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Dispositif d’aide a la conduite pour véhicule permettant la sélection d'une

représentation visuelle d’'un objet sur une scéne de route

La présente invention se rapporte au domaine des équipements d’assistance pour
véhicule, et plus particulierement au domaine des dispositifs d’aide a la conduite pour

véhicule.

Les dispositifs d’aide a la conduite pour véhicule actuellement utilis€s ont
principalement pour but d’afficher sur un écran présent dans 1’habitacle du véhicule une
représentation visuelle d’un objet présent sur la scene de route lorsqu’il est détecté par les
moyens de détection couramment utilisés sur un véhicule. Cette représentation visuelle

peut étre différente selon que la distance entre cet objet et le véhicule varie.

De fagon connue, une unité de contrdle est utilisée pour calculer la distance entre le

véhicule et un objet sur la scene de route.

Ces représentations visuelles ont pour but d’informer 1’utilisateur du véhicule d’un
danger potentiel représenté par la proximit€é de l'objet par rapport au véhicule. Ces
représentations visuelles représentent généralement ’objet dans une taille différente ou

dans une couleur différence selon la valeur de la distance calculée.

Toutefois, actuellement, ces dispositifs d’aide a la conduite pour véhicule affichent
une représentation visuelle d’un objet présent sur la scene de route uniquement en fonction
de la distance séparant le véhicule de cet objet. Ainsi, le calcul effectué par I'unité de
contrdle des véhicules actuels ne représente pas une donnée suffisante pour informer au

mieux ’utilisateur sur le danger que représente cet objet pour le véhicule de 1’utilisateur.

Dans le cas d’une application de tels dispositifs aux véhicules autonomes, de telles
situations associées au manque d’informations fournies par le dispositif d’aide a la
conduite peuvent générer une confusion chez un utilisateur et I’amener a prendre une
décision dangereuse dans le cas ou, par exemple, il décide de reprendre la conduite du

véhicule autonome.



10

15

20

25

30

SFR4234

La présente invention a pour but de pallier a au moins 1’'un des inconvénients connus
précités et de proposer un dispositif d’aide a la conduite pour véhicule qui permet de
fournir a I’utilisateur une information plus fiable sur le danger que représente un objet

présent sur une scene de route pour le véhicule.

Pour cela, l'invention a pour objet un dispositif d’aide a la conduite pour véhicule
comprenant :

- au moins un moyen de détection configuré pour détecter, sur une sceéne de route,
au moins un objet,
- un moyen d’affichage apte a afficher au moins une premiere et/ou deuxicme
représentation(s) visuelle(s) représentant 1’objet,
- une unité de controle,
caractérisé en ce que, a I’aide d’au moins un moyen de détection et de I'unité de
controle, le dispositif d’aide a la conduite pour véhicule est configuré pour
déterminer au moins une vitesse de I’objet et pour sélectionner, a 1’aide de 'unité
de contrdle, la représentation visuelle de 1’objet selon sa vitesse par rapport a une

vitesse du véhicule, ceci en vue d'afficher, a I’aide du moyen d’affichage, la

premiere ou deuxieme représentation visuelle de 1’objet.

On entend par « véhicule », le véhicule équipé du dispositif d’aide a la conduite pour

véhicule, selon la présente invention.

On entend par « objet », tout objet pouvant €tre amené a emprunter une voie de

circulation.

On entend par « représentation visuelle », toute information affichée sur un écran a
laquelle est associée, de facon non limitative, des données relatives a un statut, une
dimension, une distance ou une vitesse, par exemple. La premicre représentation visuelle

est différente de la deuxieme représentation visuelle.

Grace a cette sélection, il est possible pour I'utilisateur de visualiser sur le moyen

d’affichage du véhicule 1’objet présent sur la scene de route en fonction de sa vitesse par



10

15

20

25

30

SFR4234

rapport a la vitesse du véhicule. De cette fagon, I’utilisateur peut €tre averti en temps réel
du risque présenté par I’ objet.
De plus, la sélection réalisée permet d’associer a la premicre ou deuxicme

représentation visuelle, la vitesse de 1’objet par rapport a la vitesse du véhicule.

De cette fagon, il est possible d’améliorer la compréhension d’un utilisateur du
véhicule sur la situation de 1’objet présent sur la scéne de route. Ainsi, 'utilisateur peut

facilement déterminer le danger que représentent cet objet par rapport a son véhicule.

Selon un premier mode de réalisation de I'invention, la sélection, réalisée a 1’aide de
I’unité de contrdle, de la représentation visuelle de 1’objet est déterminée lorsque, en
fonction de la vitesse du véhicule, la vitesse de 1’objet est comprise dans au moins une

plage de valeurs de vitesse prédéterminée.

Grace a cette caractéristique, il est possible de distinguer des plages de valeurs de
vitesse en vue de distinguer davantage 1’objet présent sur la scene de route selon le danger
qu’il représente par rapport au véhicule. Ainsi, il est possible de mieux informer

I’utilisateur de danger que représente cet objet par rapport au véhicule.

Au moins une plage de valeurs de vitesse prédéterminée peut étre paramétrée
manuellement par 1'utilisateur, a 1’aide d’un moyen d’affichage. Par exemple, ce moyen
d’affichage peut étre tactile. Encore par exemple, ce moyen d’affichage peut étre un

appareil de communication mobile.

De cette facon, I’utilisateur peut définir une ou plusieurs zones pour lesquelles il
estime dangereuse la position de 1’objet par rapport au véhicule, selon ses préférences de

conduite.

Selon un deuxieme mode de réalisation de I’invention, la sélection, réalisée a 1’aide
de I'unité de controle, de la représentation visuelle de I’objet est déterminée, en fonction

d’une distance entre le véhicule et 1’ objet.
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De fagon avantageuse, le premier mode de réalisation de l’invention peut étre
combiné au deuxicme mode de réalisation de I’invention. Ainsi, il est possible de définir de
fagon plus précise le danger que représente 1’objet par rapport au véhicule, en combinant
une prise en compte de la vitesse de 1’objet comparé a la vitesse du véhicule avec la

distance qui sépare le véhicule et I’objet.

Selon un premier mode de fonctionnement du deuxieme mode de réalisation de
I’invention, la sélection, réalisée a 1’aide de l'unité de contrdle, de la représentation
visuelle de 1’objet est déterminée lorsque, en fonction d'une différence de vitesse définie
comme la différence entre la vitesse du véhicule et la vitesse de 1’objet, la distance entre le
véhicule et 1‘objet est comprise dans au moins une plage de valeurs de distance

prédéterminée.

Grace a cette caractéristique, il est possible de combiner plusieurs données, comme

la vitesse du véhicule, la vitesse de 1’objet ou la distance séparant cet objet du véhicule.

De cette fagon, I'utilisateur peut étre averti de fagon encore plus précise sur le danger

que représente I’objet pour le véhicule.

Avantageusement, dans le cas d’une application a un véhicule autonome, ces
données de vitesses et de distance peuvent €tre utilisées par une unité de contrdle du
véhicule autonome pour ralentir ou accélérer la vitesse de véhicule. Encore plus
avantageusement, ces données peuvent étre utilisées par ’unité de contrdle du véhicule
autonome pour positionner le véhicule sur la scéne de route, ceci en vue de prévenir tout

danger représenté par cet objet par rapport au véhicule.

Selon un premier mode de fonctionnement du premier mode de réalisation de
I’invention, au moins une plage de valeurs de vitesse prédéterminée est définie, en fonction
de la vitesse du véhicule, par une fonction de régression linéaire.

Grace a cette caractéristique, il est possible de définir des zones de vitesse
prédéterminées formées par la combinaison des plages de valeurs de vitesse

prédéterminées, ceci en fonction de la vitesse du véhicule.
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Ces plages et zones de valeurs de vitesse prédéterminées permettent alors a 1’unité de
contrdle de sélectionner la représentation visuelle de 1’objet présent sur la scene de route

selon les données de vitesse du véhicule et de cet objet.

Selon une premiere variante du premier mode de fonctionnement du premier ou
deuxieme mode de réalisation de I’invention, au moins une plage de valeurs de distance
prédéterminée est définie, en fonction de la distance entre le véhicule et 1’objet, par une
fonction exponentielle.

Grace a cette caractéristique, il est possible de définir des zones de distance
prédéterminées formées par la combinaison des plages de valeurs de distance

prédéterminées, ceci en fonction de la distance du véhicule.

Ces plages et zones de valeurs de distance prédéterminées permettent alors a I'unité
de controle de sélectionner la représentation visuelle de I’objet présent sur la scéne de route

selon les données de vitesse et de distance du véhicule et de cet objet.

Selon un troisieme mode de réalisation de I’invention, la premiere représentation
visuelle de 1’objet est représentée, sur le moyen d’affichage, par une premicre couleur
lorsque, en fonction de la vitesse du véhicule, la vitesse de 1’objet est comprise dans une
premicre plage de valeurs de vitesse prédéterminée et la deuxieme représentation visuelle
de I’objet est représentée, sur le moyen d’affichage, par une deuxieme couleur lorsque, en
fonction de la vitesse du véhicule, la vitesse de 1’objet est comprise dans une deuxicme

plage de valeurs de vitesse prédéterminée.

Grace a cette caractéristique, il est possible, pour 1’utilisateur, d’identifier aisément
I’objet présent sur la scene de route selon le danger que représente cet objet par rapport au

véhicule en fonction de la vitesse de cet objet par rapport a celle du véhicule.

Selon une deuxieme variante du premier mode de fonctionnement du deuxieéme mode
de réalisation de I’invention, la premicre représentation visuelle de I’objet est représentée,

sur le moyen d’affichage, par une premicre couleur lorsque, en fonction de la différence de
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vitesse, la distance entre le véhicule et 1’objet est comprise dans une premicre plage de
valeurs de distance prédéterminée et la deuxieme représentation visuelle de I’objet est
représentée, sur le moyen d’affichage, par une deuxi¢me couleur lorsque, en fonction de la
différence de vitesse, la distance entre le véhicule et 1’objet est comprise dans une

deuxieme plage de valeurs de distance prédéterminée.

Grace a cette caractéristique, il est possible, pour 1’utilisateur, d’identifier aisément
I’objet présent sur la scene de route selon le danger que représente cet objet par rapport au

véhicule en fonction de la vitesse et de la distance de cet objet et du véhicule.

Selon un quatrieme mode de réalisation de I’invention, la premicre représentation
visuelle de 1’objet est représentée, sur le moyen d’affichage, par une premicre couleur
lorsque, en fonction de la différence de vitesse, la distance entre le véhicule et I’objet est
comprise dans une premiere plage de valeurs de distance prédéterminée et la deuxieme
représentation visuelle de 1’objet est représentée, sur le moyen d’affichage, par une
deuxieme couleur lorsque, en fonction de la différence de vitesse, la distance entre le
véhicule et 1'objet est comprise dans une deuxieme plage de valeurs de distance

prédéterminée.

Selon un cinquiecme mode de réalisation de I’invention, sur le moyen d'affichage, la
premicre représentation visuelle de 1’objet est au moins formée par un premier halo
lumineux entourant 1’objet et la deuxieme représentation visuelle de 1’objet est au moins

formée par un deuxieme halo lumineux entourant 1’objet.

Grace a ces caractéristiques, il est possible, pour I'utilisateur, d’identifier encore plus
aisément le danger représenté par cet objet présent sur la scéne de route par rapport au

véhicule.

La description de I’invention opérée ci-dessus est faite par rapport a un unique objet.
Bien entendu, la scéne de route peut comporter plusieurs objets distincts, notamment
plusieurs voitures qui sont symbolisées sur I’image présentée via le dispositif d’affichage.

L’objet évoqué ci-dessus est donc un premier objet dans la description a venir.
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Selon un sixiecme mode de réalisation de l’invention, le moyen de détection est
configuré pour détecter, sur la scéne de route, un deuxicme objet, en ce que le moyen
d’affichage est apte a afficher une troisieme et/ou quatrieme représentation(s) visuelle(s)
représentant le deuxieme objet, et en ce que le dispositif d’aide a la conduite pour véhicule
est configuré pour déterminer une vitesse du premier et deuxieéme objets et pour
sélectionner, a 1’aide de l'unité de contrdle, la représentation visuelle du premier et
deuxieme objets en fonction de la vitesse respective du premier et deuxieéme objet par
rapport a la vitesse du véhicule, ceci en vue d'afficher, a 1’aide du moyen d’affichage, la
premiere ou deuxieme représentation visuelle du premier objet et la troisicme ou quatrieme
représentation visuelle du deuxieme objet. On notera que la troisieme représentation

visuelle et la quatrieme représentation visuelle sont distinctes.

Grace a cette sélection, il est possible pour I'utilisateur de visualiser sur le moyen
d’affichage du véhicule les au moins premier et deuxieme objets présents sur la scene de
route. De cette fagon, 1’utilisateur peut étre averti en temps réel du risque présenté par les
premier et deuxieme objets, et il peut discriminer aisément le danger que représente le

premier objet par rapport au deuxi¢me objet.

De cette fagon, il est possible d’améliorer la compréhension d’un utilisateur du
véhicule sur la situation de I’ensemble des objets présents sur la scene de route. Ainsi,
I’utilisateur peut facilement déterminer le danger que représentent ces objets par rapport a
son véhicule. En d’autres termes, le dispositif d’aide a la conduite contribue a rassurer
’utilisateur du véhicule en affichant des représentations visuelles de ce qui se passe autour
du véhicule, ce qui permet a l'utilisateur de comprendre la réaction du véhicule,
notamment quand celui-ci est autonome. On évite ainsi que I’utilisateur s’interroge sur un
mouvement du véhicule, et juge de manicre inopportune que ce mouvement ne doit pas

étre effectué.

Avantageusement, un moyen de détection peut &tre une caméra vidéo.

Encore plus avantageusement, un moyen de détection peut &tre une caméra vidéo

positionnée latéralement sur le véhicule.
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Selon un exemple, un moyen de détection peut étre un radar.

Dans un tel cas, un moyen de détection peut &tre un radar positionné latéralement sur

le véhicule.

De fagon avantageuse, un moyen de détection peut €tre un scanner laser. Un tel
scanner laser peut €tre un scanner laser LIDAR. Plus préférentiellement, un tel scanner

laser peut €tre un scanner laser SCALA.

De facon encore plus avantageuse, un moyen de détection peut €tre un scanner laser

positionné latéralement sur le véhicule.

Selon Il’invention, il est possible de combiner une variante de mode de
fonctionnement, un mode de réalisation, un mode de fonctionnement lorsque les données

de distance et/ou de vitesse peuvent €tre associées.

L’invention porte également sur un procédé d’aide a la conduite pour véhicule apte a
mettre en ceuvre le dispositif d’aide a la conduite pour véhicule de I'invention, procédé
comprenant les étapes suivantes :

- une premiere étape de détection, a I’aide d’au moins un moyen de détection, d’au
moins un objet ;

- une premicre étape d’affichage, a I’aide du dispositif d’affichage, d’au moins une
premiere ou deuxieme représentation visuelle représentant 1’objet ;

procédé caractérisé en ce qu’il comporte les étapes suivantes :

- une étape de détermination, a 1’aide d’au moins un moyen de détection et de 1’unité
de contrdle, d’au moins une vitesse de 1’objet ;

- une étape de sélection, a 1’aide de I’unité de contrdle, de la représentation visuelle
de I’objet en fonction de la vitesse de 1’objet par rapport a une vitesse du véhicule ;

- une deuxieme ¢étape d’affichage, a I’aide du dispositif d’affichage, de la premiere

ou deuxieme représentation visuelle de 1’ objet.
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Selon un premier mode de réalisation de I’invention, dans 1’étape de sélection,
réalisée a ’aide de I'unité de contrdle, la sélection de la représentation visuelle de 1’objet
est déterminée lorsque, en fonction de la vitesse du véhicule, la vitesse de 1’objet est

comprise dans au moins une plage de valeurs de vitesse prédéterminée.

Selon un deuxieme mode de réalisation de I’invention, dans 1’étape de sélection,
réalisée a 1’aide de I'unité de contrdle, la sélection de la représentation visuelle de 1’objet

est déterminé en fonction d’une distance entre le véhicule et I’objet.

Selon un mode particulier du deuxieme mode de réalisation de l’invention, dans
I’étape de sé€lection, réalisée a 1’aide de 1’unité de contrble, la sélection de la représentation
visuelle de 1’objet est déterminée lorsque, en fonction d'une différence de vitesse définie
comme la différence entre la vitesse du véhicule et la vitesse de 1’objet, la distance entre le
véhicule et 1’objet est comprise dans au moins une plage de valeurs de distance

prédéterminée.

Selon un troisiecme mode de réalisation de 1’invention, dans 1’étape de sélection,
réalisée a l’aide de l'unité de contrdle, au moins une plage de valeurs de vitesse
prédéterminée est définie, en fonction de la vitesse du véhicule, par une fonction de

régression linéaire.

Selon une variante du mode particulier du deuxieme mode de réalisation de
I’invention, dans 1’étape de sélection, réalisée a 1’aide de ’unité de contrdle, au moins une
plage de valeurs de distance prédéterminée est définie, en fonction de distance entre le

véhicule et I’objet, par une fonction exponentielle.

Selon un quatrieme mode de réalisation du procédé de I’invention, dans la deuxieme
étape d’affichage, réalisée a 1’aide du dispositif d’affichage, la premiere représentation
visuelle de 1’objet est affichée lorsque, en fonction de la vitesse du véhicule, la vitesse de
I’objet est comprise dans une premicre plage de valeurs de vitesse prédéterminée et a la
deuxieme représentation visuelle de 1’objet est affichée lorsque, en fonction de la vitesse
du véhicule, la vitesse de 1’objet est comprise dans une deuxieme plage de valeurs de

vitesse prédéterminée.
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Selon une autre variante du deuxieme mode de réalisation du procédé de I’invention,
dans la deuxieme étape d’affichage, réalisée a ’aide du dispositif d’affichage, la premiere
représentation visuelle de 1’objet est affichée lorsque, en fonction de la différence de
vitesse, la distance entre le véhicule et 1’objet est comprise dans une premicre plage de
valeurs de distance prédéterminée et la deuxieme représentation visuelle de l'objet est
affichée lorsque, en fonction de la différence de vitesse, la distance entre le véhicule et

’objet est comprise dans la deuxieme plage de valeurs de distance prédéterminée.

Dans I’hypothese ol la scéne de route comporte plusieurs objets et selon un
cinquicme mode de réalisation du procédé de l’invention, le moyen de détection est
configuré pour détecter, sur la scene de route, un deuxicme objet, en ce que le moyen
d’affichage est apte a afficher une troisiéme et/ou quatrieme représentation(s) visuelle(s)
représentant le deuxieme objet, et en ce que le dispositif d’aide a la conduite pour véhicule
est configuré pour déterminer une vitesse du premier et deuxieme objets et pour
sélectionner, a 1’aide de l'unité de contrdle, la représentation visuelle du premier et
deuxieme objets en fonction de la vitesse respective du premier et deuxieéme objet par
rapport a la vitesse du véhicule, ceci en vue d'afficher, a ’aide du moyen d’affichage, la
premiere ou deuxieme représentation visuelle du premier objet et la troisicme ou quatrieme

représentation visuelle du deuxieme objet.

D'autres caractéristiques, détails et avantages de Il'invention ressortiront plus
clairement a la lecture de la description donnée ci-apres a titre indicatif en relation avec des
dessins dans lesquels :

- la figure 1 est une vue schématique du véhicule comprenant le dispositif d’aide a la
conduite selon 1’invention,

- la figure 2 est une vue schématique du véhicule équipé d’un systeme de localisation
par satellites et de moyens de détection du dispositif d’aide a la conduite selon 1’'invention
pour lesquels sont précisés les périmetres de détection des moyens de détection du
dispositif d’aide a la conduite selon I’invention,

- la figure 3A est une vue schématique du moyen d’affichage du dispositif d’aide a la
conduite selon I'invention appliqué a un premier exemple,

- la figure 3B est une vue schématique du moyen d’affichage du dispositif d’aide a la
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conduite selon I'invention appliqué a un deuxieme exemple,

- la figure 3C est une vue schématique du moyen d’affichage du dispositif d’aide a la
conduite selon I'invention appliqué a un troisieme exemple,

- la figure 3D est une vue schématique du moyen d’affichage du dispositif d’aide a la
conduite selon I’'invention appliqué a un quatrieme exemple,

- la figure 3E est une vue schématique du moyen d’affichage du dispositif d’aide a la
conduite selon I’invention appliqué a un cinquicme exemple,

- la figure 4 est une vue d’une représentation graphique de la vitesse du véhicule par
rapport a la vitesse d’un objet permettant de déterminer, en fonction de la valeur de ces
vitesses, la représentation visuelle de I’objet concerné,

- la figure 5 est une vue d’une représentation graphique de la différence entre la
vitesse du véhicule et la vitesse de 1’objet par rapport a la distance du véhicule d’un objet
permettant de déterminer, en fonction de la valeur de ces vitesses, la représentation visuelle

de I’objet concerné.

La figure 1 représente le véhicule 1 équipé du dispositif d’aide a la conduite pour
véhicule selon I’invention comprenant un moyen de détection 2, un moyen d’affichage 6 et

une unité de contrdle 7 interconnectés par un réseau de bord du véhicule.

La figure 2 illustre la position schématique de plusieurs moyens de détection 2a, 2b,
2c, 2d, 2e équipant le véhicule 1. On a également représenté la position schématique d’un

systeme de localisation par satellites 2f équipant le véhicule 1.

Un moyen de détection 2 correspond a une caméra longue portée 2a positionnée a
I’avant du véhicule 1. La caméra longue portée 2a est avantageusement positionnée dans le
rétroviseur intérieur du véhicule 1. Préférentiellement, la caméra longue portée 2a a un
angle d’ouverture d’environ 50°. Encore plus préférentiellement, la caméra longue portée

2a a une portée de détection pouvant atteindre une distance d’environ 200 metres.

Deux moyens de détection 2 correspondent a deux caméras latérales 2b positionnées
latéralement sur le véhicule 1. Les caméras latérales 2b sont avantageusement positionnées
chacune dans un rétroviseur extérieur du véhicule 1. Préférentiellement, les caméras

latérales 2b ont un angle d’ouverture d’environ 120°. Encore plus préférentiellement, les
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caméras latérales 2b ont une portée de détection pouvant atteindre une distance d’environ 5

metres.

Deux moyens de détection 2 correspondent a deux caméras 2c avant et arriere
positionnées a I’avant et a ’arricre du véhicule 1. Préférentiellement, les caméras 2c ont un
angle d’ouverture d’environ 170°. Encore plus préférentiellement, les caméras 2c ont une

portée de détection pouvant atteindre une distance d’environ 30 metres.

Un moyen de détection 2 correspond a un scanner laser 2d positionné a I’avant du
véhicule 1. Préférentiellement, le scanner laser 2d a un angle d’ouverture d’environ 145°.
Encore plus préférentiellement, le scanner laser 2d a une portée de détection pouvant

atteindre une distance d’environ 200 metres.

Quatre moyens de détection 2 correspondent a quatre radars longue portée 2e
positionnés sur les faces avant et arriere du véhicule 1. Les radars longue portée 2e sont
avantageusement positionnés chacun a un angle du véhicule 1. Préférentiellement, les
radars longue portée 2e ont un angle d’ouverture de 360°, ce dernier étant néanmoins
réduit par I'intégration d’un tel radar sur le véhicule. Encore plus préférentiellement, les
radars longue portée 2e ont une portée de détection pouvant atteindre une distance

d’environ 150 metres.

Sur les figures 3A a 3C, on a représenté le moyen d’affichage 6 sur lequel est
affichée la scéne de route 3. On a également représenté une représentation visuelle 17 du
véhicule 1 ainsi qu’une représentation visuelle 4, 4°°, 4°>> de 1’objet 4, ci-apres appelé
premier objet 4. Le véhicule 1 comprend un premier moyen de détection 2’ positionné a
I’avant du véhicule 1, un deuxieme moyen de détection 2’ positionné a I’arriere du
véhicule 1 et un troisieme moyen de détection 2°”” positionné latéralement sur le véhicule
1, chaque moyen de détection 2°, 2°°, 2°” étant configuré pour détecter, sur une scéne de

route 3 au moins un premier objet 4.

Avantageusement, I’unité de contrdle 7 comprend un processeur en vue de traiter les
informations transmises par les moyens de détection 2’, 2°’, 2°”°. Ces moyens de détection

2’, 27,2 permettent de déterminer la vitesse du premier objet 4 et/ou la distance du
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premier objet 4 par rapport au véhicule 1.

La vitesse et la position du véhicule 1 sur la sceéne de route 3 sont connues a 1’aide
d’un systeme de localisation par satellites référencé 2f sur la figure 2. Ce systeme de
localisation par satellites est en outre relié a 1’unité de contrdle 7, de sorte a transmettre a

cette unité les informations de vitesse et de position du véhicule 1.

Ces moyens de détection reliés a 1'unité de contréle 7 transmettent a celle-ci les
informations de vitesse et/ou de distance du premier objet 4.
Grace a ces informations de vitesse et/ou de distance, ’unité de contrdle 7 peut

sélectionner, a 1’aide de 1’unité de contréle 7, la représentation visuelle du premier objet 4.

En fonction du résultat de cette sélection, I’unité de contrdle peut afficher, a 1’aide du
moyen d’affichage 6, une premiére ou deuxieme représentation visuelle 4°, 4’ du premier

objet 4 présent sur la scene de route 3.

La figure 3A représente, le véhicule 1 sur la scene de route 3 disposé par rapport au
premier objet 4. Dans cet exemple, la vitesse du premier objet 4 est égale a 60 km/h, alors
que la vitesse du véhicule 1 est égale a 60 km/h. Ainsi, dans ce cas, I’'unité de contrdle 7,
en fonction de ces vitesses, sélectionne une représentation visuelle du premier objet 4 selon
le danger que représente ce premier objet 4 par rapport au véhicule 1. Cette sélection peut
étre déterminée a I’aide de plusieurs combinaisons de ces vitesses. Ces vitesses peuvent, en
outre, étre comparées a des valeurs ou plage de valeurs de vitesse prédéterminées. Dans ce
premier exemple, le dispositif d’aide a la conduite affiche sur le moyen d’affichage 6 une
premiere représentation visuelle 4’ du premier objet 4 désignant le premier objet 4 comme

ne représentant pas de danger pour le véhicule 1.

La figure 3B représente une évolution de la situation présentée dans le premier
exemple. Dans cet exemple, la vitesse du premier objet 4 est maintenant égale a 15 km/h,
et la vitesse du véhicule 1 est toujours égale a 60 km/h. De la méme fagon, I'unité de
contrdle 7, en fonction de ces vitesses, sélectionne une représentation visuelle du premier

objet 4 selon le danger que représente ce premier objet 4 par rapport au véhicule 1. Dans ce



10

15

20

25

30

14

SFR4234

deuxieme exemple, le dispositif d’aide a la conduite affiche sur le moyen d’affichage 6 une
deuxieme représentation visuelle 4’° du premier objet 4 désignant le premier objet 4

comme représentant un danger non imminent pour le véhicule 1.

La figure 3C représente une situation identique a celle présentée dans le deuxicme
exemple. Dans cet exemple, la vitesse du premier objet 4 est égale a 10 km/h et la vitesse
du véhicule 1 est toujours égale a 60 km/h. En outre, les moyens de détection 2°, 27, 2°”°
permettent de déterminer la distance entre le premier objet 4 et le véhicule 1, ici égale a 15
metres. Ainsi, dans ce cas, 1’unité de controle 7, en fonction de ces vitesses et de cette
distance, sélectionne une représentation visuelle du premier objet 4 selon le danger que
représente ce premier objet 4 par rapport au véhicule 1. Cette sélection peut étre
déterminée a 1’aide de plusieurs combinaisons de ces vitesses et de cette distance. Ces
vitesses peuvent, en outre, €tre comparées a des valeurs ou plage de valeurs de vitesse et de
distance prédéterminées. Dans ce troisicme exemple, le dispositif d’aide a la conduite
affiche sur le moyen d’affichage 6 une autre représentation visuelle 4’° du premier objet 4

désignant le premier objet 4 comme représentant un danger immédiat pour le véhicule 1.

Sur les figure 3D a 3E, on a représenté le moyen d’affichage 6 sur lequel est affiché
la scéne de route 3. On a également représenté une représentation visuelle 1’ du véhicule 1
ainsi qu’une représentation visuelle 4°, 5° d’un premier et deuxieme objets 4, 5. Le
véhicule 1 comprend également un premier moyen de détection 2’ positionné a I’avant du
véhicule 1, un deuxieme moyen de détection 2° positionné a I’arriere du véhicule 1 et un
troisieme moyen de détection 2" positionné latéralement sur le véhicule 1, chaque moyen
de détection 2°, 2°’, 2°”7 étant configuré pour détecter, sur une scéne de route 3 au moins

un premier objet 4 et un deuxieme objet 5.

De la méme fagon, I'unité de contrdle 7 comprend un processeur en vue de traiter les
informations transmises par les moyens de détection 2°, 2’7, 2°”°. Ces moyens de détection
2,2, 2" permettent de déterminer la vitesse du premier et deuxieme objets 4, 5 et/ou la

distance respective du premier et deuxieme objets 4, 5 par rapport au véhicule 1.

De la méme facon que précédemment, la vitesse et la position du véhicule 1 sur la

scene de route 3 sont connues par ’unité de contréle 7 a I’aide d’un systeme de localisation
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par satellites référencé 2f sur la figure 2.

Ces moyens de détection reliés a 1'unité de contréle 7 transmettent a celle-ci les

informations de vitesse et/ou de distance du premier et deuxieme objets 4, 5.

Grace a ces informations de vitesse et/ou de distance, ’unité de contrdle 7 peut
s€lectionner, a 1’aide de 1’unité de contrdle 7, la représentation visuelle 4, 4°° du premier
objet 4 et la représentation visuelle 5, 5’ du deuxieme objet 5 en fonction de la vitesse
respective du premier et deuxieme objets 4, 5 par rapport a une vitesse du véhicule 1 et en
fonction de la distance respective du premier et deuxicme objets 4, 5 par rapport au

véhicule 1.

La figure 3D représente le véhicule 1 sur la scéne de route 3 dispos€ par rapport au
premier objet 4 et au deuxieme objet 5. Dans ce quatrieme exemple, la vitesse du premier
objet 4 est égale a 10 km/h, la vitesse du deuxieme objet 5 est égale a 30 km/h, alors que la
vitesse du véhicule 1 est égale a 60 km/h. Ainsi, dans ce cas, 1'unité de contrdle 7, en
fonction de ces vitesses, sélectionne la représentation visuelle des premier et deuxicme
objets 4, 5 selon le danger que représente ces premier et deuxieme objets 4, 5 par rapport
au véhicule 1. Cette sélection peut étre réalisée a 1’aide de plusieurs combinaisons de ces
vitesses. Ces vitesses peuvent, en outre, &tre comparées a des valeurs ou plage de valeurs
de vitesse prédéterminées. Dans ce quatrieme exemple, le dispositif d’aide a la conduite
affiche sur le moyen d’affichage 6 une premiere représentation visuelle 4’ du premier objet
4 et une troisieme représentation visuelle 5° du deuxiecme objet 5, la troisicme
représentation visuelle 5° du deuxieme objet 5 désignant le deuxieme objet 4 comme étant

potentiellement plus dangereux pour le véhicule 1 que le premier objet 4.

La figure 3E représente une situation identique a celle présentée dans le quatricme
exemple. Dans ce cinquicme exemple, les vitesses du véhicule 1, du premier objet 4 et du
deuxieme objet 5 sont identiques au quatriecme exemple. Les moyens de détection 2
permettent de déterminer la distance D1, D2 entre respectivement le premier et deuxieme
objets 4, 5 et le véhicule 1, ici égales a respectivement 30 metres et 15 metres. Ces

distances D1, D2 sont transmises a 1’unité de contréle 7, ’unité 7 peut alors combiner ces

distances D1, D2 aux vitesses du véhicule 1 et de chacun des premier et deuxieme objets 4,
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5, de sorte a sélectionner une représentation visuelle du premier et deuxieme objets 4, 5.
Ainsi, dans ce cinquieme exemple, le dispositif d’aide a la conduite affiche sur le moyen
d’affichage 6 une deuxieme représentation visuelle 4°” du premier objet 4 et une quatricme
représentation visuelle 5’ du deuxieme objet 5, la quatrieme représentation visuelle 5’
désignant le deuxieéme objet 5 comme étant plus dangereux pour le véhicule 1 que le

premier objet 4.

De fagon comparative, pour une situation identique dans le quatrieme et cinquieme
exemples, la premicre et troisieme représentations visuelles 4°, 5’ du quatrieme exemple
sont respectivement différentes des deuxieme et quatriecme représentations visuelles 4°’, 57’
du cinquieme exemple. Cette différence résulte de la considération des distances pour
réaliser la sélection des représentations visuelles des premier et deuxieéme objets 4, 5, une
telle prise en compte des distances étant de nature a améliorer la compréhension du risque
attaché a la premiere représentation visuelle 4’ et/ou a la troisieme représentation visuelle

5.

Dans la figure 3D, la premiere représentation visuelle 4’ peut présenter une couleur
orange, désignant le premier objet 4 comme appelant la vigilance de 1’ utilisateur, alors que
la deuxieme représentation visuelle 4°” de la figure 3E comprend par exemple une couleur
rouge, désignant un danger immédiat. Cette différence d’affichage peut résulter de la pris
en compte des distances entre le véhicule 1 et le premier objet 4. Il en va bien entendu de

méme pour la troisieme et quatrieme représentations visuelles 5°, 5’ du deuxieme objet 5.

La figure 4 représente un graphique décrivant un exemple de relation entre la vitesse
V1 du véhicule 1 et la vitesse V2 du premier ou deuxieme objet(s) 4, 5 concerné, la
relation entre la vitesse V1 du véhicule 1 et la vitesse V2 du premier ou deuxieme objet(s)

4, 5 concerné étant définit ici par une fonction de régression linéaire.

En pratique, pour une vitesse donnée VI1x du véhicule 1, il est possible de
sélectionner la représentation visuelle du premier et/ou deuxieme objet(s) 4, 5 selon que
I’intersection entre la valeur de la vitesse V2x du véhicule 1 et la valeur de la vitesse de
I’objet concerné 4, 5 est comprise dans I’une des plages de valeurs de vitesse P2xA, P1xA,

POx, P1xB, P2xB ou P3XB successives 1’une a 1’ autre.
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La plage de valeurs de vitesse POx correspond a une plage de valeurs de vitesse dite
de confort, ’objet concerné 4, 5 ne représentant pas de danger pour le véhicule 1. La
couleur verte peut alors étre utilisée pour illustrer sur le moyen d’affichage 1’objet, par
exemple en réalisant un halo lumineux vert autour de la représentation visuelle concernée.
Les plages de valeurs de vitesse P1xA et P1xB correspondent a des plages de valeurs de
vitesse dites de premiere vigilance, I’objet concerné 4, 5 représentant un premier niveau
danger potentiel pour le véhicule 1. La couleur jaune peut alors €tre utilisée pour illustrer
sur le moyen d’affichage 1’objet, par exemple en réalisant un halo lumineux jaune autour
de la représentation visuelle concernée. Les plages de valeurs de vitesse P2xA et P2xB
correspondent a des plages de valeurs de vitesse dites de deuxicme vigilance, 1’objet
concerné 4, 5 représentant un deuxicme niveau de danger potentiel pour le véhicule 1, le
deuxieme niveau de danger potentiel étant définit comme plus dangereux pour le véhicule
1 que le premier niveau danger potentiel. La couleur orange peut alors étre utilisée pour
illustrer sur le moyen d’affichage I’objet, par exemple en réalisant un halo lumineux
orange autour de la représentation visuelle concernée. La plage de valeurs de vitesse P3xA
correspond a une plage de valeurs de vitesse dite de surveillance, I’objet concerné 4, 5
représentant un danger imminent pour le véhicule 1. La couleur rouge peut alors étre
utilisée pour illustrer sur le moyen d’affichage I’objet, par exemple en réalisant un halo

lumineux rouge autour de la représentation visuelle concernée.

A titre d’exemple, on a représenté la valeur de vitesse V1x du véhicule 1 comme
pouvant varier de 0 km/h a 130 km/h. Les plages de valeurs POx correspondant chacune a
une valeur de vitesse V1x du véhicule 1 variant de O km/h a 130 km/h forment, lorsqu’elles
sont cumulées ensemble, une zone dite de confort POx’, I'objet concerné 4, 5 ne

représentant pas de danger pour le véhicule 1.

Par réciprocité, la somme des plages de valeurs de vitesse P1xA et P1xB forment une
zone de vitesse dite de premiere vigilance P1x’, la somme des plages de valeurs de vitesse
P2xA et P2xB forment une zone de vitesse dite de deuxieme vigilance P2x’ et la somme
des plages de valeurs de vitesse P3xB forment une zone de vitesse dite de surveillance
P3x’. Selon I’exemple illustré sur la figure 4, I’intersection de la vitesse V1x correspondant

a la vitesse du véhicule 1 avec la vitesse V2x correspondant a la vitesse du premier objet 4
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ou du deuxieme objet 5 est comprise dans la plage de valeurs de vitesse dite de confort, se
traduisant par une représentation visuelle du premier ou deuxieme objet associé a la

couleur verte.

La figure 5 représente un graphique décrivant un exemple de relation entre, d’une
part, la différence de vitesse AV définit comme la différence entre la valeur de la vitesse
V2 de I’objet concerné 4, 5 et la valeur de la vitesse V1 du véhicule 1, et d’autre part, la
distance D1, D2 entre I'objet concerné 4, 5 et le véhicule 1, la relation entre cette
différence de vitesse AV et cette distance D1, D2 étant définit par une fonction

exponentielle.

En pratique, pour une distance donnée D1x entre I’objet concerné 4, 5 et le véhicule
1, il est possible de sélectionner la représentation visuelle d’un premier et/ou deuxicme
objet(s) 4, 5 selon que I’intersection entre, d’une part, la valeur de la distance D1x entre
I’objet concerné 4, 5 et le véhicule 1 et d’autre part, la valeur de la différence de vitesse
AVx telle que définie et comprise dans ’'une des plages de valeurs de distance PE3xA,

PE2xA, PE1xA, PEO, PEx1B, PEx2B ou PEx3B.

La plage de valeurs de distance PEOx correspond a une plage de valeurs de distance
dite de confort, I’objet concerné 4, 5 ne représentant pas de danger pour le véhicule 1. Les
plages de valeurs de distance PE1xA et PE1xB correspondent a des plages de valeurs de
distance dites de premiere vigilance, 1’objet concerné 4, 5 représentant un premier niveau
de danger potentiel pour le véhicule 1. Les plages de valeurs de distance PE2xA et PE2xB
correspondent a des plages de valeurs de distance dites de deuxieme vigilance, 1’objet
concerné 4, 5 représente un deuxieéme niveau de danger potentiel pour le véhicule 1, le
deuxieme niveau danger potentiel étant définit comme plus dangereux pour le véhicule 1
que le premier niveau de danger potentiel. Les plages de valeurs de distance PE3xA et
PE3xB correspondent a des plages de valeurs de distance dites de surveillance, 1’objet

concerné 4, 5 représentant un danger imminent pour le véhicule 1.

A titre d’exemple, on a représenté la valeur de distance D1x entre 1’objet concerné 4,
5 et le véhicule 1 comme pouvant varie de 0 m a 200 m. Les plages de valeurs PEOx

correspondant chacune a une valeur de distance D1x entre 1’objet concerné 4, 5 et le
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véhicule 1 variant de 0 m a 200 m forment, lorsqu’elles sont cumulées, une zone de
distance dite de confort PEOx’, 1’objet concerné 4, 5 ne représentant alors pas de danger

pour le véhicule 1.

Par réciprocité, la somme des plages de valeurs de distance PEIXA et PEIxB
forment une zone de distance dite de premicre vigilance PE1x’, la somme des plages de
valeurs de distance PE2xA et PE2xB forment une zone de distance dite de deuxieme
vigilance PE2x’, la somme des plages de valeurs de distance PE3xA et PE3xB forment une

zone de distance dite de surveillance PE3x’.

Selon I’exemple illustré sur la figure 5, Dintersection de la distance Dl1x
correspondant a la distance entre le véhicule 1 et le premier objet 4 ou le deuxicme objet 5,
avec une différence de vitesse AV définit comme la différence entre la valeur de la vitesse
V2 de I’objet concerné 4, 5 et la valeur de la vitesse V1 du véhicule 1, est comprise dans la
plage de valeurs de valeurs dite de deuxieme vigilance, se traduisant par une représentation

visuelle du premier ou deuxieme objet associé a la couleur orange, notamment.

De facon avantageuse, les figures 4 et 5 peuvent €tre utilis€es en combinaison 1’une

de "autre.

Bien entendu, linvention n'est pas limitée aux modes de réalisations décrits et
représentés aux dessins annexés. En particulier, les couleurs ou formes suggérées ci-dessus
pour attirer l’attention de lutilisateur sur la représentation visuelle de 1’objet sont
susceptibles d’étre adaptées ou remplacées. Des modifications restent possibles,
notamment du point de vue de la constitution des divers éléments ou par substitution

d'équivalents techniques, sans sortir pour autant du domaine de protection de l'invention.
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REVENDICATIONS

1. Dispositif d’aide a la conduite pour véhicule (1) comprenant :

- au moins un moyen de détection (2) configuré pour détecter, sur une scéne de
route (3), au moins un objet (4),

- un moyen d’affichage (6) apte a afficher au moins une premiére et/ou deuxiéme
représentation(s) visuelle(s) (4°, 4°’) représentant 1’objet (4),

- une unité de contrdle (7), '

a I'aide d’au moins un moyen de détection (2) et de I'unité de contrdle (7), le
dispositif d’aide a la conduite pour véhicule (1) étant configuré pour déterminer au
moins une vitesse de I’objet (4) et pour sélectionner, a I’aide de 1’unité de controle
(7), 1a représentation visuelle de 1’objet (4) selon sa vitesse par rapport a une vitesse
du véhicule (1), ceci en vue dafficher, a4 I’aide du moyen d’affichage (6), la
premiére ou deuxieme représentation visuelle (4°, 4°°) de I’objet (4) la sélection,
réalisée a I’aide de I'unité de contréle (7), de la représentation visuelle de 1’objet
(4) étant déterminée, en fonction d’une distance entre le véhicule (1) et I’objet (4),
la sélection, réalisée & 1’aide de 1’unité de controle (7), de la représentation visuelle
de I’objet (4) est déterminée lorsque, en fonction d'une différence de vitesse définie
comme la différence entre la vitesse du véhicule (1) et la vitesse de I’objet (4), la
distance entre le véhicule (1) et I’objet (4) est comprise dans au moins une plage de
valeurs de distance prédéterminée

caractérisé en ce que, au moins une plage de valeurs de distance prédéterminée est
définie, en fonction de la distance entre le véhicule (1) et ’objet (4), par une

fonction exponentielle.

Dispositif d’aide a la conduite pour véhicule (1) selon la revendication 1,
caractérisé en ce que la sélection, réalisée a ’aide de ’unité de contrdle (7), de la
représentation visuelle de I’objet (4) est déterminée lorsque, en fonction de la
vitesse du véhicule (1), la vitesse de ’objet (4) est comprise dans au moins une

plage de valeurs de vitesse prédéterminée.
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3.

Dispositif d’aide a la conduite pour véhicule (1) selon la revendication 1 ou 2,
caractérisé en ce que au moins une plage de valeurs de vitesse prédéterminée est
définie, en fonction de la vitesse du véhicule (1), par une fonction de régression

linéaire.

Dispositif d’aide a la conduite pour véhicule (1) selon ’'une quelconque des
revendications 1 & 3, caractérisé en ce que la premiére représentation visuelle (4°)
de I’objet (4) est représentée, sur le moyen d’affichage (6), par une premiére
couleur lorsque, en fonction de la vitesse du véhicule (1), la vitesse de I’objet (4)
est comprise dans une premicre plage de valeurs de vitesse prédéterminée et la
deuxiéme représentation visuelle (4°°) de 1’objet (4) est représentée, sur le moyen
d’affichage (6), par une deuxiéme couleur lorsque, en fonction de la vitesse du
véhicule (1), la vitesse de 1’objet (4) est comprise dans une deuxiéme plage de

valeurs de vitesse prédéterminée.

Dispositif d’aide a la conduite pour véhicule (1) selon la revendication 1 a 4,
caractérisé en ce que la premicre représentation visuelle (4”) de ’objet (4) est
représentée, sur le moyen d’affichage (6), par une premiére couleur lorsque, en
fonction de la différence de vitesse, la distance entre le véhicule (1) et I’objet (4) est
comprise dans une premicre plage de valeurs de distance prédéterminée et la
deuxi¢me représentation visuelle (4°°) de I’objet (4) est représentée, sur le moyen
d’affichage (6), par une deuxiéme couleur lorsque, en fonction de la différence de
vitesse, la distance entre le véhicule (1) et 1’objet (4) est comprise dans une

deuxieme plage de valeurs de distance prédéterminée.

Dispositif d’aide- 4 la conduite pour véhicule (1) selon 1’une quelconque des
revendications 1 a5, caractérisé en ce que, sur le moyen d'affichage (6), la premiére
représentation visuelle (4”) de 1’objet (4) est au moins formée par un premier halo
lumineux entourant I’objet (4) et la deuxiéme représentation visuelle (4°°) de I’objet

(4) est au moins formée par un deuxiéme halo lumineux entourant 1’objet (4).

Dispositif d’aide a la conduite pour véhicule (1) selon 1'une quelconque des
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revendications 1 a 6, caractérisé en ce le moyen de détection (2) est configuré pour
détecter, sur la scéne de route (3), un deuxieme objet (5), en ce que le moyen
d’affichage (6) est apte a afficher une troisitme et/ou quatriéme représentation(s)
visuelle(s) (5°, 5°”) représentant le deuxi¢me objet (5), et en ce que le dispositif
d’aide a la conduite pour véhicule (1) est configuré pour déterminer une vitesse du
premier et deuxicme objets (4, 5) et pour sélectionner, a ’aide de 1'unité de
contrdle (7), la représentation visuelle du premier et deuxiéme objets (4, 5) en
fonction de la vitesse respective du premier et deuxi¢me objet (4, 5) par rapport a la
vitesse du véhicule (1), ceci en vue d'afficher, a 1’aide du moyen d’affichage (6), la
premicre ou deuxiéme représentation visuelle (4°, 4°”) du premier objet (4) et la

troisiéme ou quatriéme représentation visuelle (5°, 5°°) du deuxiéme objet (5).

Procédé d’aide a la conduite pour véhicule (1) apte a mettre en ceuvre le dispositif
d’aide a la conduite pour véhicule (1) selon 1’'une quelconque des revendications
précédentes, procédé comprenant les étapes suivantes :

- une premiére étape de détection, a I’aide d’au moins un moyen de détection (2),
d’au moins un objet (4) ;

- une premicre étape d’affichage, a 1’aide du dispositif d’affichage (6), d’au moins
une premicre ou deuxieéme représentation visuelle (4°, 4°°) représentant 1’objet (4) ;
procédé comportant les étapes suivantes :

- une étape de détermination, a ’aide d’au moins un moyen de détection (2) et de
I’unité de controdle (7), d’au moins une vitesse de 1’objet (4) ;

- une étape de sélection, a ’aide de 1’unité de contréle (7), de la représentation
visuelle de 1’objet (4) en fonction de la vitesse de 1’objet (4) par rapport & une
vitesse du véhicule (1) ;

- une deuxiéme étape d’affichage, a I’aide du dispositif d’affichage (6), de la
premiére ou deuxiéme représentation visuelle (4°, 4°”) de ’objet (4),

dans I’étape de sélection, réalisée a 1’aide de 1’unité de contrdle (7), la sélection de
la représentation visuelle de I’objet (4) étant déterminée en fonction d’une distance
entre le véhicule (1) et ’objet (4), ‘

dans I’étape de sélection, réalisée a 1’aide de 1’unité de contréle (7), la sélection de
la représentation visuelle de 1’objet (4) est déterminée lorsque, en fonction d'une

différence de vitesse définie comme la différence entre la vitesse du véhicule (1) et
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10.

11.

12.

la vitesse de 1’objet (4), la distance entre le véhicule (1) et I’objet (4) est comprise
dans au moins une plage de valeurs de distance prédéterminée

caractérisé en ce que dans 1’étape de sélection, réalisée a 1’aide de I"unité de
contrdle (7), au moins une plage de valeurs de distance prédéterminée est définie,
en fonction de distance entre le véhicule (1) et 1’objet (4), par une fonction

exponentielle,

Procédé d’aide a la conduite pour véhicule (1) selon la revendication 8, caractérisé
en ce que dans I’étape de sélection, réalisée a 1’aide de ’unité de contréle (7), la
sélection de la représentation visuelle de 1’objet (4) est déterminée lorsque, en
fonction de la vitesse du véhicule (1), la vitesse de I’objet (4) est comprise dans au

moins une plage de valeurs de vitesse prédéterminée.

Procédé d’aide a la conduite pour véhicule (1) selon la revendication 8 ou 9,
caractérisé en ce que dans I’étape de sélection, réalisée a 1’aide de 'unité de
controle (7), au moins une plage de valeurs de vitesse prédéterminée est définie, en

fonction de la vitesse du véhicule (1), par une fonction de régression linéaire.

Procédé d’aide a la conduite pour véhicule (1) selon I'une quelconque des
revendications 8 a 10, caractérisé en ce que dans la deuxiéme étape d’affichage,
réalisée a I’aide du dispositif d’affichage (6), la premiére représentation visuelle
(4°) de ’objet (4) est affichée lorsque, en fonction de la vitesse du véhicule (1), la
vitesse de 1’objet (4) est comprise dans une premiére plage de valeurs de vitesse
prédéterminée et a la deuxiéme représentation visuelle (4””) de 1’objet (4) est
affichée lorsque, en fonction de la vitesse du véhicule (1), la vitesse de ’objet (4)

est comprise dans une deuxiéme plage de valeurs de vitesse prédéterminée.

Procédé d’aide a la conduite pour véhicule (1) selon 1'une quelconque des
revendications 8 & 11, caractérisé en ce que dans la deuxieme étape d’affichage,

réalisée a I’aide du dispositif d’affichage (6), la premiére représentation visuelle
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(4’) de I'objet (4) est affichée lorsque, en fonction de la différence de vitesse, la
distance entre le véhicule (1) et ’objet (4) est comprise dans une premiére plage de
valeurs de distance prédéterminée et la deuxiéme représentation visuelle (4°”) de
I’objet (4) est affichée lorsque, en fonction de la différence de vitesse, la distance
entre le véhicule (1) et I’objet (4) est comprise dans la deuxiéme plage de valeurs

de distance prédéterminée.

13. Procédé d’aide a la conduite pour véhicule (1) selon 1'une quelconque des
revendications 8 a 12, caractérisé en ce que le moyen de détection (2) est configuré
pour détecter, sur la scene de route (3), un deuxiéme objet (5), en ce que le moyen
d’affichage (6) est apte a afficher une troisiéme et/ou quatriéme représentation(s)
visuelle(s) (5°, 5°°) représentant le deuxiéme objet (5), et en ce que le dispositif d’aide
a la conduite pour véhicule (1) est configuré pour déterminer une vitesse du premier et
deuxiéme objets (4, 5) et pour sélectionner, a 1’aide de I'unité de contrdle (7), la
représentation visuelle du premier et deuxiéme objets (4, 5) en fonction de la vitesse
respective du premier et deuxiéme objet (4, 5) par rapport a la vitesse du véhicule (1),
ceci en vue d'afficher, a ’aide du moyen d’affichage (6), la premiére ou deuxiéme
représentation visuelle (4°, 4°”) du premier objet (4) et la troisiéme ou quatriéme

représentation visuelle (5°, 57°) du deuxiéme objet (5).
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