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Résumé :   
Le principal objectif de ce travail de thèse est de valider l'hypothèse générale selon laquelle les conducteurs 
automobiles sélectionnent un mode d'action (i.e., prennent la décision de dépasser ou non) et le régulent (i.e., 
contrôlent leur dépassement automobile) en percevant des possibilités de dépassement, appelées affordances. 
Ces dernières sont dimensionnées intrinsèquement aux capacités d'action du véhicule conduit (e.g., vitesse ou 
accélération). Il s'agit ainsi, à partir du formalisme mathématique de l'affordance élaboré par Warren (1984) et 
de la nouvelle conceptualisation de l'affordance réalisée par Fajen (2007a), de mettre la théorie des 
affordances à l'épreuve du dépassement automobile à travers trois expérimentations réalisées sur simulateur de 
conduite. Dans une première expérimentation, nous avons montré que les conducteurs automobiles prennent la 
décision d'initier un dépassement en fonction d'une affordance définie par le ratio entre les propriétés du 
système agent-environnement (la vitesse minimale satisfaisante pour réussir un dépassement (MSV)) et la 
propriété de l'agent, i.e., la limite d'action (vitesse maximale du véhicule conduit (Vmax)). Lors d'une 
deuxième expérimentation, nous avons interrogé l'utilisation préférentielle d'une seconde affordance, de haut 
niveau, à même de spécifier plus précisément et plus précocement les possibilités de dépasser. Nous avons mis 
en évidence que la décision d'initier un dépassement dépendait majoritairement de l'affordance de haut niveau 
MSA/Amax, définie par le ratio entre une propriété du système agent-environnement (accélération minimale 
satisfaisante pour réussir un dépassement (MSA)) et la propriété de l'agent (accélération maximale du véhicule 
conduit (Amax)). Dans une troisième expérimentation, nous avons questionné la capacité des conducteurs, lors 
de la réalisation d'un même dépassement, à exploiter des limites d'action distinctes, propres à chaque rapport 
de vitesse. Conformément à notre hypothèse, les conducteurs sont capables d'exploiter les possibilités de 
dépassement définies par le ratio entre les propriétés du système agent-environnement (accélération minimale 
satisfaisante pour réussir un dépassement (MSA)) et les propriétés de l'agent (accélération maximale du 
véhicule conduit en 4ème (Amax 4ème) et accélération maximale du véhicule conduit en 3ème (Amax 3ème)). 
La formalisation de ces affordances nous a ainsi permis d'élargir le domaine d'application de l'affordance-
based control (Fajen, 2007a) à des tâches de dépassement automobile très proches de situations rencontrées 
dans la vie réelle. De futures recherches seront nécessaires pour démontrer la fonction causale des affordances 
de dépassement modélisées dans le processus de sélection et de régulation de l'action. Cette étape nécessitera 
d'identifier très précisément les invariants optiques sous-jacents au dépassement et d'étudier les modalités de 
leur prise en compte.  
  
	
  


