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Procédé de sécurisation d'un véhicule.

Procédé de sécurisation d’'un véhicule.

Procédé de sécurisation d’'un véhicule hoéte circulant sur
une voie d’évolution d’'une infrastructure routiere compre-
nant au moins une voie adjacente a ladite voie d'évolution,
le procédé de sécurisation comprenant les étapes sui-
vantes, pour chaque voie adjacente:

- détection (E1) d’une pluralité de véhicules présents sur
la voie adjacente, incluant une estimation d’au moins unein-
formation relative a chaque véhicule détecté, dont la
vitesse;

- les véhicules détectés formant un flux de véhicules, dé-
termination (E2) d’'une valeur représentative de la vitesse du
flux (v1; v3) sur la voie adjacente, par exemple la vitesse
moyenne;

- comparaison (E3) de la vitesse du véhicule hote (v2)
avec la valeur représentative de la vitesse du flux de véhi-
cules (v1;v3) sur la voie adjacente; et

si la vitesse du véhicule hote (v2) est supérieure d’un
seuil prédéterminé (Seuilvi1, Seuilv3) a la valeur représenta-
tive de la vitesse du flux de véhicules (v1; v3) sur la voie ad-
jacente, détection d’'une situation a risque pour le véhicule
hote.

Figure pour l'abrégé : 2
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Description

Titre de I'invention : Procédé de sécurisation d’un véhicule.

L’invention concerne un procédé de sécurisation d’un véhicule, notamment un
véhicule automobile a conduite assistée ou a conduite autonome. L’invention porte
aussi sur un dispositif de sécurisation destiné a &tre utilisé dans un véhicule au-
tomobile, et comprenant des moyens de mettre en ceuvre un tel procédé. L’invention
porte encore sur un véhicule automobile comprenant un tel dispositif de sécurisation.
L’invention porte également sur un programme d’ordinateur mettant en ceuvre un tel
procédé. L’invention porte encore sur un support d’enregistrement sur lequel est en-
registré un tel programme. L’invention porte enfin sur un signal d’un support de
données, portant un tel programme.

Les exigences en termes de sécurité liées a la circulation des véhicules a conduite
autonome ou a conduite assistée sont €levées. Par véhicules a « conduite assistée », on
entend des véhicules disposant d’un systeme d’aide a la conduite de type régulateur de
vitesse adaptatif, désigné par I’acronyme d’origine anglo-saxonne ACC (« Adaptive
Cruise Control », contrdle de vitesse adaptatif).

Une difficulté liée a la circulation d’un véhicule a conduite autonome ou a conduite
assistée est la suivante. Il est possible que la voie de circulation ou se trouve un tel
véhicule soit dégagée, en cas de trafic fluide sur cette voie, mais que les files ad-
jacentes, gauche et/ou droite, soient embouteillées. Une telle situation peut €tre
observée sur les autoroutes urbaines ou sur les périphériques. La présence d’une voie
d’acces ou de sortie peut étre a 1’origine de ces phénomenes. Il en résulte que 1I’écart de
vitesse entre les flux des véhicules sur les différentes voies de circulation peut Etre
élevé. Ainsi, un véhicule autonome ou un véhicule muni d’un dispositif de type ré-
gulateur de vitesse peut €tre amené a circuler a une vitesse de consigne élevée alors
que les véhicules sur les voies adjacentes circulent a vitesse faible ou sont a I’arrét. Il
existe alors un risque élevé de collision si un véhicule change de voie subitement.

11 existe des systemes de détection de « cut-in » selon une terminologie anglo-
saxonne, ¢’est-a-dire de détection de changement de file d’un véhicule qui vient alors
se positionner sur la voie de circulation d’un véhicule a conduite autonome ou a
conduite assistée. De tels systemes implémentent différents criteres a base notamment
de prédiction de trajectoire des véhicules sur les voies adjacentes, comme décrit dans le
document « Cutting-in Vehicle Recognition for ACC Systems - Towards Feasible
Situation Analysis Methodologie » (Ismail Dagli et al.).

Toutefois, ces solutions présentent des inconvénients. En particulier, de tels systemes
de détection de « cut-in » sont inefficaces dans les situations de remontée de file tant

que I’un au moins des véhicules dans la file adjacente arrétée ou fortement ralentie ne
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présente pas, de manicre individuelle, de risque de changement de voie lié a sa tra-
jectoire. Le véhicule a conduite autonome ou assistée remonte alors la file sans ralentir.
Il en résulte un risque élevé de collision dans le cas ol un des véhicules changerait de
voie de circulation.

Le but de I’invention est de fournir un dispositif et un procédé de sécurisation
remédiant aux inconvénients ci-dessus et améliorant les dispositifs et procédés connus
de I’art antérieur.

Selon I’invention, un procédé de sécurisation d’un véhicule hote circulant sur une
voie d’évolution d’une infrastructure routiére comprenant au moins une voie adjacente
a ladite voie d’évolution, comprend les étapes suivantes, pour chaque voie adjacente :

- détection d’une pluralité de véhicules présents sur la voie adjacente, incluant une
estimation d’au moins une information relative a chaque véhicule détecté, dont la
vitesse ;

- les véhicules détectés formant un flux de véhicules, détermination d’une valeur re-
présentative de la vitesse du flux sur la voie adjacente, par exemple la vitesse moyenne
5

- comparaison de la vitesse du véhicule hote avec la valeur représentative de la
vitesse du flux de véhicules sur la voie adjacente ; et

si la vitesse du véhicule hote est supérieure d’un seuil prédéterminé a la valeur repré-
sentative de la vitesse du flux de véhicules sur la voie adjacente, détection d’une
situation a risque pour le véhicule hote.

Le procédé peut comprendre une étape de transmission d’une alerte au conducteur
par une interface homme machine en cas de détection d’une situation a risque pour le
véhicule hote.

Le procédé peut comprendre, en cas de détection d’une situation a risque pour le
véhicule hote, une étape de calcul d’une valeur cible de vitesse pour le véhicule hote
correspondant a la vitesse du véhicule hote diminuée d’une quantité, destinée a réduire
le risque encouru par le véhicule hote.

Le procédé peut comprendre en outre :

- une étape de réduction automatique de la vitesse du véhicule hote a ladite valeur
cible de vitesse du véhicule héte ; ou

- une étape de proposition au conducteur du véhicule hote d’une consigne de vitesse
égale a ladite valeur cible de vitesse du véhicule hdte, et, si le conducteur accepte la
proposition, une étape de réduction de la vitesse du véhicule hote a ladite valeur de
consigne.

Pour chaque voie adjacente, la détection peut comprendre en outre une estimation de
la distance entre le véhicule hote et les véhicules détectés.

Dans I’étape de calcul de la valeur cible de vitesse pour le véhicule hote, ladite
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quantité peut tre déterminée en fonction de la distance du véhicule hote aux véhicules
détectés sur la voie adjacente.

Dans I’étape de comparaison de la vitesse du véhicule hote avec la valeur repré-
sentative de la vitesse du flux de véhicules sur la voie adjacente, ledit seuil pré-
déterminé peut dépendre de la vitesse du véhicule hote.

Le procédé peut comprendre en outre une étape de changement de voie d’évolution
du véhicule hote en cas de détection d’une situation a risque pour le véhicule hote.

L’invention concerne également un dispositif de sécurisation destiné a &tre utilisé
dans un véhicule hote, le dispositif de sécurisation comprenant des éléments matériels
et/ou logiciels mettant en ceuvre le procédé tel que défini précédemment, notamment
des €éléments matériels et/ou logiciels congus pour mettre en ceuvre le procédé tel que
défini précédemment, et/ou le dispositif comprenant des moyens de mettre en ceuvre le
procédé tel que défini précédemment.

Le dispositif peut comprendre :

- un systeme de détection apte a la détection d’une pluralité de véhicules présents sur
I’au moins une voie adjacente, et a I’estimation d’au moins une information,
notamment la vitesse, relative a chaque véhicule détecté ;

- un calculateur apte a la détermination d’une valeur représentative de la vitesse du
flux de véhicules sur I’au moins une voie adjacente ;

- un systeme d’arbitrage de vitesse apte a la comparaison de la vitesse du véhicule
hote avec la valeur représentative de la vitesse du flux de véhicules sur chaque voie
adjacente, et au calcul d’une valeur cible de vitesse pour le véhicule hote cor-
respondant a la vitesse du véhicule héte diminuée d’une quantité ;

- une interface homme-machine apte a I’émission d’une alerte a destination du
conducteur du véhicule hote.

L’invention concerne encore un véhicule comprenant un dispositif de sécurisation tel
que défini précédemment.

Les dessins annexés représentent, a titre d’exemple, un mode de réalisation d’un
dispositif de sécurisation selon I’invention et un mode d’exécution d’un procédé de sé-
curisation selon 1’invention.

[fig.1]

La figure 1 représente de facon schématique une infrastructure routicre comprenant
plusieurs voies de circulation.
[fig.2]

La figure 2 représente un ordinogramme d’un mode d’exécution d’un procédé de sé-
curisation d’un véhicule.
[fig.3]

La figure 3 représente un mode de réalisation d’un dispositif de sécurisation d’un
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véhicule.

Un exemple d’une infrastructure routiere 1 est décrit ci-apres en référence a la figure
1.

L’ infrastructure routiere 1 comprend au moins un trongon de route 3, ou chaussée. Le
troncon de route 3 comprend par exemple trois voies de circulation 11, 12, 13. Le
troncon de route 3 peut également comprendre plus de trois voies de circulation.

Un véhicule 22, dit véhicule hote, est équipé d’un dispositif de sécurisation selon
I’invention. Un tel dispositif de sécurisation sera décrit plus en détails ci-apres. Le
véhicule hote 22 est par exemple un véhicule a conduite assistée, disposant d’un
systeme d’aide a la conduite de type régulateur de vitesse adaptatif, notamment de type
ACC, ou un véhicule a conduite autonome.

Le véhicule héte 22 évolue par exemple sur la voie de circulation 12, centrale. On
appelle « voie d’évolution » la voie sur laquelle évolue le véhicule hote 22. On suppose
que le véhicule 22 reste sur la voie d’évolution 12.

On appelle « voies adjacentes » les voies pouvant exister a gauche et a droite de la
voie d’évolution 12. Dans I’exemple de la figure 1, il existe deux voies adjacentes a la
voie d’évolution 12 du véhicule héte 22, 1a voie de circulation 11 a droite de la voie
d’évolution 12, et la voie de circulation 13 a gauche de la voie d’évolution 12. Le sens
de circulation des véhicules est indiqué par la fleche 16 sur la figure 1.

L’exemple de la figure 1 illustre une situation dans laquelle le trafic est congestionné
sur la voie de droite 11, le trafic est fluide sur la voie centrale d’évolution 12 du
véhicule hote 22, et le trafic est €également fluide sur la voie de gauche 13. La vitesse
des véhicules 21 circulant sur la voie de droite 11 est faible, par exemple de 1’ordre de
10 km/h. La vitesse du véhicule hote 22 est élevée, par exemple de 1’ordre de 90 km/h.
La vitesse des véhicules 23 circulant sur la voie de gauche 13 est €levée, par exemple
de 'ordre de 110 km/h.

L’invention vise a utiliser des informations, notamment obtenues grace a des radars
ou des caméras, pour identifier 1’état du trafic, en particulier la vitesse des flux de cir-
culation, sur les voies adjacentes a la voie d’évolution d’un véhicule hdte, et a proposer
une réduction de vitesse au véhicule hote en fonction de la vitesse des flux de
véhicules sur les voies adjacentes pour sécuriser la situation initialement a risque du
véhicule hote. Ceci permet en effet d’éviter ou de minimiser le risque d’une collision
avec un véhicule des voies adjacentes qui changerait de voie. Ceci permet donc de
sécuriser les situations dites de « remonte-file ».

L’invention n’a pas pour objectif de détecter ou de prédire un « cut-in », ¢’est-a-dire
un changement de voie d’un véhicule d’une voie adjacente qui viendrait se positionner
sur la voie d’évolution du véhicule hote. Par contre, un procédé de sécurisation d’un

véhicule du type de celui qui va €tre décrit ci-apres peut Etre mis en ceuvre en
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complément d’un mécanisme de détection de « cut-in ».

Un mode d’exécution d’un procédé de sécurisation d’un véhicule hote 22 est décrit
ci-apres en référence a la figure 2.

Dans une premiere étape E1 (DETECT), on réalise la détection de véhicules 21, 23
présents sur les voies adjacentes 11, 13 a la voie d’évolution 12 du véhicule hote 22.
On réalise en outre la détection d’au moins une information, notamment la vitesse,
relative aux véhicules 21, 23 détectés sur I’au moins une voie adjacente 11, 13. Une in-
formation détectée supplémentaire peut étre la distance entre le véhicule hote 22 et
chaque véhicule détecté 21, 23. On réalise par exemple une estimation de la vitesse, et
optionnellement de la distance, relative a chaque véhicule détecté.

Dans une deuxieme étape E2 (CALC), pour chaque voie adjacente 11, 13, on peut
réaliser une estimation de la vitesse moyenne des véhicules 21, 23 sur la voie adjacente
11, 13. Pour chaque voie adjacente 11, 13, les véhicules détectés formant un flux de
véhicules, on détermine une valeur représentative de la vitesse vy, v; du flux de
véhicules sur la voie adjacente 11, 13, par exemple a partir de 1’estimation de la vitesse
moyenne des véhicules 21, 23 sur la voie adjacente 11, 13. On détermine par exemple
la vitesse v, du flux de véhicules sur la voie de droite 11, et la vitesse v; du flux de
véhicules sur la voie de gauche 13.

Par « vitesse du flux de véhicules » ou « valeur représentative de la vitesse du flux de
véhicules », on peut par exemple entendre la vitesse moyenne des différents véhicules
détectés sur une méme voie de circulation adjacente, ou encore la vitesse médiane. Par
« vitesse médiane », on entend une valeur de vitesse telle que le nombre de véhicules,
détectés par le véhicule hdte, ayant une vitesse supérieure a cette valeur est égale au
nombre de véhicules ayant une vitesse inferieure a cette méme valeur.

Dans une troisieme étape E3 (COMP), on compare la vitesse v, du véhicule hote 22
avec la vitesse vy, v; du flux de véhicules de chaque voie adjacente 11, 13.

Pour chaque voie adjacente 11, 13, on définit préalablement un seuil. On appelle
Seuil,; le seuil de la voie adjacente 11 et Seuil,; le seuil de la voie adjacente 13.

Pour chaque voie adjacente 11, 13, on compare la vitesse v, du véhicule hote 22 avec
la somme v +Seuil,;, vs+Seuily; de la vitesse vy, v; du flux de véhicules de la voie
adjacente 11, 13 et du seuil correspondant Seuil,;, Seuil,;.

De préférence, les seuils Seuil,; et Seuil,; correspondant respectivement a la voie
adjacente de droite 11 et de gauche 13 sont calibrables, sous forme de données para-
métrables du procédé, de préférence non accessibles au conducteur.

Les seuils Seuil,;, Seuil,; de chaque voie adjacente 11, 13 peuvent étre des constantes
prédéfinies, ou selon une variante préférée seront variables et seront choisis en
fonction du contexte, notamment de la vitesse v, du véhicule hote 22, et éven-

tuellement de la distance du véhicule hote aux véhicules adjacents détectés.
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Si, pour au moins une voie adjacente 11, 13, la vitesse v, du véhicule hote 22 est su-
périeure a la somme v+Seuil,;, vs+Seuil,; de la vitesse vy, v; du flux de véhicules de la
voie adjacente 11, 13 et du seuil correspondant Seuil,;, Seuil,s, alors on considere qu’il
existe une situation de danger, une situation a risque. Le procéd€ de s€curisation met
donc en ceuvre une premiere phase de détection d’une situation dangereuse. Cette
situation survient particulicrement lorsque les véhicules d’une certaine voie adjacente
circulent a faible vitesse.

Dans une quatricme étape E4, qui représente une deuxieme phase du procédé de sé-
curisation, le procédé permet de rétablir une situation de sécurité. Une solution repose
notamment sur la réalisation d’un ajustement de la vitesse du véhicule hote 22, au-
tomatique ou par simple suggestion au conducteur.

L’étape E4 peut étre réalisée selon différentes variantes en fonction du mode de
conduite, notamment autonome ou assisté, du véhicule hote 22. Le procédé comprend
de préférence dans tous les cas une premiere sous-étape E10, E20 de transmission
d’une alerte au conducteur, de la situation dangereuse détectée.

Le procédé met en ceuvre une autre sous-étape de calcul d’une nouvelle valeur, dite
valeur cible, de vitesse pour le véhicule héte 22, correspondant a la vitesse v, du
véhicule hote diminuée d’une quantité A,.

La quantité A, pourra par exemple étre déterminée en fonction de la distance du
véhicule hote aux véhicules a faible vitesse détectés sur la voie adjacente. Plus la
distance entre le véhicule hote et les véhicules détectés sur la voie adjacente est €levée,
plus la quantité A, est faible. Le risque encouru par le véhicule hote est faible car les
véhicules détectés sont €éloignés. Plus la distance entre le véhicule hote et les véhicules
détectés sur la voie adjacente est faible, plus la quantité A, est élevée, et tend vers sa
valeur maximale. En effet, le risque encouru par le véhicule hote est élevé.

En conduite autonome, dans une sous-étape E11 de 1’étape E4, la vitesse du véhicule
hote 22 est ajustée automatiquement, selon la relation v,=v,- A,. La vitesse du véhicule
hote 22 est réduite automatiquement d’une quantité A, déterminée lors de 1’étape E3.
Dans la sous-étape E10 de I’étape E4, le conducteur du véhicule hote 22 est alerté que
cette nouvelle consigne de vitesse a été appliquée au véhicule.

En conduite assistée, dans une sous-étape E20 de I’étape E4, on alerte le conducteur
que, pour au moins une voie adjacente 11, 13, la vitesse v, du véhicule hote 22 est su-
périeure a la somme v+Seuil,;, vs+Seuil,; de la vitesse vy, v; du flux de véhicules de la
voie adjacente 11, 13 et du seuil correspondant Seuil,;, Seuil,;. Une nouvelle consigne
de vitesse vo=v,- A, est proposée au conducteur. Si le conducteur accepte cette nouvelle
consigne de vitesse, elle est alors appliquée au véhicule dans une sous-étape E21 de
I’étape E4, ce qui permet de réduire la vitesse du véhicule héte 22 d’une quantité A,

déterminée lors de I’étape E3. Si le conducteur n’accepte pas cette nouvelle consigne
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de vitesse, la vitesse du véhicule hote 22 reste inchangée.

Dans le cas de I’exemple de la figure 1, dans la deuxieme étape E2, on estime la
vitesse v, du flux de véhicules sur la voie de droite 11. Comme la vitesse v, du
véhicule hote 22 est supérieure a la vitesse v des véhicules sur la voie de droite 11, on
diminue d’une certaine quantité A, la consigne de vitesse v, du systeme de conduite
autonome ou du régulateur de vitesse adaptatif du véhicule hote 22. Par exemple, la
vitesse v, du véhicule hdte 22 est diminuée d’une quantité A, de 1’ordre de 30 km/h. La
réduction de la vitesse du véhicule hote 22 est réalisée de facon automatique en mode
de conduite autonome et sur confirmation du conducteur en mode de conduite assistée.

Grace a un procédé€ du type de celui décrit en relation avec la figure 2, le conducteur
du véhicule hote 22 est alerté lorsque des flux de véhicules sur les voies adjacentes
présentent un écart de vitesse élevé avec la vitesse du véhicule hote 22. Ces alertes
permettent de prévenir le conducteur du véhicule hote d’une situation potenticllement a
risque, ce qui maintient voire augmente son niveau de vigilance. Un tel procédé permet
notamment de sécuriser les situations de remonte-file.

Un procédé du type de celui décrit en relation avec la figure 2 peut de plus avoir pour
deuxieme effet de réduire la vitesse du véhicule hote, méme si aucun véhicule ne se
trouve dans sa voie d’évolution. Un tel procédé permet d’anticiper et de réduire les
effets d’un potentiel freinage dans le cas de I’insertion d’un véhicule changeant de voie
de circulation, en provenance de la voie adjacente a plus faible vitesse. Dans I’exemple
de la figure 1, les véhicules 21, 23 des voies adjacentes 11, 13 qui sont détectés lors de
I’étape E1 du procédé sont ceux se trouvant entre les pointillés 18. Par exemple, si
I’étape E1 du procédé permet de détecter des véhicules dans les voies adjacentes sur
une durée de 2 secondes, le véhicule hdte 22 pourra tirer parti de cette durée pour
commencer son ralentissement afin d’aborder les véhicules sur les voies adjacentes
avec un €cart de vitesse compatible avec les criteres définis précédemment.

Un avantage d’un procédé de sécurisation d’un véhicule du type de celui décrit en
relation avec la figure 2 est lié¢ au fait qu’il permet au conducteur du véhicule de mieux
anticiper un événement potentiellement a risque, par exemple un véhicule qui change
de voie, ou une porticre qui s’ouvre si un flux de véhicule sur une voie adjacente est
détecté a ’arrét.

Un autre avantage d’un procédé de sécurisation d’un véhicule du type de celui décrit
en relation avec la figure 2 est li¢ au fait qu’il permet de réduire 1’écart de vitesse du
véhicule hote avec tout véhicule des voies adjacentes susceptible de changer de voie. 11
en résulte une réduction des effets d’une éventuelle collision.

Un mode de réalisation d’un dispositif de sécurisation 30 d’un véhicule 22 est décrit
ci-apres en référence a la figure 3.

Le dispositif de sécurisation 30 comprend des éléments 31, 32, 33, 34, 35, 37



matériels et/ou logiciels mettant en ceuvre ou régissant un procédé de sécurisation du
type de celui décrit ci-dessus. En particulier, le dispositif de sécurisation 30 comprend
les éléments matériels et/ou logiciels permettant de mettre en ceuvre les €tapes du
procédé sécurisation d’un véhicule hote 22. Ces différents €léments peuvent
comprendre des modules logiciels.

[0053]  Par exemple, les éléments matériels et/ou logiciels peuvent comprendre tout ou partie
des €léments suivants :

un systeme de détection 31 ;

un calculateur 32 ;

un systeme d’arbitrage de vitesse 33 ;

une interface homme-machine (IHM) 34 ;
une mémoire 35.

[0054]  Le systeme de détection 31 permet de détecter les véhicules présents sur les dif-
férentes voies de circulation, notamment sur la voie d’évolution 12 et sur les voies ad-
jacentes 11, 13. Le systeme de détection 31 permet de détecter au moins une in-
formation, notamment la vitesse et/ou la distance, relative aux véhicules 21, 23
détectés sur I’au moins une voie adjacente 11, 13.

[0055]  Le systeme de détection 31 peut comprendre un radar et/ou une caméra.

[0056] Il est envisageable d’utiliser, en complément des informations fournies par le
systeme de détection 31, des informations relatives a 1’état du trafic, notamment issues
de la cartographie. Le véhicule hote 22 peut comprendre avantageusement une base de
données cartographiques 37.

[0057]  Le calculateur 32 permet d’estimer la vitesse moyenne des véhicules 21, 23 sur ’au
moins une voie adjacente 11, 13, et de déterminer la vitesse vy, v; du flux de véhicules
correspondant.

[0058]  Le systeme d’arbitrage de vitesse 33 permet de déterminer, a partir de la vitesse v, du
véhicule héte 22 et de la vitesse v;, v; du flux de véhicules sur 1’au moins une voie
adjacente 11, 13 fournie par le calculateur 32, la nouvelle consigne de vitesse a
appliquer au véhicule hote 22.

[0059] L’interface homme-machine (IHM) 34 permet, en mode de conduite autonome,
d’alerter le conducteur du véhicule héte 22 qu’une nouvelle consigne de vitesse est
appliquée. L’ interface homme-machine (IHM) 34 permet, en mode de conduite
assistée, d’alerter le conducteur du véhicule hote 22 lorsque des flux de véhicules sur
les voies adjacentes présentent un écart de vitesse élevé avec la vitesse du véhicule
hote 22, et de proposer au conducteur une nouvelle consigne de vitesse.

[0060]  Un procédé et un dispositif de sécurisation ont €té€ décrits ci-dessus dans le cas d’un
véhicule automobile. Un tel procédé et un tel dispositif de sécurisation pourront €tre

utilisés dans d’autres types de transport routier, par exemple dans des deux-roues, des



bus, ou des véhicules de transport de marchandises.
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Revendications

Procédé de sécurisation d’un véhicule hdte (22) circulant sur une voie
d’évolution (12) d’une infrastructure routicre (1) comprenant au moins
une voie adjacente (11 ; 13) a ladite voie d’évolution, le procédé de sé-
curisation comprenant les étapes suivantes, pour chaque voie adjacente :
- détection (E1) d’une pluralité de véhicules (21 ; 23) présents sur la
voie adjacente (11 ; 13), incluant une estimation d’au moins une in-
formation relative a chaque véhicule détecté, dont la vitesse ;

- les véhicules détectés formant un flux de véhicules, détermination (E2)
d’une valeur représentative de la vitesse du flux (v, ; v3) sur la voie
adjacente, par exemple la vitesse moyenne ;

- comparaison (E3) de la vitesse du véhicule hote (v,) avec la valeur re-
présentative de la vitesse du flux de véhicules (v, ; v;) sur la voie
adjacente ; et

si la vitesse du véhicule hote (v,) est supérieure d’un seuil prédéterminé
(Seuil,;, Seuil,;) a la valeur représentative de la vitesse du flux de
véhicules (v, ; v;) sur la voie adjacente, détection d’une situation a
risque pour le véhicule hote (22).

Procédé selon la revendication précédente, caractérisé en ce qu’il
comprend une étape (E10 ; E20) de transmission d’une alerte au
conducteur par une interface homme machine en cas de détection d’une
situation a risque pour le véhicule hote (22).

Procédé selon I’une des revendications précédentes, caractérisé en ce
qu’il comprend, en cas de détection d’une situation a risque pour le
véhicule hote (22), une étape de calcul d’une valeur cible de vitesse
pour le véhicule hote correspondant a la vitesse du véhicule hote (v,)
diminuée d’une quantité (A,), destinée a réduire le risque encouru par le
véhicule hote (22).

Procédé selon la revendication précédente, comprenant en outre :

- une étape de réduction (E11) automatique de la vitesse du véhicule
hoéte (22) a ladite valeur cible de vitesse du véhicule hote ; ou

- une étape de proposition au conducteur du véhicule hote (22) d’une
consigne de vitesse égale a ladite valeur cible de vitesse du véhicule
hote, et, si le conducteur accepte la proposition, une étape de réduction
(E21) de la vitesse du véhicule hote (22) a ladite valeur de consigne.
Procédé selon I’une quelconque des revendications précédentes, dans

lequel, pour chaque voie adjacente (11 ; 13), la détection (E1) comprend
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en outre une estimation de la distance entre le véhicule héte (22) et les
véhicules détectés (21 ; 23).

Procédé selon les revendications 3 et 5, dans lequel, dans 1’étape de
calcul de la valeur cible de vitesse pour le véhicule hote (22), ladite
quantité (A,) est déterminée en fonction de la distance du véhicule hote
aux véhicules détectés sur la voie adjacente.

Procédé selon I’une quelconque des revendications précédentes, dans
lequel, dans 1’étape de comparaison (E3) de la vitesse du véhicule hote
(v,) avec la valeur représentative de la vitesse du flux de véhicules (v, ;
v3) sur la voie adjacente (11 ; 13), ledit seuil prédéterminé (Seuil,;, Seuil
3) dépend de la vitesse du véhicule hote (22).

Procédé selon I’une des revendications précédentes, comprenant en
outre une étape de changement de voie d’évolution du véhicule hote
(22) en cas de détection d’une situation a risque pour le véhicule hote.
Dispositif de sécurisation (30) destiné a étre utilisé dans un véhicule
hote (22), le dispositif de s€curisation (30) comprenant des éléments
(31, 32, 33, 34, 35, 37) matériels et/ou logiciels mettant en ceuvre le
procédé selon 1’une des revendications précédentes, notamment des
éléments matériels (31, 32, 33, 34, 35, 37) et/ou logiciels congus pour
mettre en ceuvre le procédé selon 1’une des revendications précédentes,
et/ou le dispositif comprenant des moyens de mettre en ceuvre le
procédé selon 1’une des revendications précédentes.

Dispositif selon la revendication précédente, comprenant :

- un systeme de détection (31) apte a la détection d’une pluralité de
véhicules (21 ; 23) présents sur I’au moins une voie adjacente (11 ; 13),
et a I’estimation d’au moins une information, notamment la vitesse,
relative a chaque véhicule détecté ;

- un calculateur (32) apte a la détermination d’une valeur représentative
de la vitesse du flux de véhicules (v, ; v3) sur I’au moins une voie
adjacente ;

- un systeme d’arbitrage de vitesse (33) apte a la comparaison de la
vitesse du véhicule hote (v,) avec la valeur représentative de la vitesse
du flux de véhicules (v, ; v;) sur chaque voie adjacente, et au calcul
d’une valeur cible de vitesse pour le véhicule hote correspondant a la
vitesse du véhicule hote (v,) diminuée d’une quantité (A,) ;

- une interface homme-machine (34) apte a I’émission d’une alerte a
destination du conducteur du véhicule hote.

Véhicule comprenant un dispositif de s€curisation selon la revendication



9 ou 10.

12



172

[Fig. 1]

\ T
)

21 i i
18
[Fig. 2]
E1
DETECT
+ EE
cate
Wy, by
k4 Eg
cCOMP
vy = vy o+ Seudley ?
Yy o ¥y 4 Reuilyy ?
£1Q - ' €20
Y AterT ALERT / PRGP b—"
‘ f E"—'?}
E11 ~ -
| MODIE
* £21
MODIE 1
o= Vg — &v
Vo V= Yy — Ay




[Fig. 3]

2/2

Fod

- 33

f;?‘i




=

EPO FORM 1503 12.99 (P04C14)

REPUBLIQUE FRANGAISE

I rp I RAPPORT DE RECHERCHE N atonal
EEEEE INSTITUT NATIONAL PRELIMINAIRE

DE LA PROPRIETE FA 864632

INDUSTRIELLE établi sur la base des derniéres revendications ER 1901777
déposées avant le commencement de la recherche

DOCUMENTS CONSIDERES COMME PERTINENTS ~ [Revencicatons) [ Classementattribué

concernée(s) al'invention par I'INPI

Citation du document avec indication, en cas de besoin,

Catégorie des parties pertinentes

A EP 1 028 241 Al (RENAULT [FR]) 1-11 B6OW50,/06
16 aolit 2000 (2000-08-16) B60W30/09
* Te document en entier *
A DE 10 2015 120996 Al (FORD GLOBAL TECH LLC|1-11
[US]) 9 juin 2016 (2016-06-09)
* Te document en entier *

A FR 2 787 586 Al (RENAULT [FR]) 1-11
23 juin 2000 (2000-06-23)
* Te document en entier *
A US 2018/061253 Al (HYUN YOONSUK [KR]) 1-11
1 mars 2018 (2018-03-01)
* Te document en entier *

DOMAINES TECHNIQUES
RECHERCHES (IPC)

B6OW
Date d'achévement de la recherche Examinateur
11 novembre 2019 Granier, Frédéric
CATEGORIE DES DOCUMENTS CITES T : théorie ou principe a la base de [l'invention

- . o E : document de brevet bénéficiant d'une date antérieure
X particulierement pertinent & lui seul a la date de dépét et qui n'a été publié qu'a cette date
Y : particulierement pertinent en combinaison avec un de dép6t ou qu'a une date postérieure.

autre document de la méme catégorie D : cité dans la demande

A : arriere-plan technologique L : cité pour d'autres raisons
O:divulgation non-écrite e
P : document intercalaire & : membre de la méme famille, document correspondant




EPO FORM P0465

ANNEXE AU RAPPORT DE RECHERCHE PRELIMINAIRE

RELATIF A LA DEMANDE DE BREVET FRANCAIS NO.

FR 1901777 FA 864632

La présente annexe indique les membres de la famille de brevets relatifs aux documents brevets cités dans le rapport de

recherche préliminaire visé ci-dessus.

Les dits membres sont contenus au fichier informatique de I'Office européen des brevets a la date du 11-11-2019

Les renseignements fournis sont donnés a titre indicatif et n'engagent pas la responsabilité de I'Office européen des brevets,

ni de I'Administration frangaise

Document brevet cité Date de Membre(s) de la Date de

au rapport de recherche publication famille de brevet(s) publication

EP 1028241 Al 16-08-2000 DE 60014205 T2 13-10-2005
EP 1028241 Al 16-08-2000
ES 2223414 T3 01-03-2005
FR 2789732 Al 18-08-2000

DE 102015120996 Al 09-06-2016  CN 105667508 A 15-06-2016
DE 102015120996 Al 09-06-2016
MX 352019 B 07-11-2017
RU 2015152202 A 16-06-2017
US 2016159350 Al 09-06-2016

FR 2787586 Al 23-06-2000  EP 1149307 Al 31-10-2001
FR 2787586 Al 23-06-2000
WO 0036435 Al 22-06-2000

US 2018061253 Al 01-03-2018 KR 20180025587 A 09-03-2018
US 2018061253 Al 01-03-2018

Pour tout renseignement concernant cette annexe : voir Journal Officiel de |'Office européen des brevets, No.12/82




	Bibliographic data
	Abstract
	Description
	Claims
	Drawings
	Search report

