSYLX 2A Sy &SOdzZNAGSITI h9o5wX LI NO2 dzNE
V[Sa a0SYINAR242ha8MMBSRORDPARSEPUEBDOARSY G2t 23IAS NI LN
Les scénarios issukes analyses des risqueslatifs aux insuffisances fonctionnelles

<

V Les scénarios issus de roulages (physiques ou humériggesyisent deux objectifs :
1 Les scénarios souvent appelégdge case® ou «Black swan> en anglais ou scénarios notables
6N NBaz AyO2yydza Si RIFIy3ISNBdzEZ RS f QI NBF o R
T [ Sa ¢ LINBaljdzQl OOARSyidia n 2dz | OOARSy(a SOAGS
susceptibles de devenir des scénarios accidentels en condititenatisée

La capitalisation des scénarios issus de roulages commence dés la phase de conception, et se prolonge ensuite
apres la mise en service.

/ S& ljdzZt GNBE OFdS3I2NASa azyd tF o6lasS RS ab egda&syYof S
combinaison®t jugés couvrants au regard du raisonnablement prévisible.

Tableaul : 4 catégories de source de scénaritomme rappelé edlessus, les scénarios issus de défaillances ne sc
abordés a ce stade.

SCENARIOS NOMINAUX SCENARIOS 155US D'ACCIDENTS SCENARIOS ISSUS DES ANALYSES DE RISQUES SCENARIOS IS5US DES ROULAGES
(PHYSIQUES OU NUMERIQUES|

issus des activités de conception du systéme

Scenarios nominaux Observés dans I'accidentologie Issus des analyses de risques Issus des analyses de Observéslors des activités Observéslors du "In-service
induits par 'usage préwu (représentative de 'usage relatives aux insuffisances risques relatives aux de développementdu monitoring" aprés la mise
(Conditions d'emploien prévu) fenctionnelles (SOTIF) défaillances systeme (via roulages en service / lancement
sécurité, OEDR, parcours, etc.) physiques ou numériques) commercial

Cettei@ L2t 23AS RSA& Y2RSa RQIFfAYSY(l (A2 foisR&&gories @S y | NRA
scénariogjui se dégagent des travaux préglementaires européers et internationaux [15] :

1 Nominal scenarios

2 Critical scenarios

3 Failure scenariogon abordés a ce stade)
t 2dzNJ O2 dzONA NJ f S& NR &l dzBsinorREsASY 262EAF0ORAS 3118 @lite BRTYFDsonk 2 v
prises en référence. Pour couvrir complétement le recensement, et le traitement des scénarios dangereux
O2yydza RSYIYRSA& LI Nirébee damslia FigusR St $ DL OGS Wiy a RQI O
limite def Qh55 aSNRyid O02tfSO0GSad [ QL{h wmnny RSYFYRS I
capitalisation, et traitement des scénarios potentiellement dangereux non connus a la conception du systéme.
[ S LINRPOS&aadza t t QS inarids 8st de @dalisdi des Ibuipagnds Se raubagds afiRde &
détecter ces scénariosia2 2 dzZNR QK dzA | & <eBge cabklb dUHaEK swanb & frglais.
La figure Jpermet de rappeler la définition dadifférentes «area» de la norme 1SO 21448, @iSOTIF.

9 Les scénarios issus de défaillances ne sont pas abordés a ce stade.
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Unsafe Safe

Figure5 : Définition des
areas du SOTIF

Known —
=2

Unknown

1 known safe scenarios (Area 1)

2 E known unsafe scenarios (Area 2)

3 unknown unsafe scenarios (Area 3)
! [:] unknown safe scenarios (Area 4)

En Annexe 1, sont disponibldss applications illustratives & partir de deux badeslonnées existantes
T IQ2dziAf RS fQLwe¢ {@adSYy.- ah{!w
M la base de donnéedNISR.

1. Sénariosssus de la démarche de conception du systéme

a. SourceY Aadadza RS fI RSYINODKS RS O2y0OSLJiAz2y Rdz aeai
des systémes permettant de décrire le comportement nominal du systéme et utilistla@aémarche de
RSTAYAGBRY RIS RdnhiaPredid&aevétape comste a identifier dans les dossiers de
conception du systtméesY | y dzdz@NB & G | OG AYjd3Sdzdzd NNRGBA  yIF2LILAS/E I SESSHa =
dans un scénario nominal.

b. Couverture.p2 dzZNJ OK I |j dzS8 OF a RQdzal 3S Rdz a2aiGs8YSI dzy aosSy

AAAAAA

Si alF NBOS(HIGSe [Sa OF&a RQdzal3aS R2AGSYd | YAYAY!L
YI ydzdz&NBa RSa | dzi Nfadx é@erdntd gertifents, etfdérontrédive@dt des
NBE3IfSa 602RS RS fI NRdAziSs SGAIjdzSGGSS Lésyscéharitsit A OF

j
nominaux doivent étre complétement représentat®tsS f Qdza I 3S LINB@dz SG RS f Qd:

Afin d'assurer la bonneeprésentativité de l'usage préylessaénarios nominausont définis en utilisant les
données d'entrée suivantes :

9 description du service ;

1 description du parcours (type ou réel) ;

1 description du systéme (dorionctionnalités, madzdzONB A >~ @ P

1 description des conditions d'emploi en sécunitvues(par exempleODD) ;

9 définition de 'OEDR
/'S a2yiG £Sa aA0SYyFrNA2& | dz22dZNRQKdzA A&dadza RS fF RSY
RSONRNB f Sa Opérationéleriubyst@ne disiper@eizént de décrire de maniére visuelle simple
et compréhensible pour tous, le comportement du systéme dans et a la limite de son ODD ou de son parcours
ou sa zone preefini.

Ces scénarios nominaux comprennent aussi la ligls scénarios prouvant que le systeme automatisé qui
contréle la tache de conduite dynamique respecte le code de la route dans son ODD. lIs sont treés fréquents et
aLINA2NR RS FlLA0fS yAGSIE dz R % ndidnddsanirds porinsrisist s@iyent LI NJi
utilisée dans la littératurgoour signifier les scénarios a capitaliser et non pas scénarios critiques (au sens
dangereux)

La liste descnarios nominauyeut étre trés importante, du fait de la variabilité et combinatoiaspible des
éléments décrivant l'usage prévu (types d'asfructures, types d'objets,.).
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Le contenu de la liste des scénarios nominaux contribue a la bonne couverture des activités de validation
globale du systeme étudié. Ces scénarios participearactériser les performances du systéme, dans et a la
fAYAGS RS tQh55% OS ljdzA O2yGNARO6dzS £ | RNBaasSNI £S {

2.{ OSYFNA2ad RQIFOOARSyila

a. Source aOSYyIlI NA2a Aaadza RQl Yyl f @ aé&aadidsirepiesentdilS & RS &
LISNIAySyida RS 1 F2yOUA2yylIfAGS RQlFdzi2YFGA&lF GAZ2
possibles, citons la base francaise issue du projet VOIBES&&Ra(disposition en 2015, issue des accidents
de 2011).Nouspouvons citer aussi labase derhéesRS f QhbL{w S  S&a NIDeésLI]2 NIi 3
bases étrangéres reconnues comme GIDAS, IGLAD ou NHTSA peuvent étre considérées.

b. Couverture les €énariosR QF OOARSYy (a2 RSTAYyAa Sy GSylyid O02YLIS
enlienaved Qh 5I6LISNID2 dzZNBE 2dz 1+ T2y S LINBRSFAYyAAaI f Qh95w

Les entités présentant un systéme automatisé a la commercialisation ou sa mise en devvic disposer

d'un processus documenté d'évaluation, de test et de validation de leurs capdétiement des accidents

RS fF NRdziS S RS tSdiNE OK2AE RS O02yOSLIiAz2yd 9y .

circulation,le systtmeR2 Al siUNB Sy YS&adza2NE RS GNIAGSNI £t Sa aoSy

j dzSt f S aentjlalr® Saysesa 2 A

[ Sa a0SYINA2a RQlFOOARSyida O02fftSOlsa LSdz@Syd f Qsi

scénarios collectés sont décrits plutét de maniere fonctionnelle (par exemple NHTSA, ASFA) avec peu

ROAYT2NXI A2y RDSHFI RERIBAANE REZAADSYI NR2a 2341 dzSa

t 2dzNJ FF @2NRaSNI f+ ftAaA0ATAGS SG tF O2YLINXoAftAGS

NEINRBdzZLISYSYy (i Sy aoOSylrNAR2a F2yO0GA2yySt asrecéngud &nj dzS a

pictogrammes comme celle proposée par le projet VOIESUR{nexe 4. En revanche, cette bassst

représentativepour les scénarios en environnement types autoroutiers (voies a chaussées séparées) mais est

moinsNBLINBa Sy G+ §AB3S RS f QFrOOARSYGlFtAGS Sy YAf ASdz dzNX

6! w0 FLIRNIGS RQIFdziNBEA O2yFAAdz2NI GA2ya RQlIF OOARSyGa

Lesscénarios d'accidentpeuvent étre utilisés pour identifier leaomportements dangereux daystéme

étudié, pouvant mener a des situations dangereusesuant celles ayant menées a des accidents avérés dans

des contextes particuliers, enregistrés dans l'accidentalité).

Lesi OS Y I NA 2 & comrrble@OA RSy (i &
1 Enpremierlieu,alaconstructionde lasécuritéenfavorisant Q S E K | ddmslésangdlysésis risques
(i.e. éviterlesoublis);

1 Ensuite,a la définition des résultats attendus du systéme(pour éviter f Q| O ©@u d&yeiises
conséquencesyuiteaf QS E LINdSexigehcagle sécuité couvrantlescomportementssars.

3. VSYIFINRA2a Aaddaa RSa SidRSa RQrylfeasSa RS

a. Source Lesscénarios de situation dangereusent issus des analyses de risques relatives au systéeme
étudié, afin dedéfinir les concepts de sécurité nécessaires a la couverture de tous les risques
raisonnablement prévisibles au regard de l'usage pr@nalysespréliminaires de dangers, analyses
préliminaires de risques @nalyses de sécurité de parcours, menaces et agressigons

b. Couverture Les"scénarios couvrantssont les scénarios nécessaires pour définir les concepts de sécurité,
en combinant notammein RS& | LILINRPOKSa RSRdzOGA@Sa Si AyRdzOG
f QARSYUGAFTFAOFIGA2Y RS& NXR &l dzS"scénarjo YouwedtifeOtpardiettr&de a S Oc
couvrir les risques associés a plusieurs scénarios nominaux, ou pusiénarios d'accidents ou de type
« black swans / edge cases ». Les concepts de sécurité définis surdadiasenarios couvrantgioivent
couvrirtousles risques de cause dysfonctionndtiéfaillance et insuffisances fonctionnelles SOTIF).
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Outre les méthodes inductives (Analyse Préliminaire de Risques) et déductives (Analyse Préliminaire de
5 yaASNEUVLE fQSO02a2ais8YS FTNIyYyoerAd Rdz { ¢w! LINBO2yAas
Rdz { ¢w! 2dz RQh 55Kk h 95 wonduite ayitanaisé, paur Ridatifi@rééniadidfeexhRuStive

de nouveaux scénarios potentiellement dangereux particuliéremestlié dzy 02y G SEGS RS 02y
RS aSOdz2NAGS RS LoeridR @@ S 2 ddzRiQH 5\62 dp@B | deangsrdd Sy lieNR 2 a
a des particularités du parcours (i.e. les caractéristiques spécifiques du parcours qui générent ou amplifient
RSa LR2aaAoAfAisa RQFrOOARSyGazx 2dz ljdzhA ySOSaaaaSyd
Cette étude théorique est complétée paesl roulages(cf. catégorie 4 de scénarioglans le contexte
opérationnel retenu, permettant de la valider et derlendre robustele cas échéant quand de nouveaux
a0SYIFNA2a NINBa 2dzljdzQl ft 2N AyO2yydza az2yid RSGSOGS.
Il est a noter que les sittians dangereuses et les exigences de sécurité spécifiées dans les analyses de sécurité
peuvent étre reliées aux éoarios concernés.

4. Scénarios issus de roula@® «scénarios notables »)

Lf & Ql éhdids diksBtumtiods @angereuses, mais/ O 2 v Y dzdlile ndd @éndifiés dans les autres
catégories de scénaripse.scénariosnominaux scénariosR Q I O O, &t Roéhsffiisde situationsdangereuses

issus des analysesde risques. Ces sénarios complémentaires sont observables via desvaéf de
développement pouvant comprendre des roulages physiques ou numériques, et via les roulages du STRA une
fois mis en service.

NotaBeneYy Lf aQl 3A0 RQdzyS SEA3ISYyOS NBItSYSyillANB o6b! ¢

a. Sources lls sontissus des roulage§physiques ou numériques) en phase de développement
0SPSYy(dzStfSYSyd &dzNJ RQI dzi NBa LI NO2 dzhE apr§sdzS  f
commercialisation ou mise en servie.QSy 2Sdz RS 0Sa | Oliéhandsdapgeres a i R
rares et inconnus dits klack swans ou «edge cases.

b. Couverture: La stratégie de validation doit définir les modalités miaies de ces activités de
validation pour minimiser les occurrences de scénarios dangereux et inconnus (cf. area 3 SOTIF
NBEaARdzStfSod 5+rya €S {he¢eLCx S ddteptanéenBerisR@ NNE (
les «validation targets».

Parmicesscéndh 233 2y NBUGNRdJzOS {d&3 Biifrin&ions rel&tiveR|8 secuditdOes seivibeEh 2 &
demandée par les différents textes réglementaif@457(ALKS®} laLoi LOM[26]).
Conclusion

9y aeyiKsasSzy S OKIFLAGNBE 2dzaljdzQt YI Ayl
205 LISNIAYSyida £ O2y&ARSNBNJI LR dzNJ Tl @2 NA
de mise en service des STRA.

Sy | Vabileali LINB
ASNIf I O2YL

Tabkau 2 : Lien entre les quatre catégories de scénarios du document eaiégories descénarios demandéa
f QAYGSRY I GAZ2Y I f

{2d2NDSa RQIEAYSyiil |

10 e Réglement ADS de la Commission européenne définit les scénarios nominaux, critiques et de défaillances comme
suit:

T Wy2YAYyLFf GNIFFAO aOSyl NR2aQ s¥riduyteied byRhe ARS/Whénfoperating NS &
GAOGKAY AG& h55d0 ¢KSaS aoOSyl NA2asz 27Fi SfticaNiicFastiuadBiR (0 2
the ADS with other traffic participants and generate normal operation of the ADS.

T WONRGAD2ZEQAaAOVSYY &I & OS y kadds 4. uhskpected GmiitianLwitlSaR 8xBeptionally low
probability of occurrence) and operational insufficiencies, not limited to traffic conditions but also including
environmental conditions (e.g. heavy rain oml sunlight glaring cameras), human factors, connectivity and
miscommunication leading to emergency operation of the ADS.

f WFIAfdzNE aOSyFNAxA2aQ YSlIya (GKS aOSyINaA2a NBfFGISR G2
normal or emergency operath of the ADS depending on whether or not the minimum safety level is preserved.
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Scénarios .
. . Scénariogssus e
issusdela | Scénariogssus desanalvsesle Scénariosssus
conception RQI OOA haly desroulages
| risques
du systéme
Nominal Scenarios X
Catégories de Accident X
scenariogris en .
compte dans les grmcal- Analyse X
travaux pré Cenaros | validation X
reglementaires In service
(NATM, EU ADS monitoring
ACT) Failure Analyse des
. P X X
scenariod! | défaillances

Lestrois premiérescatégories de scénarios précédentes peuvent étre complétées par des scénaribie «
d'experts». Cewci peuvent étre définis en tenant compte de la solution technigoar €xemple: pour
O2yiNAROdzZSNI £t RS&a a0SyINaAz2a RQlI OOARSyi(a Si BBWSNARI
comportement routie).

Dans le cadre ddocument YSU K2 R2f 23A1jdzS 5DL¢a wmBI dzyS YSiK2R;
scénarios minimale & considérer aété présenté& 1 1S YSU K2 R2f 23AS A QlF LIJzZA S Y3
combinaison des gouches» ou axes de description

Cette approche dite «combinatoire», est développée dans la partieaprés, en mettant en valeur ses
0SYSTFAOSA LIRdzNJ O2YLJ SGSNIfSa tAaisSa RS aOSylFNR2a&X
des approches précédentésonception du system accidents, analyses de risques, roulages).

1 Non détaillés capres.
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LLL® t NPOS&aadza RQS y:Nhiliekion & Sour&ey 8t R
combinaison des descripteurs

1. Approche générale

En complémentRS £ QI f A Y S ydbolrdesliégs ptétédeménS a t Q20250 RS OSiGG 8
LINE&SY G SNI dzy S | LILINE OKS RQSY NR OK Aldldgi§uesbiyatite: RS €1 £ A&

1 la confrontation des descripteurs de scénarios aux différentes soestesisceptible de révéler
1 le besoin de nouveauaxes de descriptionsun scénario issu des sources se révele non
RSAONARLIIAGES LI NI YIYIldzsS RQdzy 2dz LJ dzAA SdzNBE |
1 des valeurs des parameétres de descriptiam scénario issu des sources modifie le champ du
« raisonnablement prévisible (reasonably foreseeable
9 la combinatoire des axes de description des scénaeiogchie parde nouveaux axegénere alors
RFEGlIyidll3d3S RS a0SyIFINxRz2as ftAYAGUlIyld €S NRraldsS RQ2
A son tour, ceenrichissement des scénaripsrmetR Q I Y S [ lné@biNsatia des sourcegar exempleen
FLIINRF2yRA&alyd t£Sa yrfeasSa RS NRAldzSa 2dz Sy NBO
nouveaux types de scénarios générés par la combinat@et.enrichissement permet également le cas
SOKSIyid RS aQl&aadaNBN) ljdz§ RSa aO0OSYINA2& y2YAY!l dzE y !
ODD.

4 )

Listes
(descripteurs,
scénarios)

Combinatoires

/ Bases owsources de scénarios

Figure6Y LINP OSaadza RQSYNAOKA&&ASYSyid RSa aoOSyl Naza LI D
descriptions
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/Liste de descripteurs initizb /

(axes)

O2Y0AYlFG2ANBA) R

~

Scénarios =

XL=" 6 X253 & *f[XnX. &

X1 (ex nbre de voies)

X

X2 (ex vitesse nominale ego)
X

X

Xn(exyy OF § S32NR!

X1 =]*[X2 =] * X*[Xn =]

o /

%

XN
Bases ou sources de scénarios

Scénarios enrichis \

[X1=" 8 X253 & F[Xred 8

/Liste de descripteurs enricb

X
X
X1 (ex nbre de voies) /‘_
: : Occurrence
X2 (ex wtess; nominale ego) manauante X1=]*[X2=16 [ XO] F
o-m ' +8 F @ H T
Xn (ex catégorieR Q S E 2
X Axe manquant
X
K XN+ / XIT ' 68 F

\_

Figure7 : Schéma de l'approche

@ - [MN+T = {D

d'enrichissement des descripteurs

[ QF LILINR2 OKS O2YoAyl (2ANBS

documentvise a facilitef efxichissementontinu deslistes de scénarios
f QS astdhaddd CoR@nge & une confrontation aveles scénarios issus

la plus compléte possiblR S

AyaLANBS

R Quinpddée dagsxk |j dzS
f QI LJILJdzA BoBverfu@2 6 2 S (

des sourceslécrites au chapitre I, elle assure que la combinatoire est robuste et documentée.

Tableau3 : Lien entre les quatre catégories de scénarios du docufoértableau 15

transversale a ces quatre catégories

SCENARIOS NOMINAUX SCENARIOS 1SSUS D'ACCIDENTS

Issus des activités de conception du systéme

SCENARIOS 155US DES ANALYSES DE RISQUES

f QI LILINR OKS LJ- NJ

SCENARIOS ISSUS DES ROULAGES
PHYSIQUES OU NUMERIQUES)

Observés dans l'accidentologie
(représentative de I'usage

Issus des analyses de risques
relatives auxinsuffisances
fonctionnelles (SOTIF)

Seénarios nominaux
induits par I'usage prévu
(Conditions d'emploien prévu)
sécurité, OEDR, parcours, etc.)

defaillances

Amélioration de la couverture par interpolation.

Issus des analyses de
risques relatives aux

Méthodologie transversale d'enrichissement des scénarios (par combinatoire des descripteurs)

Observés
monitoring” aprés la mise
en service / lancement

Observés lors des activités lors du *In-service
de développement du

systéme (viaroulages
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2. ExemplesR @r&hissement des descripteute scénarios

Le présentchaptre propose une premiére mise a jour de la liste des descripteurs présentés dans le document
méthodologique DGITMe février 2022 partir de premieres confrontatiaa des bases ou travaux existants.

La recherche de nouveaux descripteurs se faitpargfS YSy i RS& 02 dzOKSa LINRLIR2&SS
[ QdziAT A&l GA2Yy SO 1 OduwedudhR Jaiverti de2zonduire 3 RSrbuvendX sves deR 2 &
descripteurs, qui eumémes conduisent a des paramétres nouveduss sources de confrontatiosont

dziAf AaSSa £t RAFTFSNBylGa yAdSkdzE | FAY RQIFdAYSYyGdaSNI
[ QF LILINE OKS RSaOSYRIyGS SiG AYONRI dzSS RaSlgthifedA 3 4SY
dessousll présente la liste des descripteurs et occurrences ajoutées par le premier enrichissement.

Descripteurs | Occurrences

Couche 1 : environnements de circulatig@léments statiques nominaux
Régime de circulation (avec voies a affectation variabl Usage réglementaire des voies
w2yS FR2FOSyGS v tF @2AS8|!YSylF3aSYSyld RS fQAYTFNI &
10aSy0S RQl 002 gdissi&esidlesEcurit¢ 6 NBG St S RQSOKFY3aSdz2NE LI
trottoirs, mobilier urbain, stationnement adjacent, vo| de péage, zone piétonngpne de rencontre, chantier)
ferrée, ilot central) 58fGF Sy f2y3 6R2& RQNYS
Variation longitudinale du profil en travers (chicar niveau déform¢
rétrécdssement de chaussée, réduction du nombre
voie, fin de voie)
¢S RQAYGSNESOGAZ2YynTodaYN
plus de 4 branchgs
Surface de la chaussée (asphalte, béton, gravier, pé
terre/sable)
Profil en long (sommet de cote, bas ci@te)
Tracé en plan (rayon deourburea droite ou a gauche
variation du rayon de courbure)
Marquages au sol (lignes continues, lignes pointillg
zone ou surface interdite, passage piéton, piste cycla
sas vely
Panneaux de signalisation (danger, eirsection,
prescription, indication)
' YSNE SO oltrasSa FAESa R

Couche 3 : aléas de circulation

Nature (transports guidés, VASP) Nombre / densité / masse

Catégorie de véhicule (selon le code de la route) Respect des distances de sécurité

Vitesse de déplacementaccélération / position latérale 9t SYSy da RS 02y S E ,S oI

/ position longitudinale (EDMPM sur trottoir, EDPa | dz RNR AU RQd
Couche 5 : aléaaffectant la réponse du systeme

Conditions climatiques ou météorologiques Information dg traficA(jour de la semaine, heure de la

(précipitations, neige, gréle, vent, brouillard) jounée A Yy OARSY Gkl OOARSY ( LINX

Particules en suspension (fumée, poussiére, salage)
+AadA0AfAGS tASS t f QSOf
nuit sans éclairage flic, nuit avec éclairage public ng
allumé, nuit avec éclairage public allumé)
Adhérence (chaussée mouillée, flagues, inond
enneigée, boue, verglas, corps gras)
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Couches Descripteurs > Attributs >
Caractéristiqued $S2 YSUNRA [j dzSa R Régime circulation Autoroute
Configuration Signalisation statique (verticale et horizontale) ¢eLlS RQAY( Route nationale
statique : : )
; N Voie adjacente longi R
[AAAOAEAGS RS f QAYTNI Route départementale
Nombre de voies Routecommunale
al y dzdzd N Largeur de voie bont
f QS32 - —
X Régime de priorité Tunnel
Rayon de courbure Chemin
Aléa Profil en long
(événement »
précurseur de
collision ou Marquages au sol
dysfonctionne Panneaux
ment du Conditions environnementales "
Systéme) Bal Isage

Masques affectant la réponse

Dispositif fermeture

Aléa affectant
la réponse

Adhérence

Feux

ONONONNONC

Réponse du
systeme

Comportements adaptatifs des ER

Bornage

Dysfonctionnement (ajouté a un ER)

X

Tableau4 : Complément de la liste des descriptegts LILINE OKS 3IASYSNI € S ot f Aal
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La partie suivante présenfeQS @2 t dzi A 2y RS f{ Ipartit desiapdiicatRr® dlustRatvasO NRA LG S
présentées en Annexd, 2 et 3

A. Descripteurg&dentifiés ab initio
Les listes de descripteurdentifiés ab initio, i.e. dans Bocument méthodologique DGITHk février
2022[1] sont les suivants

i. Descripteurs statiques de parcours

Caractéristiques géométriques Signalisation statique (verticale, horizontale)

C&LIS RQAYTNI &adNHzOG dzNB 6| Régime de priorité

Type de chaussée (circulation a chaussées sépa| Signalisation de danger
chaussée bidirectionnid, unidirectionnelle)

Nombre de voies Vitesses limites

Largeur de la voie Feux de circulation

DS2YSGNRS RS : dn@es ydesS Naie{ Signalisation de prescription (doNtB 3 dzf | { A
(intersection, giratoire, passage a niveau) limitation de certaines zones a certains usagers)
Rayon de courbure

Déclivité

i. 5SAO0ONALIISdzNE RS YI ydzdzdNBa y2YAylf Sa

- Roulagesn section courante
0 Roulage situation nominale / suivi de voie ou de véhicule dans sa voie
o0 Croisement (circulation sur voie a double sens)
o Changement de file
o Dépassement (par la gauche si aucune précision)
- Intersections et franchissements
o Franchissement de giratoire / rorabint!?

o Franchissement d'une intersection
0 Franchissement d'un passageigeau
o Tourner a droite a une intersection
o Tourner a gauche a une intersection
o Demitour

- Insertions et sorties de voie
0 9YUNBS RSLJzAia @2AS RQAYASNIA2Y k | OO0OSt SN
0 Sortie vers voie de sortie / décélération
0 Insertion depuis voie / site privé
- Stationnement
o Entrée et arrét sur encoche de TC

Sortie de stationnement sur la voie publique (encoche le long de la voie)
Sortie de stationnement sur la voie publique (parking en ligne)
Sortie destationnement sur la voie publique (parking en épi)

0 Sortie d'encoche de TC vers la voie publique

o Arrét sur voie

o Départ postarrét de voie

o al ydzzoNBE RS aidl iA2yySYSyid adzaNJ 1 @2AS LM
o al ydzzoNBE RS aidl GA2yy SpagiyglkenlgeN € | G2AS Ll
o al ydzzoNBE RS aidliA2yySYSyid adzaNJ 1 @2AS LM
0

0

0

2/ S5 RSY2YAYylLGA2ya yQ2yil étermekOrdd-pomt vigelasedisthguer NBcast S Y Sy i
du «giratoire» par une priorité aroite
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jii. DescripteurRQS@SYySYSyia LINBOdzZNESdzNAE RS O2ftfAaArzy

- Nature
0 4 RM, 2 RMUVR animal, objet
o Nombre / densité (si plusieurs objets)
- Tallle
0 NB: trois dimensions pour les véhicules et objets

- Localisation par rapport au véhicule ego
o0 Voieou emplacementu véhicule tiers par rapport a celle du véhicule ego
o Distances
A Par rapport au véhicule
A Par rapport & la chaussée / a la voie (cf. piétons, décentrage de la cible)
A Par rapport a la voie (exempiétement véhicule ou objet)
- al ydzzdNB
0 Vitesse de déplacement (ou arrét)
o Angle
0 ¢3S RQAY(ISYiliA2y RS YI yWdzREBI §FSOSgzNE &R
- 9fSYSyiGa RS O2yi0SEGS Glflyld LINB&2YLIIAZY RUI GG
0 Ex: mouvements erratiquesobjets annexes (exballon); pied sur la chaussée en vue de
traverserT LISNBR2YY S t f Qpoydiogvede $adidie dR trérdlepiérodmelzt S
I dzi 2 dzNJ Rdz @SKA Odztf S X
- NBY 5S&aONARLIISdz2NE RS LB®fESa RS IASYSNIGA2Y RQSOSY
0 Caractéristiques de la voirie intersectée (cfdessus)
0 Caractéristiques des zones pdles générateurs adjaceridi 6 t A 3aSYSyida LJ

B. Descripteurgnrichis
/ SGGS LI NIAS LINBaSyasS tQlOldz tAalriAzy RSa tAadasSa
bases de données existantpsentéesnannexe 1:

1 la base de scénariddlOSARde f Q ISystémX qui contient essentiellement des scénarios
logiques,
T lesBAARS f QhbL{w t LI NIGANI RS ¢w! E&o
5S L) dzaz OSNIIFAya RSAONARLIGSHINE az2yid Aadadza RQdzyS
2et3:

9 latade des facteurs de variabilité proposés par le SOTIF
1 laliste des dangers issus des travaux GAME.

Par ailleurs et afin de rendre identifiables les ajouts et les enrichissements a partir de ce travail de
confrontation a partir des bases de données, leaveaux descripteurs apparaissent en rouge.

i. Couche 1 : environnements de circulati@@éments statiques nominaux
[ QSYPANRYYSYSyld RS O2yRdzAGS RSONRG f Sa
5Fya fQF LIWINRPOKS 5DL¢az (3QSydS NPy S Y SF G NREES
ONISR
f DS2YSGNARS RS f QAYFNI adNHOGdzZNBE LIK& & A lj dzS
[ OSY NR OK A #igsS8ipiéuscirR SRaSid2 dza &S o601 aS adzNJ f QFylrfteasS F
LI NI A Odzf ASNJ &ddzNJ £ Sa . ! 1/ RS tQhbL{wX ljdzAde2y d LISI
février 2022.

>
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Certains attributs déclinés dans les bases 8Rlhe sont pas reprisagssous mais ont été nécessaires
I dz LINRPOS&aadza RQSYNAROKA&ZASYSyYy(d oLI NI SESYLX §%
route ont permis de faire apparaitre le descripteuvaie adjacentey |j dzZA R S ONJnént f S

f

O
daéL

RQAYTNI ad NHzOUGdzNE | ReF OSyd t fF @2AS RS fQS3z2uo

/T NI OGSNAAGALdzSa IS2YSUNMIdSEa RS

1 Usage réglementaire des voies

Voies ouvertes a la circulation publique de tous les véhicules et usagers

Voies ouvertes a lairculation publique a accés réservé (zone piétonne, bande
piste cyclable, zone partagée, zone de rencontre)

Voies fermées a la circulation publique

1 Régime de circulation

A sens unique

Bidirectionnelle

A chaussées séparées

Avec voies affectation variable (sens de circulation)

Autre

1 Nombrede voies

T

%2y S

I ReF OSyidsS t fF @2AS RS fQS3z2

BAUou bande dérasée (droite ou gauche)

A aSY @SterRefith 9SISHI GA2YyY FlLElAaS:T F2a

Barrieresg glissiéres de sécurité

Trottoirs

Mobilier urbain (y compris, mur antibruit, mur de remblai, briaee, ...)

Stationnement adjacent (en épi, perpendiculaire, longitudinal)

Voie ferrée

llot central

1 \Variationlongitudinale du profil en travers

Chicane

Evasement de laoie

Rétrécissement de chausséd@ 2 dzf 2 0 RQSUONI y 3t SYSy i

Réduction du nombre de voies

Fin de voie

T ¢8LIS RQAYUSNBSOGAZY

Hors intersection

En X

EnT

EnY

A plus de 4 branches

Carrefour giratoire

Rondpoint

Passage a niveau

Autre
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1 ' YSylI 3

SYSyid RSBt QAYTNI &idNHzO0 dzNB

Souterrain- Tunnelg tranchée couverte

Pont¢ autopont- viaduc

.NBGStES RQSOKLEF y3ISdzNJ

Zone de péage

Chantier¢ zone de travaux

Autre

1 Régime de p

riorité

Feux

Priorité a droité*

Stop

Cédez le passage

Carrefour gratoire

Passage a niveau

Autre

T £F NRAI @

A2y RQSt SOFGAZ2Y
5234 RmléhysSeur

Cassis

Nid de poule

Passage a niveau déformé

Autre

M Surface de la chaussée

Asphalte (goudron)

Béton

Gravier

Pavés

Terrdsable

Autre

1 Profil enlong

(déclivité)

Plat

Pente

Sommet de cote

Bas de cote

1 Tracé en plan

Ligne droite

Rayon de courbure a droite ou & gauche

Variation du rayorde courbure

Autre

1 Largeur de la voie

13| a catégorie Aménagement) S & i
RSGOFAfESSd /S& AYyTFTNI &idNHzOG dzNB a

nécessitent une attention péculiére.
1 Le régime de priorité du rongdoint suit la régle de la priorité a droite du code de la route.

RQFYSyYyl3SYSyi

dzy S YI ONB OF 4§S32NRAS RQAYFNI &idNUzO c

ALISOATA
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9 Signalisation

Signalisation statique (verticaldjorizontale)

Marquages au sol

Lignescontinues

Lignes pointillées

Zone ou surface interdite (zebra)

Passage piéton

Piste cyclable

{la ©@St2 o0YINJdzSa RQFENNlG FydAOALIS LJ2 dzNJ
Autre

Panneaux de signalisation

Panneaux de danger

tlyySltdze RQAYGSNBRSOGAZY

Panneaux de prescription

tyySldzE RQAYRAOIFIGA2ya 6aSNBAOSA> ARSYy/
Autre
Feux de circulation
' YSNBE SiG oltArasSa TAESa RS LRardAaz2yySYSyd Si |
Bornage

Balisage

Dispositif de fermeture
Autre

Nota Bene: les descripteurs de signalisation sont issus des ISR [29] et ont été affinés par rapport au
document méthodologique DGITY.

Nota Bene: la signalisation routiere doit intégrer des indications surcdeactére permanent,
GSYLR2NIANBE S ReylFYAIldzZS RS ftQAYTF2NNIGA2Y RAALIRZYA

ii.Couche : aléasde circulation
Les aléas sont constitués

1 des événements précurseurs de collision directement imputablesobjets et auxautres
usagers de la route
1 desdysfonctionnemers du systéme défaillances, insuffisances fonctionnelles et mésusages
6yS az2yid LI a tQ202Si RS OS tAQONIof SO
Dans cette partie sont pris en compte les comportements des tiers potentiellement rencontrés par
fQS32 FAYaA 1ljdzS € SdzZNA O2YLRNISYSyiao

t 2dzNJ NBY2y i SN | dzB ODAdRESS A SLINK O ATa $1a1 RNBdrénA(BDRANI dzy' S
02 YLJ NI 6du&e de terfaid S)yi est demandée pour Traft& y i WdAzZRA OAF ANB ® 9y
RQSYljdzs 1S RBcesDEMIBH M3EX RiS%Ha F2NOSa RS f Q2 NRNB LIS dz@
scénario probable qui peut étre issu du comportement a risque de tiers, comrisérélans le cadre

de VOIESUR, pour MOSAR. De méme, étant donné que les éléments de descdptsous ont été

imaginés pour la démonstration de la sécurité des systémes, un bon nombre de descripteurs

YQF LI N AaasSyd LI a t ACenigodzillaRdspprisabilitSispuiReathyaqué & R d:
02y RdzOG SdzNI RQs G NB | (Y 830 ATy LNF 2R/ 68 FAINE Ly IVSY (4 d
scene.

En revanche, les confrontatiereffectuées ont permis de mettre a jour un premier complément a

LI NIHANJ RS&a O2YLRNISYSylGa 20aSNWsa RSa GASNER SaG S
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5550ONR LI SdzZNE RQSOSYSYSyda LINSOMNESIZNE RS O2¢f ¢t A

Nature
o Veéhicules routiers (4RM, 2RNMansports guidésyéhicules automoteurs spécialisé
(VASP)convois excepbnnels,UVR(piétons, cyclistes, EDP(M)), animal, objet
o /FGSA2NAS RS OSKAOdzZ S dakbkhXo
o Nombre / densité (si plusieurs objetsjnasse (pour les objets et véhicules)
Taille
o NB : trois dimensions pour les véhicules et objets
Localisation parapport au véhicule ego
o Voie ou emplacement du véhicule tiers par rapport a celle du véhicule ego
o Distances
A Par rapport au véhicule
A Par rapport a la chaussée / a la voie (cf. piétons, décentrage de la cible
A Par rapport a la voie (ex : empietement véhicoleobjet)
al y dzdzd NB
[ I Yl ydzdzoNE Rdz GASNE yQSald LI & F2NOSYS)
fQS32 Rlya I 02dz0KS W RlIya {1 YSaop&tds
code de la route pour le systtme ego. Aucun it f S RSa GASNER Yy
YI ydzdzgNSa R2AGSYyld sGNB LINA&aSa Sy 02 YL
o ¢@LIS RQAYGSY(dA2y RS YI yddzoNE Sy 02dz
A2NIAS RS LINJAYy3IS X0
[ S& YI ydzdzodNBa Ay TNI OG A Byoyte (éxd) Sant a RaBsidér
dans la mesure du raisonnablement prévisib&enotion de raisonnablement
prévisible sera traitée dans un autre cadre
o Vitesse de déplacement (ou arrétyccélération / longitudinal / latéral
o Respect dedistances de sécurité
o Angle
9f SYSyida RS O2yGSEGS GIflyld LINBSaA2YLIAZ2Y
Mouvements erratiques
Objets annexes (ex : ballon)
Pied sur la chaussée en vue de traverser
PSNB2YYS t fQAYGSNASdNI Rdz FSKA(
Porte ouverte (arriere ouatérale)
Personne autour du véhicule
Engin de déplacement personnel (motorisé) trottoir
Engin de déplacement personnel (motorigéjlz RNR A (i R Q d1
Autres
b. Y 5SAONARLIISdINE RS L}¥f Sa& R ScolBisnyagatenis A
o Caractéristiques de la voirie intersectée (cfdessus)
o Caractéristiques des zones podles générateurs adjacents (établissements public
parkingsgcoles, hdpitaux, plac& 0
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iii. Couche 5 : aléas affectant la réponse du systeme
t f dzZiASdzNE (eLlSa RQFHfSFa a2yid RSONRGA REFEya OSGdS

1 Conditions environnementales qui ont un impact temporaire et complexifiet
f QSy GASN®IY VSSiY £ QA Y NI a0 NUzOG dzNB y 2 YA Y | dzE

Conditions environnementales
Conditions climatiques ou conditions météoraffiques pures
Précipitations; pluie
Neige
Gréle
Vent fort¢ tempéte
Brouillard

Particules en suspension (fumée, poussiere, cendggsle,salage X U

+AaAA0ATAGS £ASS £ fQSOfFANY IS

Eblouissement (soleil rasant, phares de face, éclaipagpic)
Crépuscule ou aube

Nuit sans éclairage public

Nuit avec éclairage public non allumé

Nuit avec éclairage public allumé

Brouillard

Informations de trafic

Jour de la semaine
Heure de la journée
LYOARSYy Gkl OOARSYyG LINBaSyid ad

Adhérence

Chaussée mouillée
Flaques

Inondée

Enneigée

Boue

Verglacée

Corps gras

3. Notion et concept de masque
La notion de masque est étroitement liée aux deux notions de lisibilité et de visibddépremiéres
O2y FNRyYy Gl GA2ya | dzE olFl&aSa RS &40SylFINARz2a 60Fd | yySE
ainsi que son caracteraultidimensionnel Ceci condit a enrichir les axes de description des masques
dans le présent document, par rapport aux descripteurs utilisés ab initio dans le document
méthodologique DGITM [1].

Le premier enrichissement des descripteurs consiste aisoter f A & A 0 A Gcturié, uidBsinet QA y F NJ
f QFLIGAGdzRS AYGNRYyasljdzsS RS f QAYFNI ad NHzOGdzZNE £ s i N
STTIOSO LI NIl Q2 Al6lAyYE RAlsgstdjBeaSiperdeir IaditehiniragRusturer ida

lisibilité est indépendante dé QSEA &GSy O0S RS Y WigibjlidzPeutdéperdmede® 2 v (i NGB |
conditions climatiquesu de phénoménes de masquage.

Ceci conduit a distinguer, en sus de la lisibilité, catggories liées aux masques.
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Types de masques
. Lisibilité intrinséque d&A y T NI &  NHzO (G dzZNB > A y R S LISngrBuage éffaceR S
. Masque statique (exmur, panneau publicitaire)
. Masque temporaire (exéchafaudage, zone de travaux, végétation devant un panneau)
. Masque fugace (exvéhiculestationné)
. Masque dynamique (& O SKA OdzZ' S OANDdzZ I yi Yl aljdzZ ydi RQI
6. Masque environnemental d0 aux conditions climatiques @@ouillard, fumée)

QR WIN|F-

Dés lors il apparait que la notion de masque, introduite par la notion de lisipiitd,intervenir dans

différentes couches de descripticd Q dzy a: 0 $z81AMRA DA SY RIFya fIF RS&ONXLI
statique de circulation que dans la descripties aléas affectant la répongef. masques dynamiques

¢ exemple: poids lourd masquant uasager vulnérable

Lt Sad LINPLRAS RQIFff2dzSN) S48 RAFTFSNByilia yAoS| dzE
des scénaris selon les principes suivants.

[ tAAA0ATAGS RS f QAYFNI A0 NH2OGdzNE Said £ AydSINBN
Il en est de méme des masques de visibilité statiques et temporaires. Les masques temporaires, dans

f QF OOSLIIA2Y Idesius, fréséent Rr2 panichlier laCcaractéristique de préexister a la

YI ydzdzdNBE y2YAylfS O2yaARSNBS RlIya S aOSylFINR2 o
incorporer).

7

Lisibilit¢ de QA Yy T NI & G NHzOG dzNBE & i | G A |j d:

Défaut de signalisation

1 Marquages au solgx: effacé, dégradé, double marquage, passage piétons détérioré)

1 Panneaux de signalisatiorex : effacé,dégradé,taggué, masqué par la végétation, tombé a terre

tordu)

1 5STI dzii exQdbekelde balisage, détérioration des signaux, barriére cassée)

I Few de circulation(ex: cass€en panne)
t NBaSyOS RS @S3sialidAz2y>s RQFNDBNBA ljdzA Y|l aljdzsSyi
t NBaSyOS RQ262Sia 2dz RQSt SYSyi(a R@uryparidad publidizré)

Lesmasques fugaces et dynamiques se rapportiatantagea la situation dynamique du scénario. La

LI NI AOdzZ FNAGS RS O0Sa RSdzE Ofaasa RS Yl aldzSa Sai
fI O2yFAIdzNI GA2Y & ldueids la dztatioRdynamiqué gu@AliNiBEt yheid 8ey U
considérer certains de ces masques dans la coucheR3S & O NJalék SaENih mddue ol ils
GASYYSyYy(d LISNIdz2NDBSN) dzy F2yOiA2yySYSyid y2YAylrft RS
assimilé a la dynamue du scénario. Ainsi, les usagers tiers ou objets se présentant comme des

YI &aljdzSa GSta |jdzQdzy @DSKAOdzZ S adl GA2YyYyS LRdzNJ dzy S
RQIFdziNS&a dzal 3SNA ASNRPYGREAORWBIABENBNRAF{ S &0 O2d
Les nasques fugaces et dynamiques peuvent égalenaéfecter la réponse du systenface a un aléa

60SG O0QSald YsYS {FBadexémpiNAnypQds ldurd cirdrlany & @asduant un usager
vulnérable au systéme implique une réponse attendue affectéédar RS G SOGA 2y | LI aG SN
vulnérable masqué par le poids lourd. De ce fait, les masques fugaces et dynamiques seront a
considérer soit dans la coucBdaléag et soit dans la couch® (aléas affectant laréponyd QSEA &GSy OS
R Q dm’quefugace ou dynamique peut ainsi conduire & des combinatoires de scénarios en jouant sur

fl LINAaAaS Sy O02YLIiS RS OS YlaldzS Sy {GFyd 1jdz2Qlf St
affectant la réponse du systeme a un tiers aléar exemple, un poids louglacé obstruant la voie a

une intersection constitue un aléa de circulation + un aléa affectant la lisibilité de la signalisation
ROAYGSNESOGAZY b dzy FESE FFFSOGFyG fF RSGSOGAZY

Un autre exemple est fourni dansdehéma capres.
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Le schéma alessousgprésente lacompSEAGS SiG t QAYONROF GA2y RS& St S
rapport aux masques.
1.
Chaussée bidirectionnelle
Infrastructure physique et Environnement urbain
configuration statique 2*2 voies
R 2
al ydzdz@NBE Ay i Maintien dans la voie, va
RS f QS3az tout droit
3. l l
- t 2AR& f 2 dZNR
Aléa de circulation (exg se déportant sur la voig
se présentant comme U adjacente
masque a la visibilité
LJ2 dzNJ £ QS
. . . Cycliste devant le
Aléa decirculation .
) poids lourd (sur la
(exo A2)“masque par YsYS @248
f QSE2 LJ2d
Figure8: A gauche approche générale intégrant la notion de masque et a droite exemple de scénarisation sur !
logiquepour lecas particulier des masques fugaces et dynamiques.
Les nasquesliés aux conditionenvironnementdes limitant les capacités de perceptiseront a
considérerprincipalementdans la couche Bes aléas affectant la répongée dzy | £ S 6Sy f Q2
RQA Y (G SNI Ol A 20fpendéht cdomrdeyprédédemmdntpour les maques fugaces, il peut étre
nécessaire de combiner des axes dans lesquels la visibilité environnementale affecte la pedeption
f QSYGPANRYYSYSyid RS OANDdzZ I GA2Yy O6R2yd I arayltaAa
NELR2YyAaS t dzy FfSk 3ISYSNB LI N ftQAYUGSNI OGA2y | @SSO
fumée dense doit étre considérée comme un aléaensok, qut FFSOGS I GAaAoAt Al
f QSYPANRYYSYSyid RS OANDdzZ | A2y Rdz OSKetc@daics> & O
FFFSOGS SaALESYSyd 1 NBLRyaS t f QAylSehsidéiée2y | @S

comme un aléa
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Masques affectant la réponse
Masquesfugacesex:LJ2 ARa f 2dzNR &0l GA2yyS | dz yAGSI dz RQdzy
passage piétons)
Masques dynamiquesek: LJ2 A R& f 2dzZNR RS @I ypietof) QS 32 ljdzA YI &ljd
Masques environnementaux (expluie, soleil rasant, brouillard)

Encore une fois, la notion de masque est complexe car dans le cas ou le masque affecte la réponse du
aeaisySsy ljdzQAt az2Ad adGFdAljdzS 2dz Rdeyld scendjalzSg Aty
f QSYO@ANRYYSYSyYyld YIFIA& RQdzy SfSYSYyld AYGSNRSLISYRI Y
f 2dzNR RSOFIyd QS32 ljdzA Yl aljdzS f1 @GAairoAtAldS RA
(piéton) ou qui circule sur la droite§aOf A 2GS0 AYLI OGS t QSyaSyoftS RS
SG RS aSa UGUASNBO® [ NBLRyaS GGSyRdzS yQSaid LI &
a la prise en compte de plusieurs usagers.

De maniére générale, la plupart des masques/fO2 Yy i NB &> YsYS aQiata azyd
végétation ou une zone de travaux, impacteront la réponse du systéme ego.

/ QS&ad LI dzNJj dz2 A -@ebsusdlpohose KsShérmahjRdniang, 8eScon€idérer le masque,

f 2NAEI dzQ@$ DBdR&EWHAYAIdzS 6SGz LI NI SE §fghcepadafds 2 NA |j
O02YYS dzy FtSIF Sy &a2iA o0olAaasS RSa F2yOuAz2yyltAlSsE
circulation) et un aléa affectant la réponse aux aléas de circul&®@y G A FASa Rl ya f QF LILIN
du cas considéré.

)
t
d
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4. Premiers enrichissements de listksscénarios

Cette partiepropose une listélustrativede scénarios décoaiht de la combinatoire des descripteurs des couches décrites dans le document méthodologique
DGITM [1]reprise dans ce livrablet enrichie des premiéres confrontations a de nouveaux scénarios (cf. parties ta#ssaB)

Les scénarios sont construitdd NIIANJ RSa fAaiSad8 RS RSAONRLIISdzZNBE 2NR2yySad 9y NBsdrlay OKSI f
pertinence de la prise en compte de chacun des descripteurs et des attributs agsot@ament séon le statut du descripidzNJ R | y dobligadirey 5
interdit, sans effe).Lf S&0 NBO2YYIlI YRS RQI LILI2 NI SNJI £ (NI ocel otAHfNU GSE SR 3 STK 2A0SENJIIR FAyyaa I+
descripteur ontun impactS |j dzA @+ £ Sy i 00QS&ati ot SIORS RE DFHYyREaAD8EOOROG(S 2dz RS G2dzi S | dzii N
Les scénarios ajoutés s@irlignésci-dessous.

-al ydzdzdNBa y2YAYylLFtSa RIEya ftQhs55 adGldAljdzS oalya Sl RS OANDdzZ FGA2y ONXR

Véhicule (ou systéme *) Nb min

NB:ciRSaaz2dzax fSa &a0SylFINR2& a2y i AYyRAIldzSa &a2dz NBaSNWIS | dzSsysteime Y | y dzdz
NBY fSa aOSylINR2& ad42yi AYRAIldzS& a2dzi NBASNBS jdzS t QSYGANRYyYySYSyid &
NB bis les axes de définition des scénariedassous sont a combiner (ex:[loull]*[iouj])

Roulages

Maintien dans la voie aux limites de vitesse du véhicule :

I) A sens unique (y.c. voies a chaussées sépatgés)2; 3 voies)

II) Bidirectionnelle 3+3+1
Il.a) Affectation unique (2*1 ; 2*2 voies ; 2#dles)
Il. b) Affectation variable (1 voie centrale)

a) ! 62NRa& RS f | abtBtetnefis donk vegétatiprOBSsséRtBlus, falgisgissiére de sécuritérottoir, mobilier urbain 4
place stationnement voie spéciale dont bande/piste cyclable, BAU, voie véhicules lents)

Roulage sur voie

b) Surface de la chausségtandard (goudron) spécifique péton, sable) 2
c) Tracé rectiligne en courbe (courbe droite/gauche, S) 2
d) Profil de route plat en pente (y.c. sommet/bas de cbte) 2
i_) Sans vc?h_icule sur la voie _adjacente de m_émes_ } 5
i) Avec véhicule de méme vitesse sur la voie adjacente de nsénse

1. En conditions deisibilité nominale
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2. Bn condiions de visibilité dégradéesume signalisation dégradéésiasquesen panne, détériorée) 2
Total 896
Maintien sur voie aux limites de vitesse du véhicule ego etéhicule en sens opposé (de méme vitesse que le véhicule ego), sy
Croi ¢ bidirectionnelle:
rolsemen .. | ll. a)Affectation unique(2*1 ; 2*2 voies ; 2+1 voies) 3+1
(circulationsurvoie a . . .
Il. b)Affectation variable (1 voie centrale)
doublesens)
a) ! 02NRa RS fI NRdzi$S 6 vépéiaBoyi, @Ssé, s, AlaRyibSeve g sécurittR@tgfrjimobilier urbain! 4
place stationnement voie spéciale dont bande/piste cyclable, BAU, voie véhicules lents)
b) Surface de la chaussée (standard (goudr@pécifique (asphaltesable)) 2
c) Tracé rectiligne en courbe (courbe a droite/gauche, S) 2
d) Profil de route plat en pente (y.c. sommet/bas de c6te) 2
i) Sans véhicule sur la voie adjacente de mé&meas 2
i) Avec véhicule de méme vitesse sur la voie adjacente de nséme
1. Enconditions de visibilittlominale 2
2. Enconditions de visibilité dégradées a une signalisation dégradées (masqueEmne, détériorée)
Total 512
Renoncemerdau changementlefile enprésencelesignalisatiorf Q A y (i SuNRnktesdewitésse du véhiculego,
Anticipation du rabattement sur un convergent (par la droite ou par la gauche) 3
Anticipation du changemertte file en vue de divergent (tourner a droite ou a gauche)
I) A sens unique (y.c. \&8 a chaussées séparéegp ; 3 voies)
II) Sur voie bidirectionnelle 5
1. a)Affectation unique(2*2 voies ; 2+1 voies)
Changement de file Il. b)Affectation variable (1 voieentrale)
a) ! 92NRa RS fF NRdziS o0l 06aSyO0S RQl OOlisSevesly seécurittRatglrimoldisr APainki
place stationnement voie spéciale dont bande/piste cyclable, BAU, voie véhicules lents) )

b) Surface de lahaussée (standard (goudrondpécifique (asphalte, sable))
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c) Tracé rectiligne en courbe (courbe a droite/gauche, S) }

d) Profil de route plat en pente (y.c. sommet/bas de cbte) }

i. Sans véhicule sur la voie adjacente de m&eres 2
ii. Avec véhicule de mémetesse sur la voie adjacente de mésens

1. En conditions de visibilitominale
2. Enconditions de visibilité dégradées a une signalisation dégradées (masqueEmne, détériorée) 2
Changement de voie en sectioourante +
I) A sens unique (y.c. voiexhaussées séparées)2; 3 voies)

I) Sur voie bidirectionnelle 5

Il. a)Affectation unique(2*2 voies ; 2+1 voies)
Il. b)Affectation variable (1 voie centrale)
a) ! 92NRa RS fI NRdziS 6F06aSy0S RQl OOgzlissere e sécuritpRetglrimoldisrapaint_( 4
place stationnement voie spéciale dont bande/piste cyclable, BAU, voie véhicules lents)

b) Surface de la chaussée (standard (goudr@pécifique (asphalte, sable)) 2
c) Tracé rectiligne en courbgcourbe a droite/gauche, S)

d) Profil de route plat en pente (y.c. sommet/bas de c6te)

i. Sans véhicule sur la voie adjacente de méme sens

ii. Avecunvéhiculede mémevitessecirculantaudroit du véhicule surlavoieadjacente empéchant lechangement devoie 3
ii. Avec un véhicule de méme vitesse circulant en arriere du véhicule, sur la voie adjacente, empéchant le changeoent de

1. En conditions de visibilitdominale 2
2. Enconditions de visibilité dégradées a une signalisation dégrafhdasquesen panne, détériorée)

Total 2880
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Dépassement

Dépassement sur voeux limites de vitesse autorisée du véhiced® et du véhicule approchant (le dépassement ne peut étre
considéré en tant que tel uniqguement si les scénarios équivalents ont été considérés en changement de voie préalablement)

Aucun dépassement ne peut étre engagé si les conditlervisibilité suta totalité du créneau de dépassement ne peuvent étre
réalisées (en virage par exemple)

i. Sans véhicule sur la voie adjacente de mé&eres

ii. Avec véhicule de méme vitesse sur la voie adjacemeéNA @ y G LI NJ £ QF NNA § NB 4
iii. Avec véhicule de méme vitessesu@@ A S F R2IF OSy 4SS t f QF @ yi
iv.! SO @SKAOdz S t fQlI @Fyid Si t € QFNNASNBE adzNJ £l @2AS R4
1. En conditions de visibilitominale 2
2. Enconditions de visibilité dégradées a une signalisation dégradées (masqueEmne, détériorée)
Total 8
* NB: applicationa unsystémedetransportroutierautomatisé: silesystemettend Q hdGabidesvéhicules duplicationdestestsauxnouvellesimitesdet Q hdG
systeme
Insertions etintersections Nb min
NB : cidessous, les scénarios sény RA |j dzSa &2dza NBASNWS jdzS fF Y|l ydzwzONB y2YAylFfS O2NNJ
CNJ yOKA &aSYSyiondpdidzy 3IANI G2ANS 2
I. a3 entréeql voie ; 2 voies)
II. adentrées(1 voie ; 2 voies) 6
Eranchissemende lll. représentanfenombreR Q S y linkt&dB8{a Q hdb\Eehicule(si plus de 4 entréeg) voie; 2 voies)
ggf;tt‘"re”o”d V.t M @2AS AdNJ € QFyyStdz )
P V. L H P2A83a &dzNJf Ql yy St dz
a) ! 92NRa RS fF NRdziS o6F06aSyoS R Qfalsfé;ﬁgiﬁsﬁé\"eéi@’sié@ritéﬁ(ﬂtqﬁﬁmoiSrEtIJ@a@sl 4

place stationnement voie spéciale dont bande/piste cyclable, BAU, voie véhicules lents)
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b) Surface de la chaussée (standard (goudr@pécifique (asphalte, sable)) i 2
c) Profil de route plat enpente (y.c. sommet/bas de cote) 2
i) aveaunvéhiculecirculantalavitessereprésentativeR Q dingétion,depuist Q I AkNdgukeéntrée en amont de celle du véhicule
€go
j) avecunvéhiculecirculantala vitessereprésentativeR Q dinys&tioneffectuéea 30km/h, depuis chaque entrée en amont 3
de celle du véhiculégo
k) avec un flot de véhicules circulant a basse vitesse permettant une insertion du végoule
(parametres a définir par leoncepteur)
1. En conditions de visibilitdominale 2
2. Enconditions de visibilité dégradées a une signalisation dégradées (masqgummne, détériorée)
Total 1152
d'une intersection
. EnX
II. EnT
lll. EnY 4
IV. A plus de 4ranches
V. afeux
VI. arégime de priorité&spécifique(cédezle-passage, stop, priorité a droite) 3
VIl. sans régime de priorité spécifigpriorité a droite)
a) ! 92NRa RS fF NRdziS o0l 06aSyO0S RQl OOlisSevesigetuite; Ratglrimoldisrpainl_{ 4
place stationnement voie spéciale dont bande/piste cyclable, BAU, voie véhicules lents)
b) Surface de la chaussée (standard (goudr@pécifique (asphalte, sable)) i 2
c) Profil de route plat en pente (y.c. sommet/bas dite) 2
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) @SO dzy @DSKAOdz S | LIINBOKIYyG t f QF NN G
D 9SO dzy @SKAOdzZ S | LILWINBOKFY G t dzyS @AaaSaasS s3aresS ¢ dzy Lx

k) avec un flot de véhicules circulant a basse vitesse permettantingesetion du véhicule égo 3
(parametres a définir par le concepteur)
1. En conditions de visibilitominale 2
2. Enconditions de visibilité dégradées a une signalisation dégradées (masgummne, détériorée)
Total 768
| § e & N X . 0 » . X X | & 5 &
Eranchissemend'un NN O O2yF2NN¥YS t I aA3dylrtAdluAz2y RQdzy LI aadl3S L YyAGSI dz
passage a niveau I. afeux } 2
Il. arégime de prioritéhon lumineux (croix de Saint André, balises)
Ill. présence de barriéres de sécurité } 5
IV. absence de barriéres
1. En conditions deisibilité nominale >
2. Enconditions de visibilité dégradées a une signalisation dégradées (masqummne, détériorée)
Total 8
Tourner a droite & une intersection
. EnX
II. EnT 4
. Eny
IV. A plus de dranches
V. afeux
VI. arégime de priorité&spécifique(cédezle-passage, stop, priorité a droite) 3
VIl. sans régime de priorité spécifigqpriorité a droite)
. lay1o02NRa RS fF NBdziS 6l 0&aSyO0S RQl OOmibSevedigstuiis; Ratyrimodisra®ain-{| 4
Tourner a drqte a place stationnement voie spéciale dont bande/piste cyclable, BAU, voie véhicules lents)
une intersection 2

b) Surface de la chaussée (standard (goudri@pécifique (asphalte, sable)) }
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c) Profil de route plat; en pente (y.c. sommet/bas de céte) } 2
i) sans véhicule sur les voiadjacentes M
j) avec un véhicule venant de gauche, circulant a une vitesse égale a un pourcentaggéefixé de
vitessemaximaleautoriséesurlavoieR Q | LILJpbRrédaBisurlavoieR Q A y adb Wehidulzégo
k) avecunvéhiculevenantdegauchegirculantalavitessereprésentativeR Q degartarrété depuidavoieR Q I LILINE OK S
poursuivansurlavoieR Q A y adf Wekiicul&égo
[) avecunvéhicule venantleface,circulanta unevitesseégalea un pourcentageixé de la vitesse maximalautoriséesurlavoie
R QI LILpoRr<DikaSt(partourneragauchesurlavoieR Q A y add Mhidu ¢go 7
m) avecunvéhiculevenantdefacecirculantalavitessereprésentativeRk Q départarrétédepuis lavoieR Q | LILpo@riaS(par
tourneragaucheurlavoieR Q A y Ad8\eickl&go
n) avecunflot devéhiculesirculantabassevitessesurlavoieR Q A y apSri&ttanfugfe insertion du véhicule égo
(paramétres a définir par leoncepteur)
0) avecunflotde véhicules circulanta bassevitessedepuisla voie de face,en vueded Q A y (paBtoliBélgauchesurlavoie
R QA y adSwéliichleegb(parametresa définirparle concepteur)
-
1. En conditions de visibilitdominale
2. Enconditions de visibilité dégradées a une signalisation dégradées (masqueEmne, détériorée) 2
Total 2688
Respectief QA y (i SintBuin@dgauzhd 2 NA ljadet 9 0L ToSrpdaSauche a unetersection
. EnX
II. EnT 4
. Eny
IV. A plus de 4 branches
V. afeux
VI. arégime de priorité&spécifique(cédezle-passage, stop, priorité a droite) 3
VII. sans régime de priorité spécifiqeriorité a droite)
a ! 92NRa RS fF NRdziS o0l 06aSyO0S RQl OOalisSevesy sécurittRatglrimoldisrdPai 4
placestationnement; voie spéciale dont bande/piste cyclable, BAU, voie véhicules lents)
b) Surface de la chaussée (standard (goudr@pécifique (asphalte, sable)) } 2
>| 3

c) Profil de route plat en pente (y.c. sommet/bas de cote)
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i) sans véhicule sur les voiadjacenes
j) avec un véhicule venant de droite, circulant a une vitesse égale a un pourcentagelfixéaedsemaximaleautoriséesurlavoie
. R R QI LILpaRrédikaBisurlavoieR Q A y adb dehidulégo
Tourner a gauche a ur k) avecunvéhiculevenantdedroite, circulantalavitessereprésentativeR Q dégartarrétédepuis lavoieR Q | LILJRrDika8tsur
intersection lavoieR Q A y Adf vékiiculesgo

[) avecunvéhicule venantle droite, circulanta unevitesseégalea un pourcentagefixé de la vitessenaximaleautoriséesurlavoie
R QI LILpe@r<diaSpartourneragauche

m) avecunvéhiculevenantdedroite, circulantalavitessereprésentativeR Q dégartarrétéR S LJdzA & f | @2 A S RQl
par tourner &gauche

n) avecunvéhicule venantle face,circulanta unevitesseégalea un pourcentagefixé de la vitesse maximalautoriséesurlavoie
R QI LILpoRrsDikaBtiout droit

0) avecunvéhiculevenantdeface circulantalavitessereprésentativeR Q départarrétédepuis lavoieR Q | LIL poRrsDikaStout
droit

p) avecunvéhicule venantleface,circulanta unevitesseégalea un pourcentagdixé de la vitesse maximalautoriséesurlavoie
R QI LILpoRr<DiaBtpartourneradroitesurlavoieRQA Y A SNIiA 2y Rdz @SKAOdzZ S S32 15

q) avecunvéhiculevenantdeface circulantalavitessereprésentativeR Q départarrétédepuis lavoieR Q | LIL pd@rDitaspar
tourner adroite surlavoieR Q A y &d8 \Wehiculgego

r avecunvéhicule venantle face,circulanta unevitesseégalea un pourcentageixé dela vitesse maximalautoriséesurlavoie
R QI LILpoRrsdikaBtpartourner agauche

s) aveaunvéhiculevenantdeface circulantalavitessereprésentativeR Q dégartarrétéR S LJdzA a I @2A S RQIl L
tourner agauche

u) avecunflot devéhiculestirculantabassevitessesurlavoieR Q A y ap8ri&itanfuyfe insertion du véhicule égparametres a
définir par leconcepteur)

v) avecun flot de véhiculecirculanta bassevitessedepuisla voie de face,en vuede poursuivre tout droi{parameétres a définir
par leconcepteur)

w) aveaunflot devéhiculecirculantabassevitessedepuidavoiedeface envueded Q A y (haBtolbidadroite)surlavoieR Q A Y &d8 NJi
véhiculeego(parameétresi définirparle concepteur)

X) avecunblocagedelavoieR Q A Y adefnpEihargterminerlaY | y dzdz@tBneragauche(parameétres a définir par le

concepteur) -

1. En conditions de visibilildominale }

2. Enconditions de visibilité dégradées a usignalisation dégradées (masques panne, détériorée) 2

Total 5760
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Demitour

Idem que cidessus pour le tourner a gaueh

Insertion sur voie

I) A sens uniquéy.c. voies a chaussées séparéef); 2; 3 voies) 6
II) Bidirectionnelle(2*1 ; 2*2 voies; 2+1 voies)
I. afeux 3
II. arégime de priorité&spécifique(cédezle-passage, stop, priorité a droite)
lll. sans régime de priorité spécifiqeriorité a droite)
Entrée depuisoie a) ! 92NRa RS fI NRdziS o0l0aSy0S RQl O0gzlisSevelly sécuriteRetglrimokdlisrMdainl_i 4
RQAY aSNUA?Z2 place stationnement voie spéciale dont bande/piste cyclable, BAU, voie véhicules lents)
accelération
b) Surface de la chaussée (standard (goudr@pécifique (asphalte, sable)) 2
2
c) Tracé rectiligne en courbe (courbe a droite/gauche, S)
d) Profilde route plat; en pente (y.c. sommet/bas de cdte
) Alya OSKAOdZ S adNJ f I @G2AS GAaSS LIN fQAYyasSNIAzy )
O 5
j) avecunvéhiculecirculantalavitessemaximaleautoriséesurlavoieviséeparf QA y & S NI A2y
kl 680 dzy OSKAOdzZ S OANDdzZ Fyid t I GAGS&E&S YIEAYLFE S dcezmue |
la voie adjacente L
) avecunflotd&SKA Odzft S& OANDdzZ | yi t f+ @AdGSaasS YFEAYFES | dzi 2[N]
véhicule égo (paramétres a définir par le concepteur)
m I SO dzy Ft20G RS @SKAOdzZ S OA NDdz | ypermettard ind idsrtio@du irébidute 8go a (dz]
(parametres a définir par le concepteur) D
1. En conditions de visibilitominale 2
2. Enconditions de visibilité dégradées a une signalisation dégradées (masqummne, détériorée)
Total 5760
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Sortie vers voie de
sortie / décélération

Comportementedécélératioraf Q| LILSNsBI@vEi&iesortie,depuislavitessemaximale autorisédanst Q hdbi&hicule/ systéme|
Supposé couvert par les scénarios « entréasgfrtion »

Insertion depuis voie /
site privé

Supposé couvert par les scénarios « tourner a droite »

Arrét de TC

Comportement de décélért i on et :ddarr°t sur

1) Un arrét en ligne (libre de stationnements tiers sur la longueur du véhiculem) 10
1)) Un arrét en avancée de longueur du véhicule + 10 m, libre de stationnement sur tdomgleeur del 6 avanc ®
1) Un arrét en encoche de longueur du véhicule + 20 m, libre de stationnement sur tdatgyieeur del 6 e nc oc h

depuis une vitesse de circulation initiale égale a la vitesse maximale autorisée

1. En conditions de visibilitdominale
2. Enconditions devisibilité dégradées a une signalisation dégradées (masenganne, détériorée)

Sortied 6 ar rTCt

Total
Inertion dans |l a circulation depuis I 6éarr°t sur
) Un arrét enligne
1)) Un arrét en avancée de longueur du véhicule + 10 m, libre de stationnement sur tdomgleeur del 6 avanc ®e
1)) Un arrét en encoche de longueur du véhicule + 20 m, libre de stationnement sur tdatgyieeur del 6 e nc oc h
) sansvéhiculesurlavo@A 8 S$S LI NJ f QAYaSNIAzy i ) )
) F8SO dzy OSKAOdz S OANDdzt | )fu £t QAQ§éé§ YFEAYFES |
kfk SO dzy OSKAOdzZ S OANdzZ I yiu + I @AadsaasS YFIEAYLFES g

face, sur la voiadjacente

[) avec un flot de véhicules circulant a la vitesse maximale autorisée sur la voie visée pour ~

mf QAYASNIA2Y S LISNN¥SGOGFYG dzyS AYyaSNIA2y Rdz OGSKAOdzZ S| ¢

n) avec un flot de véhicule circulant & basse vitesse s &% @A &SS LI NI f QAYASNI A2y T |L|
€go (parameétres a définir par le concepteur) _J

1. En conditions de visibilitominale }

2. Enconditions de visibilité dégradées a une signalisation dégradées (masqumEmne, détériorée)




Total | 36
Insertion dans la circulation depuisQ I NN (i
Départ postarrét sur | . - Co < AN
voig(scgnarios distliJnct i) sansvéhiculesurlavoieviséeparft QA Y A SNU A 2 Y )
def QF NN G ert j) avecunvéhiculecirculanta lavitessemaximaleautoriséesurlavoieviséeparf QA Yy a SNIi A 2 v
ligne) k) aveanvéhiculecirculantlavitessenaximaleutoriséesuravoieviséepart Q A y @t8nNd&hikdeyau droit ou en face), sur la
g voieadjacente . 5
[) avec un flot de véhicules circulant a la vitesse maximale autorisée sur la voipotsée
t QAYASNIAZ2Y S LISNYSGGL y(paraditrss axdéfitirpatle sodogptelnfiz IS KA Odzt S S 3R
m) avecunflot devéhiculecirculantabassevitessesurlavoieviséeparf Q A y apSri&ttanfugfednsertion du véhicule égo
(paramétres a définir par leoncepteur) _J
1. En conditions de visibilité nominale } >
2. En conditions de visibilité dégradées a wignalisation dégradées (masques, en panne, détériorée)
Total 10

(NB: lesarréts survoie correspondand desY |y dzdz@eNi®jdeminimalou desY Iy dzdz@ RBzAB&wréit€s danslesréponsesaux aléascritiquesci-

apres)
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- Réponses a des aléas de circulation critiques et/ou a des points singuliers du parcours

Lesscénariodistésci-dessousisentatraiter desscénariosc critiques» (ou edge, au sensou ils comportentdes« cibles» dont lescomportementssont
particuliérementdangereux(ex: vitesseexcessivik Q dza tiegsiidesélémentsde parcourssingulierymasquesle visibilité, polesde générationR QA y i SNI Ol A 2 y
avecdesusagergiers).

Véhicule (ou systéme *) Nb min

NBcrRSaaz2dzax fSa a0SylFNR2& a2y AYyRAIldzSa &a2dz NBaSNWS | dzSsysteine Y | y dzdz

Roulages Aléas critiques

{OSYIFNR2& RQAY(SNI @idasgoys, duxdii@s de Gitdsseddd veRIBINE G A S N&

IIl) A sens unique (y.c. voies a chaussées sépacdas)2; 3 voies)

IV) Bidirectionnelle 3+3+1
Il. a) Affectation unique (2*1 ; 2*2 voies ; 2#iles)
Il. b) Affectation variable (1 voie centrale)

Roulage survoie |4 | g2 NRa RS t1 NRdzi$S 6l 0aSyos RQl OOaisSeedy sttty imodisrangainl 4 4

place stationnement voie spéciale dont bande/piste cyclable, BAU, voie véhicules lents)

b) Surface de la chaussée (standifgoudron), spécifique (béton, sable)) 2
c) Tracé rectiligne en courbe (courbe a droite/gauche, S) 2
2

d) Profil de route plat en pente (y.c. sommet/bas de cote)

1 Véhicule (VL, PL, 2RM) arrété sur la voie du véhegde

1 Véhiculg(VL,PL2RM)danslavoiedu véhiculeegodécélérante dza Bz +

1 Vénhicule de vitesse inférieure a 25 km/h dans la voie du véhigde

1 Véhicule précédant, circulant a la vitesse du véhicule égo, faisant des embardéeswtéms la

f Piéton : statique ; traversantedA 60 SaaS O2yadlydS £ p 1YkK T aQFNN(GlFIyd S
traversant en accélérant depuis le bord de voie a 1,5 m/s? ; circulant sur la voie a 10 km/h dans le sens de circulghicnldu v ~30
ou dans le sens oppoaéeluidu véhicule; décélérantsurlavoie2 dza I miz2 ¢

f Cyclisteou EDP statique; traversantenvitesseconstanted20km/h ;& Q | NJ&diréversant la voie depuis une vitesse de 20

km/h ; traversant en accélérant depuis le bord de voie a 1,5 moiséulant sur la voie a 30 km/h dans le sens de circulation du

véhicule ou dans le sens oppaséeluidu véhicule; décélérantsurlavoie2 dza K rdz2 t

Objetinerte empiétantsurlavoiede hauteurinférieureat Q S Y LI (duivEhicBey (i

Objetinerteempiétantsuriavoie dehauteursupérieureéxf Q S Y LI @uvéhigiByditférentsscénarioR Q S Y LIA §deS Y Sy |

= =
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30cmalatotalité delalargeurdelavoie)

1 Cutin : différents scénarios a proposer par le concepteur du systéomportant au moins un scénarikustrantun time-to-
collision verde véhiculeapressoncut-in, sansréponsedu véhicule égo, inférieur ad
1 Cutout : différents scénarios a proposer par le concepteur du systeme, comportant au umogtenarioillustrant un timeto-
collision vers le véhicule cible, aprés-cutt du véhicule tiers, sans réponse du véhicule égo, infériews a 1
a) En ligne droite et visibilité nominale
b) 9y NI}Ie&2y RS O2dzaNDbdz2NB Si RS Omystkrer f AGS | dzE f AYAGSA F“eé} 2
{OSYFNR2& RQAYUOISNIOGA2Yy SYiNB S @SKAOdzZ S S32 Si S OSKA
1) Sur voie a chaussées séparées (1 ; 2 ; 3 voies) } 3
Croisement 1 Véhicule & contresens de vitesse égale a la vitesse maxiraaterisée
(circulationsurvoie a 1)) Sur voie bidirectionnelle (2*1 ; 2*2 voies ; 2+1 voies) +
doublesens) I Depassement infractionniste du véhicde sensopposé
1 Empiétement sur la voie (30 cm) du véhicathesen®pposé 9
1 Embardées du véhicuke sen®pposé (< 30 cm sur \aie)
e) 1 02NRA& RS fI NRdziS 6Fr0aSy0S RQl OOaisSevely sécuritgR@tglrimoldisrapain
place stationnement voie spéciale dont bande/piste cyclabBAU, voie véhicules lents) 4
f) Surface de la chaussée (standard (goudr@pécifique (asphalte, sable)) 2
g) Tracé rectiligne en courbe (courbe a droite/gauche, S) 2
h) Profil de route plat en pente (y.c. sommet/bas de cote) 2
a) En ligne droite et visibilithominale } 2
b) Enrayondecourbureetdevisibilittauxlimitesdef Q hvBhiculeou systeme
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Changement de voie esection courante

1) Survoie a chaussées séparé@s, 3voies)
II) Qur voie bidirectionnelle

Il. a)Affectation unique(2*2 voies ; 2+1 voies) 5
i Il. b)Affectation variable (1 voie centrale)
Changement de file
a) ! 92NRa RS fI NRdziS 6 vépéiaBoyi, Ssé, Ralds, fAldyiicSeve 3y sécuritgRatglrimobilier urbain, 4
place stationnement voie spéciale dont bande/piste cyclable, BAU, voie véhicules lents)
b) Surface de la chaussée (standard (goudr@pécifique (asphaltesable)) 2
c) Trace rectiligne en courbe (courbe a droite/gauche, S)
d) Profil de route plat en pente (y.c. sommet/bas de cote)
f  Aveaunvéhiculg(VLPL2RMarrivantpart Q | NeNrfagoid&sljEcenteAunevitesseexcessive (+ 20 km/h et + &/h par rapport
la vitesse maximalautorisée)
f  Aveaunvéhiculearrivantpart Q| NiNRvsieaBjacenteaveauneaccélératiorr3m/s? ~10
1 Avec un véhicule situé devant sur la voie adjacente avec une décélératimis® 6
1 Avec un 2 RM eremontée de file avec un différentiel de vitesse >kB0h
a) En ligne droite et visibilithominale > 2
b) Enrayondecourbureetdevisibilitéauxlimitesdef Q hvBhicule
Dépassement Supposé couvert par les scénariosatlangement de file alessus
Insertionset intersections Nb min
NB:ciRSaaz2dza> fSa aOSYINR2& a2y AYyRAIdzS& &a2dza NBAaSNIIS | dzSsysteime Y I y dzdz
CNJ yOKA &aSYSyiondpdidzy 3IANI G2ANS 2
I) a3 entrées (1 voie ; 2 voies)
Franchissemen | 1) & 4entrées(1 voie ; 2 voies) 6
tdegiratoire | Ill) représentanienombreR Q S y (init&d&t3 Q hdb Ehicule(si plus de 4 entréeg) voie; 2 voies)
/rond-point
VL m @2AS adzNJ £ QFyySlI dz 2

VILa2g2ASa adaNJ t QF yy St

dz

\r/
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1 avec un véhicule abordant le romabint (entrées Rl et n-2 par rapport au véhicule egayec une vitesse excessive (>k&t/h)

a) En condition de visibilitGominale
b) Auxconditiondimitesdevisibilitédef Q hvBhiculeousysteme

}

Franchissemen
td'une
intersection

CNl yOKA&aASYSyil RQdzyS AyiSNBRSOlGAZ2Y
) EnX

) EnT

) EnY

IV) A plus de 4 branches

V) afeux

VI) arégime de priorité&spécifique
VII) sans régime de prioritépécifique

stationnement; voie spéciale dont bande/piste cyclable, BAU, voie véhicules lents)

}

a) Abords de laroute (absenéeQl 002 i SYSyiia R2y (G @S Adissiereide 8éguRitétrdt®dig mabilier uiibkir, plai}

b) Surface de la chaussée (standard (goudr@pécifique (aphalte, sable))

c) Profil de route plat en pente (y.c. sommet/bas de cote)

9 avec un véhicule approchant a vitesse excessive (+ 20 km/h et + 50 km/h par rapport a la vitesse raatonedesurlavoie
RQI LILINE OKS 0

a) En condition de visibilitGominale
b) Auxconditionsimitesdevisibilitédef Q hv&hiculeou systeme

e

}

Franchissement
d'un passage 3
niveau

Tourner a droite a une intersection
) EnX
) EnT
) EnY
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Tourner a droitg

IV) A plus de 4ranches

x V) afeux
aune . o
intersection VI) a reglrr)e.de prlorltgspeFlquyg 3
VII) sans régime de prioritépécifique
a) ! 92NRa RS fI NRdziS 6F06aSy0S RQl OOisSevely sécuritgRatglrimoldisrArpain plak 4
stationnement; voie spéciale dont bande/piste cyclable, BAU, voie véhicules lents)
b) Surface de la chaussée (standard (goudr@pécifique (asphalte, sable)) 2
c) Profil de route plat; en pente (y.c. sommet/bas de céte) 2
1 avec un véhicule venant de gauck@&culant a vitesse excessive (vitesse maximale autorisée, + 20 km/h et + 50 km/h par rappprt
vitesse maximale autorisée) et ne respectant pas les priorités ~10
f avecunvéhiculevenantdefaceet tournantadroiteverslavoieR Q A y adS8véRichléégh, circulant & vitesse excessive (vitesse
maximale autorisée, + 20 km/h et + 50 km/h par rapport a la vitesse maximale autorisée) et ne respectanpipaistéess
a) En condition de visibilitGominale
b) Auxconditionslimitesdevisibilitédef Q hvBhiculeou systéme > 2
Tourner a gauche a une intersection
) EnX
) EnT 4
)y EnY
IV) A plus de 4 branches
Tourner a
gauche aune |V) afeux
intersection VI) arégime de prioritéspécifique 3
VII) sans régime deriorité spécifique
a) ! 2NRa& RS fI NRdziS 6Fr06aSy0S RQl OOaisSevely sécurittR@tglrimoldisrArpain plas 4

stationnement; voie spéciale dont bande/piste cyclable, BAU, voie véhicules lents)

b) Surface de la chaussée (standard (goudr@pécifique (asphalte, sable))

YN

c) Profil de route plat; en pente (y.c. sommet/bas de céte)

1 avec un véhicule venant de droite, circulant a vitesse excessive (vitesse maximale aut@0dém/het + 50 km/h parapport a la

~10




vitesse maximale autorisée) et ne respectant papfiesités

{1 aveaunvéhiculevenantdefaceettournantadroiteverslavoieT Z « ~dMv&Hiculeego, circulant & vitesse excessive (vitesse maxim;

autorisée, + 20 km/h et + 50 kmfar rapport a la vitesse maximale autorisée) et ne respectant pasitEiés

a) En condition de visibilithominale
b) Auxconditionsimitesdevisibilitédely Z 8v&hfculeou systeme

}

Demitour

Idem que cidessus pour léourner a gauche

Entrée depuis
E- X TZ
accélération

Insertion sur voie

I) A sens unique (y.c. voies a chaussées sépacgés)2; 3 voies)
II) Bidirectionnelle (2*1 2*2 voies; 2+1 voies)

I. afeux
II. & régime de prioritéspécifique(cédezle-passage, stop, priorité a droite)
lll. sans régime de priorité spécifiqeriorité a droite)

a) ! 92NRa RS fF NRdziS 0F06aSy0S RQl OOlisSevelly sécurittRatylrimoldisrAain, plas

stationnement; voie spéciale dont bande/piste cyclable, BAU, voie véhicules lents)
b) Surface de la chaussée (standard (goudr@pécifique (asphalte, sable))
c) Tracé rectiligne en courbe (courbe a droite/gauche, S)
d) Profilde route plat; en pente(y.c. sommet/bas de coje

f avecunvéhiculecirculantaunevitesseexcessiveurlavoieviséeparly Z  « (¥ROkf/h et «50 km/h par rapport a la vitesse
maximale autorisée) et ne respectant paspesrités

a) En ligne droite et en condition desibilit¢ nominale
b) Encourbeet auxconditionslimitesdevisibilitédely Z 8v&hfculeou systeme

}

NN

Sortie vers voie
de sortie /
décélération

Comportementiedécélératioraly Z J ° °etsurld/piedesortie, depuidavitessanaximaleautoriséedang$ Z 8d&vé&hiculd systémegen
situationdeblocagedelavoiedesortieau-deladela fin de la voie ddécélération

a) En condition de visibilitGominale
b) Encourbesurlavoiedesortieet auxconditiondimitesdevisibilitédely Z 8v&h&uleou systeme

}

Insertion depuis
voie / site privé

Supposé couvert par les scénarios « tourner a droite »
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ComportementledécélératioretT Z J Sufunafrét(enligne,enavancéegnencochepbstruéspar des stationnementgénants 3
1 partiellement : réduction de la longueur de stationnement nominale de moinsrde 5 2
Arrét de TC 1 fortement : longueur de stationnement inférieure a la longueur du véhicule#dBpuis une vitesse de circulationitiale égale a la
vitesse maximalautorisée
a) en conditions de visibilithominale } 2
b) auxconditionslimitesdevisibilittdel, Z 8v&hculeousystéme
Insertiondanslacirculationdepuisty Z J (8riign€ enavancéegnencoche)|ibre destationnementsur toute la longueunominale 3
§ avecunvéhiculecirculantavitesseexcessivesurlavoieviséeparly Z  « (¥RGkf/h et «50 km/h par rapport a la vitesse maxima
autorisée) et ne respectant pas lpgorités ~5
b .30 ¥ § avecunflot devéhiculecirculantabassevitessesurlavoieviséeparly Z « ~ prinéttanturevinsertion du véhicule égparametres a
TC définir par leconcepteur)
a) en conditions de visibilithominale } 5
b) auxconditiondimitesdevisibilitédely Z 8v&hiculeousysteme
« X390 -« TJ«  KBI N 3NABJI° -« TX°A ~ KzJ3s o
§ avecunvéhiculecirculantavitesseexcessivsurlavoieviséeparly Z  « (#RGken/h et +«50 km/h par rapport & laitesse maximale
autorisée) et ne respectant pas lpgorités -6
Départ post § aveaunvéhiculecirculantilavitessenaximaleutoriséesurlavoieviséeparly Z  « ‘et¥r# vehicule«au droit ou en face) circulant a vites
i i icd 7 . 3 0 - i A 1 a o 5 A 1 a o 3 3 o
arrét sur voie ex_ce_s§|ve sur la voie visée aZz  « ~ X « dADZ1T A | 2b|] X DZ 6A | 2b]| J J
priorités
a) en conditions de visibilithominale } >
b) auxconditiondimitesdevisibilitédely Z 8v&hsculeousystéme
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Annexes

Les différentes annexes de ce documenritsdes sources de confrontatidghS £ QI LILINR OKS LJ NJ

présentée dans le document méthodologique DGITM [1], qui ont vocation a enrichir les couches de
descripteurs de la méthode.

[ QdzO AT A&l (A 2a3hnekesl a@ptdsadtdrg SdesBo8sa permis de déceler de nouveaux
descripteurs de scénarios. Certains descripteurs a priori inutiles dans la description des scénarios ont

cependant apporté de nouveaux descripteurs ou de nouveaux parametres qui figurent dans la partie
l.2.
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Annexe 1 Application illustrative a deux bases de données existantes

1. Application illustrative des descripteurs a des scénarios

/ SGGS LI NIGAS || | dza&dA LIRdzNJ 202SOGA T RQAf f dz& (i NBNIdésQaiziiohdress de- sééhafios déja Seégrds E S &
RIya RSa o0FasSa SEAalGlIy(iSad [S&a ol &asSa OKz2 A desHis visest i illust@iSund diversitéads diBaBains, LI NJ
notamment de situations de conduite nominale é®@dl t S a® Lf aQF3IAG AOA RQSOIf dzSNI £ O2dz@SNI dzNE RS:
RQSGIfdzSNI Sy ljd2A OSNIFAYyad A0SYIFINRAR2& LIRddINNI ASYyd FI ANB lesdidvisibilitgioNlE RS a
constituent des caractéristiques importantes mais complexes, car trés hétérogenes, des scénarios.

AAAAAAAAAAA

t I NI OSGGS FLILX AOFGAZ2Y Affdza0dNI GABS adzNJ |jdzStljdzSa aO0KyYEBEBYSY (i OLINEHE NBK BN & !
de description des scénarios, par confrontation & de nouveaux types ou cas particuliers de sd@ansds.suite de cette annexe, le contenu de deux bases

de données a été utilisé pour consolider la taxonomie présentée. Les pictogrammes VOIESWURontl 3 82 OA S& L} dzZNJ RSONANB I &1
f 2NREIjdzS O0QSal LISNIAYSYd FFAY RS FILANB S fASYy Syidbdbts.t QF LIWINREOKS TNI Yyl A

a. Route inondée

Couche Description di scénarioisdz Rdz D¢ C2NDS& RS f Qh NRNXB
approche [ QFNNA PGS | dz YADSI dz -RONFESS il & § izSR A EANHza & dz@2 A IS NP dzii S
DGITM
Environnement| Milieu : tout type de milieu Géométie infrastructure physique Signalisation Lisibilité
statique Tout type de route, tout type de profil, tod VMA permanente NA NA
type de courbure de route VMA!®: non spécifiée

a |y dzdz@ N{ Véhicule al y dzdzd NB

Tout type de véhicule routier Conduit dans sa voie
Aléa CftlljdzS RQSIdz adz2NJ f+ @2AS
Aléa affectant | Conditions environnementaleg Masques affectant la réponse Adhérence Comportements des tiers
la réponse

Précipitations a renseigner

5 Vitesse maximale autorisée (en km/h)
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b. Zone ddravaux

Couche
approche
DGITM

f Qh NRNXB

Description di scénario issu du GT R S
| > dzy OSKAOdzZ S RQdzyS @2AS |

[ QOARNDdz2A S RFEya a
voie pour cause de travaux.

a RS
g2 A S

3 D |

= 0

Environnement| Milieu : Géométrie infrastructure Signalisation Lisibilité
statique autoroute physique VMA permanente NA NA
Type de route autoroute ¢ VMA: 130 km/h
chaussées séparées Cobnes de signalisation
Nombre de voies 3 voies
Réduction du nombre de voies (2
a Iy dzdz@ N| Véhicule al y dzdzd NB
Tout type de véhicule routier Maintien dans sa voie
Aléa Tout type de véhicule routier Rabattement sur la voie adjacente
Aléa affectant | Conditions Masques affectant la réponse Adhérence Comportements des tiers
la réponse environnementales
normale NA Rabattement dangereux, absence
de clignotant
c. Interactions avec véhicules prioritaires
Couche Descriptiondiscénak 2 A &dadz Rdz D¢ C2NDSa RS f Qh NRNB
approche VP arive a proximité de I'ego en nespectantpasles regles essentielles de circulation prés d'une station de voyageurs en encoct
DGITM
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