geDRIVER — Green Efficient Driver

Obijectifs du projet

Le projet GeDRIVER s’est déroulé dans un contertedé@ploiement de I'éco-conduite, avec la partipade
plusieurs acteurs industriels et de la recherorex; ane labellisation du pdle System@tic.

Les objectifs du projet, pour le déploiement ded*€onduite :

- Développer le mode ECO pour tous, en tenant cogs criteres d'éco-conduite

- Développer une offre de formation en entreprisscaDC

- Développer des IHM d’assistance spécifiques.

En termes de simulation de conduite, il s’agisgaitiévelopper un outil de formation, d'étudieible de la navigation
dans I'éco-conduite, de découvrir les liens efdomiconduite et le plaisir de conduire (factewsmbtivation), et
d'intégrer I'outil d'analyse de conduite ECO 2 KD3i8 simulateur.

Développements logiciels
Simulation basée sur SCANeR ™ v1.0 Studio et SCARERT v1.5

Principaux développements :

- Intégration du nouveau module d'acquisition cdtckpécifiqgue a Studio v1.0 et v1.5 DT

- Industrialisation sur ECO-DS de l'interface VBEWNr{ual Extended Network), permettant I'échangeldenées entre
les différents environnements logiciels (donnéeséhicule, les variables d'évaluation des condusfeic ...)

- Amélioration du module Training Manager de SCAN®RDT v1.5 pour gérer l'interface et les basesaenges du
cursus de formation.
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ECO-DS simulator architecture

Analyse de I'’éco-conduite




Une méthode de mesure et d'analyse du style deuiteral été mise en place et améliorée afin d'addptecien
systeme de mesure KDC (Outil instructeur) et dalgaket outil pour les conduites réelles et sirasilé

Interactive guidance technigues

Certaines techniques de guidage interactives pEmo-tonduite ont été concues et mis en ceuvre ddelle a été
adapté pour le logiciel de simulation et les métaph de guidage intégrées au simulateur ECO 2.

Des scénarios de conduite spécifiques ont été spafin d'évaluer les différentes techniques ddage proposées.
Les métaphores incluaient des messages visuatsrtiafions sur la consommation de carburant, Issétela direction
boite de vitesses, etc ...), des sons (sons spasiamessages vocaux, etc ...), et des retotitesguibrations).

Ces métaphores de guidage ont été reliées aux e®dnéséhicule et au module d'acquisition.

Gameplay enrichi

Pour mettre en ceuvre ces fonctionnalités, amélieseronditions de simulation, simplifier l'utiligan du simulateur,
et aboutir a une configuration serious game, pluisigameplays ont été construits. Les gameplaysiskdnt les
modes de jeu, les processus d'évaluation, et Ewéwents du scénario. lls ont été congus pourexsse
sensibilisation du joueur a I'éco-conduite et séleurité. Les développements ont également corsistédre
'environnement SCANeR ™ plus accessible aux foemat pour la création de leurs propres scénarigsiguite,
avec un outil de scénarisation de haut niveautainmoent une nouvelle interface graphique dédiée.

Domaine de validité du simulateur

Des expérimentations ont été menées, afin de éaisatet d'évaluer la validité des outils déveépet intégrés au
cours du projet, et de valider I'utilisation desiaulation dans un but de formation & I'éco-corduit

6 principales régles d'éco-conduite ont été chmjsirir cette évaluation:

1. Changer de rapport avant 2500trs/min

2. Sélectionner le rapport le plus élevé lors dmladuite

3. Garder une vitesse constante, si les conditiopsrmettent

1'. Regarder le plus loin possible pour anticlpsrralentissements

2'. Pour décélérer: relacher I'accélérateur, puisliser le frein que si nécessaire
3 ". Couper le moteur pour les arréts de plus dee8dndes



La premiere expérience avait pour but de testérdifites techniques de guidage avec les métapnstaliées sur le
simulateur, et d'optimiser les parcours de congote I'expérience finale.

Les résultats montrent que les indicateurs vissastsblent plus appropriés pour une bonne comprairedss regles
d'éco-conduite, sans troubler la concentrationathdacteur. Si les sons sont efficaces, leur utiisgpeut devenir
génante a la longue. Enfin, les vibrations n’orgt gamblé aussi efficaces.

La seconde expérience avait pour but de validéicBeité de la formation geDRIVER, et de quantifies économies
en émissions de CO2. Le but était aussi de déterr@rcontribution relative de chaque régle d'émodaite a
I'économie réalisée.

Des parcours spécifiques ont été congus pour negitieu chaque regle, et permettre d'évaluer isrpgances du
conducteur avec précision.

Les résultats montrent que comme prévu, avec deeite d'éco-conduite et les indicateurs, les coedus donnent
de meilleurs résultats. En outre, la premiere reghable étre la plus efficace, étant la plus facsaivre pour les
sujets. Enfin, le simulateur semble étre un offiit@ce pour comprendre et intégrer les reglesodd@nduite, et
d'améliorer les économies en termes d'émissio0fk
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geDRIVER — Green Efficient Driver

Specification and needs

GeDRIVER project takes place in a context of edehtly deployment, with the participation of severadustrial and
research participants, with a labelization of theesSystem@tic.

Objectives of the project, for eco-driving deployrhe
- Develop ECO mode for all, taking into account edeidg criteria
- Develop a formation business offer with KDC
- Develop specific assistance HMI.

In terms of driving simulation, this is to devel@pwide range deployment formation tool; to studg tole of
navigation in eco-driving; find out links betweecoedriving and fun driving (motivation factors);n@to integrate
driving analysis tool KDTS into ECO?2 simulator.

Software developments
Simulation based on SCANeR™ Studio v1.0 and SCANdARI™/1.5
Main developments:

- Integration of new simulator cockpit specific agjtidn module to Studio v1.0 and DT v1.5; integratiof
new I/O information from cockpit commands

- Industrialization on ECO-DS of the VEN interfaceirfual Extended Network), enabling communicatiomnl an
data exchange between distinct soft environmemetsi¢le data, driver evaluation variables, etc...)

- Improvement of the Training Manager module of SCRN¢ DT v1.5 to manage formation cursus database
and interface.
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Eco-driving analysis

A driving style measurement and analysis method wgdemented and improved in order to adapt forikBIC
measurement system (Instructor Tool) and to valitiais tool for simulated aneal driving.

Interactive guidance techniques

Some interactive guidance techniques for eco-dgivirere built and implemented. The module was adafuethe
simulation software and guidance metaphors intedrtat the ECO? simulator.

Driving scenarios were designed, in order to evaldéferent guidance techniques proposed.

Metaphors included visual messages (informatiorfueh consumption, speed, gearbox management, etsoujds
(spatialized sounds, voice messages, etc...), attktiedbacks (vibration).

These guidance metaphors were connected to velsitdeand acquisition module.

Enhanced gameplay

In order to implement these functionalities, im@®@imulation conditions, simplify use of the simtataand result in a
serious game configuration, several gameplays Wgite The gameplays defined game modes, evalugtionesses,
and scenario events. They were designed to ensumstigation of the player to eco-driving, and siégu The
developments also consisted in making SCANeR™ enment more accessible to trainers for creatioth@f own
driving scenarios, with a high level scenarizatiool. This included building of a new dedicatedpdyia interface.

Domain of validity of the simulator

Some experiments were carried out, in order toattarize and evaluate validity of the tools devetbpnd integrated
during the project, and to validate the use of tinn for an eco-driving formation purpose.

6 main eco-driving rules were chosen for this eatadun:

1. Up shift gearbox below 2500rpm

2. Select upper gear while driving

3. Keep constant speed if conditions allow it

1'. Look far to anticipate decelerations

2'. To decelerate: release throttle, down shiftgdinen brake if necessary



3'. Turn off engine for stops of more than 30 selson

First experiment aimed to test different guidaneehbiques with the metaphors installed on the sitoul and to
optimize driving courses for the final experiment.

Results show that visual indicators seem more gpjate to enable a good understanding of eco-dyivirte, and do
not disturb driving concentration. It seems nototcus attention too much. If sounds are efficienivll, use could be
boring at last. Vibrations did not provide the saeffeciency.

Final experiment aimed to validate efficiency oD§EVER formation, and to quantify economies in C&gissions.
The purpose was also to determinate relative dnritan of each eco-driving rule to the reached eoon

Specific courses were designed to bring into plagherule, and to be able to evaluate the driveedopmance
accurately.

Results show that as expected, with eco-drivingdes and indicators, drivers provide better resiisreover, the
first rule seemed to be the most efficient, belmydasiest to follow for subjects. At last, theldator appears to be an
efficient tool, to understand and integrate eceidg rules, and to improve economies in terms oR@@issions.
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