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Résumé:

Cette thése présente un ensemble d'outils logiciels qui permettent de contribuer a
I'apprentissage de comportements de sécurité sur la route. Elle propose d'immerger des
éleves dans une voiture virtuelle au milieu d'un trafic routier 3D réaliste avec lequel il peut
interagir. Ces outils reposent sur I'nypothese selon laquelle I'éléve doit s'abstraire du mode
opératoire de la conduite afin de se concentrer sur I'essentiel (apprendre des stratégies de
prise d'informations et des comportements). Ceci implique gu'il doive contréler son véhicule
virtuel avec des commandes haut-niveau. Les éléves sont ainsi confrontés a une variété de
situations similaires a celles rencontrées dans la réalité. Le formateur utilise ces situations
pour transmettre les connaissances liées a la conduite.
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