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Développement d’'une méthodologie d’inspection et de détection des fissures de chaussée
par les capteurs de vision d’un véhicule autonome

Le marquage routier permet au véhicule autonome de définir son chemin de roulement adéquat dans la chaussée
et de comprendre I'environnement dans lequel il circule. En revanche, I'apparition des fissures longitudinales
notamment sur le marquage rend ce dernier indétectable par le véhicule autonome, ce qui peut avoir des
conséquences sur la sécurité routiere. Afin que la mise en route du véhicule autonome soit sans danger, il faut
garantir la qualité de la chaussé et des marquages. Cet objectif est confronté aujourd’hui a deux obstacles : d’un
cOté, une baisse progressive des budgets alloués a la maintenance de la chaussé et de I'autre c6té, une volonté
d’accélérer la mise en circulation des véhicules autonomes. Un moyen efficace pour contourner ces deux
obstacles serait d’avoir recourt a une maintenance préventive des infrastructures.

L'une des taches d’une stratégie maintenance préventive consiste a réaliser une inspection de la route dans
I'objectif de prédire une date d’intervention réalisant un compromis entre le risque de sous-maintenance et les
colts de maintenance. A I’heure actuelle, I'inspection se réalise avec des outils spécifiques (Ecodyn, Aigle 3D,
analyseur de profil en long...), embarqués sur des véhicules dédiés, ce qui rend cette tache couteuse. Avec I'arrivé
des véhicules autonomes équipés de plusieurs capteurs, l'inspection de la route pourrait étre réalisée en
exploitant les informations remontées par les capteurs, ce qui réduira le co(it de cette tache. Dans ce contexte,
I’objectif du stage est d’utiliser une caméra pour détecter et mesurer la dégradation de la route et en particulier
les fissures.

Le stage se déroulera en plusieurs étapes :

1. Réaliser un état de I'art sur les approches existantes permettant la détection des fissures avec une
caméra. Une analyse des travaux de these de Wissam Kaddah sera demandée.

2. Proposer et implémenter une méthode permettant d’identifier les fissures sur la chaussée. La solution
actuellement privilégié est basée sur I'analyse d’'image issue des caméras embarquées par le véhicule.

3. Proposer une méthode permettant de classifier les différents types de fissure: longitudinales,
transversales, nid-de-poule, faiencgage...

Profil recherché :

- Ingénieur ou Master en traitement d’images

- Compétences en vision par ordinateur/deep learning
- Maitrise des langages de programmation python

- Connaissances en C/C++ serait un plus
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Publication envisagée : un article pour la 30éme conférence European Safety and Reliability a Angers (France).
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