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La mission du stage 

 

Contexte 
 

Dans un contexte de développement rapide des technologies de véhicules autonomes, il est 
de plus en plus crucial de garantir des moyens de communication fiables et efficaces entre les 
véhicules et les centres de commande à distance [6]. De nombreux acteurs, comme Fetch [1] 
et Vay [2] proposent une conduite à distance dans un milieu urbain : taxis, service d’appel de 
véhicules à la demande. Des moyens de perception coopérative [3] et de protection de 
vulnérables de la route [4] ont été étudiés ces dernières années. Cette thèse se focalise sur 
l'exploration des défis technologiques liés à la commande à distance de véhicules autonomes 
[5] (allant de la téléassistance à la conduite à distance), en prenant en compte la diversité des 
réseaux de communication auxquels ces véhicules, de plus en plus intelligents, peuvent être 
confrontés. Les problématiques liées à la latence, à la bande passante, à la sécurité et à la 
fiabilité des réseaux de communication hétérogènes seront analysées en profondeur. La 
recherche examinera également les scénarios réels dans lesquels les véhicules autonomes 
pourraient être déployés, tels que les autoroutes dans des environnements urbains denses, 
les zones rurales isolées et les zones à connectivité limitée. 
 
L'étude se concentrera sur l'optimisation des protocoles de communication pour assurer une 
transmission de données en temps réel, tout en prenant en compte les contraintes de 
ressources et les exigences de sécurité. Des modèles de contrôle avancés et des algorithmes 
de planification seront développés pour garantir une conduite autonome sûre et réactive, 
même dans des conditions de connectivité variables. En outre, cette recherche explorera 
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l'intégration de technologies émergentes telles que la 5G, les réseaux satellites et les réseaux 
ad hoc pour garantir une connectivité robuste et continue, indépendamment de la localisation 
géographique ou des conditions environnementales. 
 
 

Objectif 
 

Ce stage se concentrera sur le développement d'une plateforme expérimentale pour la 
commande à distance de véhicules autonomes à travers des réseaux de communication 
hétérogènes fondée sur la remontée de données synthétiques collectées par les capteurs, 
caméras, lidars, … embarqués. L'objectif principal sera d'explorer les défis techniques liés à 
la latence, à la fiabilité et à la sécurité des communications dans des environnements de 
réseau complexes. La recherche portera sur l'optimisation des protocoles de communication 
pour garantir une transmission de données efficace et fiable entre le véhicule et le centre de 
commande distant. Des algorithmes avancés de contrôle et de planification seront également 
développés pour assurer la sécurité et la réactivité du véhicule dans des scénarios de 
communication à latence variable. En outre, l'étude se concentrera sur l'intégration de 
technologies telles que la 5G, les réseaux satellites et les réseaux ad hoc pour assurer une 
connectivité ininterrompue et fiable. L'objectif final est de préparer une plateforme 
 

Missions 
 

1. Réaliser une revue approfondie des outils liés à la vision, la communication et la 
commande des véhicules à distance, ainsi que des outils de simulation associés. 
Mettre l'accent sur l'intégration de divers modèles de communication dans l'outil 
CARLA [6]. 
 

2. Examiner comment ces outils peuvent être intégrés dans les plateformes autOCampus 
[7] et Occitave [8] et concevoir une démonstration concrète. 
 

3. Identifier les limites des outils de communication et de vision pour la conduite à distance 
de véhicules, en particulier dans le cadre d'une infrastructure dédiée au transport de 
véhicules autonomes. 
 

4. Classer les différentes contributions et planifier des études pour évaluer leurs 
performances.     

 
Financement du stage – la fédération MIDOC 

Le stage est financé par le défi clé MIDOC sur la mobilité Intelligente et Durable en OCCitanie, 
porté par l’Université de Toulouse et financé par la Région Occitanie. Le défi clé associe 21 
laboratoires et centres de recherche partenaires au sein d’une fédération qui vise à associer 
plusieurs champs de recherche sur la mobilité intelligente et durable. Une convention sera 
établie entre la fédération MIDOC et le stagiaire précisant notamment que le rapport de stage 
et le support de présentation seront remis à la fin du stage à la fédération. 
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