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PROCEDE DE SECURISATION D’UNE MANCEUVRE A APPLIQUER A UN
VEHICULE AUTOMOBILE

DOMAINE TECHNIQUE DE L'INVENTION

La présente invention concerne un procédé de sécurisation d'une

manceuvre a appliquer a un véhicule automobile.

Elle trouve une application particuliére mais non limitative pour les

manceuvres qui permettent de garer un véhicule automobile.

ARRIERE-PLAN TECHNOLOGIQUE DE L’'INVENTION

Un procédé de sécurisation d'une manceuvre a appliquer a un
véhicule automobile connu de 'hnomme du métier comprend I'utilisation par
un utilisateur du véhicule automobile, d’'un terminal mobile. Ce terminal
mobile qui est par exemple un téléphone mobile, permet de commander a
distance I'exécution d'une manceuvre sur le véhicule automobile. Une telle
manceuvre est par exemple le fait de garer le véhicule automobile.
L'utilisateur qui est situé a I'extérieur du véhicule automobile peut garer son
véhicule automobile grace a son téléphone mobile. A cet effet, il lance
I'exécution de la manceuvre avec son terminal mobile et afin de vérifier que
c’est bien toujours lui qui est aux commandes de la manoeuvre, sur son
téléphone mobile qu'il tient dans une de ses mains, il doit effectuer un
mouvement continu sur I'’écran du téléphone mobile, par exemple il doit
décrire de fagon continu un cercle sur tout I'’écran du téléphone mobile pour
que I'exécution de ladite manceuvre continue de se réaliser.

On notera que le téléphone mobile comprend une antenne qui permet la
communication entre ledit téléphone mobile et une antenne du véhicule
automobile pour effectuer cette manoeuvre a distance. Ladite antenne est par
exemple disposée du cb6té avant du téléphone mobile, a savoir celui qui est

dirigé en direction du véhicule automobile lorsque la manceuvre est réalisée.
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Un inconvénient de cet état de la technique réside dans le fait que la main
de l'utilisateur qui tient le téléphone mobile risque de perturber I'antenne
dudit téléphone mobile. En effet, la main risque de déformer le diagramme de
rayonnement de I'antenne et risque donc de nuire a son efficacité. Cela peut
entrainer une réduction du gain et de sa puissance rayonnée. Ainsi, cela
peut entrainer des problémes de communications entre ladite antenne et
celle du véhicule automobile, et la manceuvre risque alors d’'étre arrétée en

cours d’exécution, indépendamment de la volonté de I'utilisateur.

Dans ce contexte, la présente invention vise a résoudre l'inconvénient

précédemment mentionné.

DESCRIPTION GENERALE DE L'INVENTION

A cette fin l'invention propose un procédé de sécurisation d’'une
manceuvre a appliquer a un véhicule automobile, selon lequel ledit procédé
de sécurisation comporte :

- un envoi par une unité de commande électronique du véhicule
automobile d'un ordre d’activation de premiéres données audit terminal
mobile ;

- la réception par ledit terminal mobile dudit ordre d’activation ;

- un affichage des premiéres données sur I'écran dudit terminal mobile
dans une zone opposée a ladite zone antenne de sorte a induire la
réalisation d’un mouvement continu par un utilisateur sur I'écran dudit
terminal mobile au niveau de ladite zone opposée ;

- une génération de deuxiémes données par le terminal mobile relatives a
la réalisation dudit mouvement continu par ledit utilisateur ;

- une comparaison desdites deuxiémes données avec un résultat attendu
dépendant des premieres données ;

- si la comparaison est positive, une exécution par I'unité de commande

électronique de ladite manceuvre, lesdites étapes relatives aux premiéres
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données et aux deuxiémes données étant répétées jusqu'a I'exécution

compléte de la manceuvre.

Ainsi, comme on va le voir en détail ci-aprés, le fait d’induire
I'utilisateur, qui commande la manceuvre via son téléphone mobile,
d'effectuer le mouvement continu avec une main dans une zone opposée a
celle ou est placée I'antenne, va I'obliger a placer la main qui tient le
téléphone mobile dans la méme dite zone opposée. La main interfére ainsi
beaucoup moins avec I'antenne de sorte que le gain de I'antenne n’est pas
modifié. Sa puissance rayonnée n’est pas réduite en direction du véhicule et
la communication antenne-véhicule automobile n’est pas perturbée. La
manceuvre est ainsi sécurisée puisqu’elle ne risque pas d’'étre interrompue

indépendamment de la volonté de I'utilisateur.

Selon des modes de réalisation non limitatifs, le procédé de
sécurisation comporter en outre une ou plusieurs caractéristiques

supplémentaires parmi les suivantes.

Dans un mode de réalisation non limitatif, la zone opposée est définie de
sorte que le mouvement continu de I'utilisateur ne modifie pas le diagramme

de rayonnement de ladite antenne.

Dans un mode de réalisation non limitatif, I'affichage des premiéres données
détermine au moins un point de contre-appui pour une prise en main du
terminal mobile par un utilisateur au niveau de la zone opposée a ladite zone

antenne.

Dans un mode de réalisation non limitatif, les premieres données comportent

un test de suivi point a point.
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Dans un mode de réalisation non limitatif, le test suivi point a point comprend
une fleche angulaire formant une indication de tracé a effectuer avec un

doigt.

Dans un mode de réalisation non limitatif, le test suivi point a point

comprend :

- une double fleche rectiligne formant une indication de tracé horizontal a
effectuer avec un doigt ; et

- deux points disposés de part et d'autre de ladite fleche indiquant les
limites du tracé.

Dans un mode de réalisation non limitatif, les premieres données comportent
en outre au moins un point de positionnement pour un des pouces de

I'utilisateur.

Dans un mode de réalisation non limitatif, le test suivi point a point comprend

un cercle avec une fleche indiquant un sens de déplacement.

Dans un mode de réalisation non limitatif, I'affichage des premiéres données
sur I'écran du terminal mobile libére une zone intermédiaire pour I'affichage

d'informations visuelles renvoyées par le véhicule automobile.

Dans un mode de réalisation non limitatif, les deuxiémes données
comprennent des coordonnées du mouvement continu effectué par ledit

utilisateur.

Dans un mode de réalisation non limitatif, la zone antenne est située sur un

des cbtés du terminal mobile et la zone opposée sur le cété en vis-a-vis.

Dans un mode de réalisation non limitatif, il comporte en outre un éclairage

de I'écran dudit terminal mobile en fonction de son inclinaison.

Dans un mode de réalisation non limitatif, il comporte en outre un affichage

d’'une information relative a l'inclinaison dudit terminal mobile T.
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Dans un mode de réalisation non limitatif, il comporte en outre une étape
préliminaire d’envoi d'une requéte relative a la manceuvre vers l'unité de

commande électronique du véhicule automobile.

Dans un mode de réalisation non limitatif, la manceuvre est une manosuvre
de déplacement du véhicule automobile entre une position initiale et une

position finale.

Dans un mode de réalisation non limitatif, la comparaison desdites
deuxiemes données avec ledit résultat attendu est effectué par le terminal

mobile.

Dans un mode de réalisation non limitatif, le terminal mobile est un téléphone

mobile ou un smartphone ou une tablette portable ou un objet connecté.

Il est également proposé un systeme de sécurisation d’une manceuvre a
appliqguer a un véhicule automobile, selon lequel ledit systéme de
sécurisation comporte une unité de commande électronique du véhicule
automobile et un terminal mobile comprenant un écran et une antenne dans
une zone antenne, ledit systéme de sécurisation étant adapté pour :

- envoyer au moyen de ladite unité de commande électronique un ordre
d’activation de premiéres données audit terminal mobile ;

- recevoir au moyen dudit terminal mobile ledit ordre d’activation ;

- afficher au moyen dudit terminal mobile les premiéres données sur son
écran dans une zone opposée a ladite zone antenne de sorte a induire la
réalisation d’un mouvement continu par un utilisateur sur I'écran dudit
terminal mobile au niveau de ladite zone opposée ;

- générer au moyen dudit terminal mobile des deuxiémes données
relatives a la réalisation dudit mouvement continu par ledit utilisateur ;

- comparer les deuxiémes données avec un résultat attendu dépendant

des premiéres données, lesdites deuxiémes données étant générées
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relativement a la réalisation d'un mouvement continu par un utilisateur
sur I’écran du terminal mobile ;
- si la comparaison est positive, exécuter au moyen de ladite unité de

commande électronique ladite manceuvre.

Dans un mode de réalisation non limitatif, 'unité de commande électronique
et le terminal mobile sont adaptés pour répéter lesdites étapes relatives aux
premiéres données et aux deuxiémes données jusqu’a I'exécution compléte

de la manoeuvre.

BREVE DESCRIPTION DES FIGURES

L’invention et ses différentes applications seront mieux comprises a la
lecture de la description qui suit et a I'examen des figures qui

I'accompagnent.

- la figure 1 est une vue schématique d’'un procédé de sécurisation
d’'une manceuvre a appliquer a un véhicule automobile selon un mode
de réalisation non limitatif de I'invention ;

- lafigure 2 est un schéma d’'un téléphone mobile utilisé par le procédé
de sécurisation de la figure 1, ledit téléphone mobile comprenant un
écran sur lequel est affiché un test de suivi point a point selon une
premiére variante de réalisation non limitative ;

- lafigure 3 est un schéma d’'un téléphone mobile utilisé par le procédé
de sécurisation de la figure 1, ledit téléphone mobile comprenant un
écran sur lequel est affiché un point de positionnement d’'un pouce
selon un mode de réalisation non limitatif ;

- la figure 4 est un schéma du téléphone mobile de la figure 3, sur
I'écran duquel est affiché en outre un test de suivi point a point selon
une deuxiéme variante de réalisation non limitative ;

- lafigure 5 est un schéma du téléphone mobile de la figure 4 sur lequel

est dessiné en outre une main d'un utilisateur qui tient ledit téléphone



10

15

20

25

30

WO 2017/125514 PCT/EP2017/051119

mobile et dont le pouce est positionné sur un point de positionnement
dédié ;

- lafigure 6 est un schéma d’'un téléphone mobile utilisé par le procédé
de sécurisation de la figure 1, ledit téléphone mobile comprenant un
écran sur lequel est affiché un test de suivi point a point selon une
troisiéme variante de réalisation non limitative ; et

- la figure 7 est un schéma d’'un systeme de sécurisation adapté pour
mettre en ceuvre le procédé de sécurisation de la figure 1 selon un

mode de réalisation non limitatif.

DESCRIPTION DE MODES DE REALISATION DE L'INVENTION

Les éléments identiques, par structure ou par fonction, apparaissant
sur différentes figures conservent, sauf précision contraire, les mémes
références.

Un procédé MTH de sécurisation d'une manoceuvre Mo a appliquer a
un véhicule automobile V selon l'invention est illustré sur la figure 1.

Par véhicule automobile, on entend tout type de véhicule motorisé.

Le véhicule automobile V comprend une unité de commande électronique
ECU et est adapté pour communiquer avec un terminal mobile T.

Dans un mode de réalisation non limitatif, le terminal mobile T est un
téléphone mobile. Dans une variante de réalisation non limitative, le
téléphone mobile T est un téléphone intelligent appelé « smartphone » en
anglais.

Dans un autre mode de réalisation non limitatif, le terminal mobile T est une
tablette.

Le terminal mobile T comprend :

- unécran E ; et

- une antenne A située dans une zone antenne Z1. Dans I'exemple illustré

non limitatif sur les figures 2 a 6, la zone antenne Z1 est située sur le
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cOté avant du terminal mobile T, a savoir sur le c6té qui est dirigé en
direction du véhicule automobile V lorsque la manceuvre Mo est
effectuée.

Dans les exemples non limitatifs des figures 2 a 6, le terminal mobile est un

téléphone mobile ou un « smartphone ».

Gréce a son terminal mobile T, un utilisateur U va pouvoir commander a
distance le lancement et I'exécution d’'une manceuvre Mo, a savoir lorsqu'’il

est a I'extérieur du véhicule automobile V.

Dans un mode de réalisation non limitatif, la manceuvre Mo est une
manceuvre de déplacement du véhicule automobile V entre une position
initiale et une position finale.

Dans une premiére variante de réalisation non limitative, la manceuvre Mo
est une manceuvre de parking. Ainsi, par exemple, cette manoceuvre Mo
permet de garer le véhicule automobile dans un emplacement de parking
donné, la position initiale étant la position arrétée du véhicule automobile V
juste avant le début de I'exécution de la manceuvre Mo, et la position finale
étant la position dans laquelle se trouve le véhicule automobile V lorsqu'il est
garé. Cet exemple non limitatif est pris dans la suite de la description.

On notera que la manceuvre de parking peut étre dans des exemples non
limitatifs le fait de se garer en marche arrieére ou en marche avant, et en épis
bataille, ou de face ou de cété.

Dans une deuxiéme variante de réalisation non limitative, la manceuvre Mo
est une manceuvre de sortie d'un parking, la position initiale étant la position
arrétée du véhicule automobile V juste avant le début de I'exécution de la
manceuvre Mo, et la position finale étant la position dans laquelle se trouve le
véhicule automobile V lorsqu’il est sorti de sa place de parking.

Cette manceuvre Mo de parking ou de sortie de parking permet de garer ou
de sortir un véhicule automobile V tout en étant a I'extérieur dudit véhicule

automobile (a savoir hors de son habitacle), par exemple dans le cas ou il n'y
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a pas de place pour le conducteur de sortir dudit véhicule automobile lorsque
ce dernier est dans un parking tel qu'un box par exemple ou parce que les
véhicules automobiles adjacents génent I'ouverture des portiéres.

On notera que la position initiale et la position finale sont connues du
véhicule automobile V, de sorte que ce dernier sait quand arréter I'exécution
de la manceuvre Mo. Le véhicule automobile V connait la position initiale et
la position finale au moyen de capteur(s) de position et/ou de capteur(s)
dimages, tels que des caméras vidéo ou des capteurs ultrasons ou tout
autre type de capteurs a distance. Le véhicule automobile V va effectuer la

manceuvre Mo avec l'aide de ces capteurs.

Le procédé de sécurisation MTH comprend les étapes suivantes illustrées

sur la figure 1.

On notera que pour lancer les étapes décrites ci-aprés, dans un mode de

réalisation non limitatif, le procédé de sécurisation MTH comprend une étape

préliminaire d’envoi (référencée 0) d'une requéte RQ par le terminal mobile T

relative a la manceuvre Mo vers 'unité de commande électronique ECU du

véhicule automobile V (illustrée sur la figure 1 TX(T, ECU, RQ)). Cette

requéte RQ est initiée par l'utilisateur U du véhicule automobile au moyen du

terminal mobile T.

L'utilisateur U peut volontairement demander, par l'intermédiaire du terminal

mobile T, via une application dudit terminal mobile T, I'application d'une

manceuvre Mo au véhicule automobile V.

Cette requéte RQ permet :

- d’appairer le terminal mobile T et le véhicule automobile V, a savoir elle
permet d'initier le dialogue entre le véhicule automobile V ;

- d'initier la manceuvre Mo a appliquer au véhicule automobile V ; et

- de démarrer le moteur du véhicule automobile V avant I'exécution de

ladite manosuvre Mo si ledit moteur est arrété.
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Ainsi dans I'exemple non limitatif pris, l'utilisateur peut volontairement lancer
la manceuvre Mo de parking du véhicule automobile V ou la manceuvre Mo
de sortie d'une place de parking.

L’exécution de la manceuvre Mo et sa poursuite est faite par la suite grace
aux étapes présentées ci-dessous qui permettent de contréler via le terminal
mobile T que c’est bien toujours une personne qui contrdle I'exécution de la

manoeuvre Mo.

Le procédé MTH est ainsi effectué comme suit.

Lorsque le véhicule automobile V a détecté un emplacement pour se garer et
qu'il est ainsi prét a se garer ou lorsqu'il est prét a quitter son emplacement
de parking, dans I'étape 1) illustrée TX(ECU, T, CD, 11), l'unité de
commande électronique ECU du véhicule automobile V envoie un ordre
d’'activation CD de premiéres données 11 audit terminal mobile T.

Dans un mode de réalisation non limitatif, les premiéres données 11

comprennent un test de suivi point a point TP.

Dans une premiére variante de réalisation non limitative, le test de suivi point
a point TP comprend une fleche angulaire F1 formant une indication de tracé

a effectuer avec un doigt.

Dans une deuxiéme variante de réalisation non limitative, le test de suivi

point a point TP comprend :

- une double fleche rectiligne F2 formant une indication de tracé horizontal
a effectuer avec un doigt ; et

- deux points P1, P1’' disposés de part et d'autre de ladite fleche F2
indiquant les limites du tracé.

Dans un mode de réalisation non limitatif de cette deuxiéme variante de

réalisation, les premiéres données 11 comprennent en outre au moins un
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point de positionnement P2 pour un des pouces d’'un utilisateur.

Dans une troisiéme variante de réalisation non limitative, le test de suivi point
a point TP comprend un cercle C1 avec une fléche indiquant un sens de
déplacement du doigt.

Bien entendu, dans un mode de réalisation non limitatif, le test de suivi point

a point TP peut comprendre toute autre forme géométrique.

On notera que dans un mode de réalisation non limitatif, les premiéres
données 11 sont configurées dans le terminal mobile T lors de la fabrication
ou le paramétrage du terminal mobile T.

Dans un autre mode de réalisation non limitatif, les premiéres données 11
sont configurées dans I'unité de commande électronique ECU du véhicule
automobile V et sont envoyées audit terminal mobile T préalablement a
I'ordre d’activation CD au terminal mobile T.

On notera que la détection d’un emplacement pour se garer est connue de
I’'homme du métier et n’est donc pas décrit ici.
On notera que le véhicule automobile est prét a quitter son emplacement de

parking a n‘importe quel moment.

Dans I’étape 2) illustrée RX(T, ECU, CD, 11), le terminal mobile T recoit de
ladite unité de commande électronique ECU ledit ordre d’activation CD des

premiéres données 11.

Dans I’étape 3) illustrée DISP(T, E, 11, Z2), suite a la réception de l'ordre
d'activation CD, le terminal mobile T affiche sur son écran E les premiéres
données 11 dans une zone opposée Z2 a ladite zone antenne Z1 de sorte a
induire la réalisation d’'un mouvement continu Mv par un utilisateur U sur

I'écran E dudit terminal mobile T au niveau de ladite zone opposée Z2.
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Dans un mode de réalisation non limitatif, la zone antenne Z1 est située sur
un des c6tés du terminal mobile T et la zone opposée Z2 sur le cbté en vis-a-
vis. Ainsi, dans I'exemple non limitatif illustré sur les figures 2 a 6, la zone
antenne Z1 se situe c6té avant du terminal mobile T, a savoir sur le c6té qui
est dirigé vers le véhicule automobile V et la zone opposée Z2 se situe cété
arriére du terminal mobile T, a savoir sur le cété dirigé vers I'utilisateur U.

La zone opposée Z2 est définie de sorte que le mouvement continu Mv
(décrit plus loin) de l'utilisateur U pour effectuer la manceuvre Mo ne modifie
pas le gain g de ladite antenne A et ne diminue donc pas sa puissance

rayonnée.

La figure 2 illustre I'affichage sur I'’écran E des premiéres données 11
comprenant le test de suivi point a point TP selon la premiére variante de
réalisation non limitative a savoirla fleche angulaire F1 formant une
indication de tracé a effectuer avec un doigt.

Ainsi, pour exécuter la manceuvre Mo et tout au long de la manceuvre Mo, un
doigt de l'utilisateur U doit effectuer un mouvement continu Mv en suivant la
fleche angulaire F1 et en faisant des allers-retours sur ladite fleche angulaire
F1 jusqu’a ce que la manoeuvre Mo soit terminée, a savoir jusqu’a ce que le
véhicule automobile V ait atteint la position finale, c'est-a-dire jusqu’a ce qu'il

se soit garé dans I'exemple non limitatif pris.

La figure 3 illustre I'affichage sur I'écran E des premiéres données 11 qui
comprennent deux points de positionnement possibles P2, a savoir 'un pour
le pouce de la main droite et I'autre pour le pouce de la main gauche.

Dans un mode de réalisation non limitatif, le terminal mobile T affiche sur son
écran E un message demandant a l'utilisateur U de mettre un de ses pouces
sur un des points de positionnement P2.

Dans un autre mode de réalisation non limitatif, avant I'affichage d’au moins

un point de positionnement P2, le terminal mobile T affiche sur son écran E
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un message demandant a l'utilisateur U s'il est droitier ou gaucher. Suite a la
réception de sa réponse, le terminal mobile T affiche le point de

positionnement P2 approprié.

La figure 4 illustre le terminal mobile T de la figure 3 sur lequel est affiché en

outre des premiéres données 11 comprenant le test de suivi point a point TP

selon la deuxiéme variante de réalisation non limitative, a savoir :

- la double fleche rectiligne F2 formant une indication de tracé horizontal a
effectuer avec un doigt ; et

- les deux points P1, P1’ disposés de part et d'autre de ladite fleche F2
indiquant les limites du tracé.

La figure 5 illustre :

- l'affichage sur I'écran E des données du test point a point TP de la figure
4

- un des pouces de I'utilisateur U positionné sur le point de positionnement
P2, dans I'exemple illustré non limitatif, & savoir le pouce de la main
gauche ; et

- la prise en main du terminal mobile T par I'utilisateur U.

Ainsi, pour exécuter la manceuvre Mo et tout au long de la manceuvre Mo, un

pouce d'une de ses mains de l'utilisateur U doit étre positionné sur le point

de positionnement P2 et dans le méme temps, un doigt de I'autre main de

I'utilisateur U doit effectuer un mouvement continu Mv rectiligne en suivant la

fleche rectiligne F2 et en faisant des allers-retours sur la fleche rectiligne F2

jusqu’a ce que la manceuvre Mo soit terminée, a savoir jusqu’'a ce que le

véhicule automobile V ait atteint la position finale, c'est-a-dire jusqu’a ce qu'il

se soit garé dans I'exemple non limitatif pris.

La figure 6 illustre I'affichage sur I'’écran E des premiéres données 11
comprenant le test de suivi point a point TP selon la troisiéeme variante de
réalisation non limitative a savoir le cercle C1 formant une indication de tracé

a effectuer avec un doigt.
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Ainsi, pour exécuter la manceuvre Mo et tout au long de la manceuvre Mo, un
doigt de l'utilisateur U doit effectuer avec son doigt un mouvement continu
Mv circulaire pour suivre le contour du cercle C1 dans le sens indiqué par la
fleche et ce jusqu’a ce que la manceuvre Mo soit terminée, , a savoir jusqu’a
ce que le véhicule automobile V ait atteint la position finale, c'est-a-dire

jusgu’a ce qu'il se soit garé dans I'exemple non limitatif pris.

On notera que le mouvement continu Mv effectué par l'utilisateur U permet
de vérifier que I'utilisateur U est toujours présent et que c’est toujours lui qui
commande la manceuvre Mo le temps de son exécution. Ainsi, on s’assure
que le véhicule automobile est sous contréle d’'un humain pour exécuter

ladite manoesuvre Mo.

Comme on peut le voir sur les figures 2, 4 et 6, I'affichage des premiéres

données 11 détermine :

- un point d’équilibre G des forces entre la main qui tient le terminal mobile
T et le doigt qui permet d’effectuer 'ensemble de la manceuvre Mo ;

- des points de contre-appui ramenés a la main référencés par les fleches
1, 2, 3 et/ou 4 pour une prise en main du terminal mobile T par un
utilisateur U au niveau de la zone opposée Z2 a ladite zone antenne Z1.

Ainsi, l'affichage des premieéres données 11 induisent I'utilisateur U a

positionner ses doigts dans une zone particuliere qui est dans la zone

opposée Z2.

Les fléches référencées 1 a 4 sur la figure 2 indiquent la prise en main du

terminal mobile T par l'utilisateur U et ainsi quatre points de contre-appui.

Dans I'exemple non limitatif de la figure 2, pour effectuer le tracé avec un

doigt de l'autre main, l'utilisateur U est ainsi obligé de positionner sur la

tranche du terminal mobile T son pouce, sa paume, son majeur (ou index)
son annulaire respectivement comme indiqué par les quatre fleches 1, 2, 3 et

4 de la figure 2 pour tenir le terminal mobile T.

Dans I'exemple non limitatif des figure 4 et 5, pour effectuer le tracé avec un
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doigt de I'autre main, l'utilisateur U est ainsi obligé de positionner sur I'écran
E du terminal mobile T son pouce sur I'écran du terminal mobile T et son
index et son majeur sur le dos du terminal mobile T pour tenir le terminal

mobile T. Le pouce est ici en opposition avec I'index et le majeur.

On notera que les points de contre-appui sont les contre-forces de réaction
qu'’il faut appliquer avec la main pour que le terminal mobile T soit stable
dans la main de l'utilisateur U qui tient ledit terminal mobile T, contre-forces
qui s’opposent a la force exercée par ledit utilisateur U avec son doigt pour
effectuer I'ensemble de la manceuvre Mo. On notera que les points de
contre-appui ainsi définis induisent une tenue par une main de I'utilisateur U
qui est différente d’une tenue naturelle. Dans le cas d'une tenue naturelle, le
point d’équilibre G se situe au centre du terminal mobile T de sorte que la
main s'étend sur une grande partie du terminal mobile T, les points de
contre-appui définis par les fleches 1 a 4 pouvant étre dans ce cas n’importe
ou sur le terminal mobile T, ce qui est génant pour le gain de I'antenne A qui
a ce moment est modifié. En déplagant le point d’équilibre G, on a réduit les
perturbations émises par la main qui tient le terminal mobile T sur le gain de
I'antenne A et en conséquence sur sa puissance rayonnée.

Par ailleurs, en induisant également un tracé par un doigt de I'utilisateur U au
niveau de la zone opposée Z2 a celle de I'antenne A, on évite également que
lors du tracé la main qui effectue ledit tracé ne vienne perturber également le
gain de l'antenne A. Ainsi, le tracé d'un cercle sur une grande partie de
I’écran E du terminal mobile T a été remplacé par le tracé d’'une fleche F1 ou
la double fleche F2 ou le cercle C1 dans une zone particuliére.

L’antenne A n’est ainsi plus masquée par la main ou les doigts de I'utilisateur
U. Il n’y a pas de dégradation de la puissance rayonnée de I'antenne A. La
fonction de réception/transmission de signaux avec le véhicule automobile V
n'est plus dégradée. La transmission de signaux assurée par I'antenne A est

ainsi réalisée dans les meilleures conditions avec un bon seuil de
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réception/transmission. On se situe au dessus de ce seuil. La portée de
communication avec le véhicule automobile V n’est ainsi pas diminuée. Les
deuxiémes données 12 (décrites ci-aprés) peuvent étre envoyées du terminal
mobile T au véhicule automobile V sans perturbation et la manceuvre Mo
peut ainsi étre effectuée en toute tranquillité. Le véhicule ne risque pas de

s’arréter de facon intempestive au cours de la manceuvre Mo.

Dans un mode de réalisation non limitatif, I'affichage des premiéres données
11 sur I'’écran E du terminal mobile T libére une zone intermédiaire Z3 pour
I'affichage d'informations visuelles renvoyées par le véhicule automobile V.

Une telle zone Z3 est illustrée sur les figures 2 a 6. Ainsi, si des informations
visuelles sont affichées sur I'’écran E au niveau de cette zone intermédiaire
Z3, cela permet de les conserver et de ne pas les masquer a cause de
I'affichage de premiéres données 11, ce qui serait le cas si un test de suivi
point a point (par exemple comprenant un cercle) qui s’affiche sur une

grande partie de I'écran E était utilisé.

Dans un premier mode de réalisation non limitatif, le procédé de sécurisation
MTH comporte en outre un éclairage de I'écran E dudit terminal mobile T en
fonction de son inclinaison INC, a savoir en fonction de son angle
d’inclinaison 6 par rapport a la référence terre. A cet effet, un capteur de
positionnement permet de fournir I'angle d’inclinaison 6 du terminal mobile T.
Dans un exemple non limitatif, le capteur de positionnement est un
gyroscope intégré au terminal mobile T.

Dans un mode de réalisation non limitatif, si l'inclinaison INC du terminal
mobile T est comprise entre 30° et 60° alors I'écran E est éclairé
correctement, a savoir sa luminosité est comprise entre 100% et 20%, avec
100% le niveau maximum de visibilité et 20% le niveau minimum de visibilité
avec confort. En dessous de 20%, la visibilité sera trop mauvaise pour
I'utilisateur.

On notera que la valeur maximum de visibilité personnelle (correspondant
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donc a la luminosité de 100%) est définie par I'utilisateur comme étant son
propre niveau de confort. Cette valeur maximum de visibilité personnelle est
paramétrée par I'utilisateur dans le terminal mobile T.

On privilégie ainsi la lecture des données affichées sur I'écran E quand le
terminal mobile T est positionné entre 30° et 60°.

Dans une variante de réalisation non limitative, si linclinaison INC du
terminal mobile T est comprise entre 30° et 60°, alors la luminosité est de
100%.

Dans autre une variante de réalisation non limitative, si l'inclinaison INC du
terminal mobile T est a 45°, alors I'écran est éclairé de fagon optimum, a
savoir sa luminosité est dans un exemple non limitatif égale a 100% et dés
que linclinaison est différente de 45°, on décroit progressivement la
luminosité jusqu’a ne plus rien voir si l'inclinaison INC est supérieure a 60°
ou inférieure a 30°.

Dans un mode de réalisation non limitatif, si I'inclinaison INC du terminal
mobile T est supérieure a 60° (le terminal mobile T tend a étre debout) ou
inférieure a 30° (le terminal mobile T tend a étre a plat), I'écran E est moins
bien éclairé, il est obscurcit, a savoir sa luminosité diminue et dans un
exemple non limitatif, est inférieure a 20%.

Le fait d’asservir la luminosité sur I'angle d’'inclinaison du terminal mobile T
ajoute une contrainte a [l'utilisateur U qui pour pouvoir lire les données
affichées sur I'’écran E doit incliner son terminal mobile T dans la plage de
valeurs correcte, a savoir ici entre 30° et 60°. Cela permet de positionner le
terminal mobile T de sorte que son antenne A communique correctement
avec l'antenne B du véhicule automobile V. En effet, dans ce cas, la
puissance rayonnée de I'antenne A est satisfaisante.

Dans un deuxieme mode de réalisation non limitatif, le procédé de
sécurisation MTH comporte en outre 'affichage d'une information DAT_INC
relative a linclinaison INC dudit terminal mobile T, a savoir son angle

d’inclinaison 6 par rapport a la référence terre. Cela permet a I'utilisateur U
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d’incliner son terminal mobile T de sorte a avoir une puissance rayonnée de

I'antenne A suffisante pour que cette derniére communique de fagon correcte

avec le véhicule automobile V.

En effet, si le terminal mobile T est mal incliné, les signaux envoyés par

I'antenne A perdent de la puissance.

Dans un mode de réalisation non limitatif, si I'inclinaison INC du terminal

mobile T est comprise entre 30° et 60°, la puissance rayonnée de I'antenne

A est suffisante pour avoir une bonne communication. Dans une variante de

réalisation non limitative, si I'inclinaison INC est de 45°, la communication est

optimum.

A cet effet, dans un mode de réalisation non limitatif, le terminal mobile T

comprend un indicateur d’inclinaison IND. Dans un exemple non limitatif, cet

indicateur d'inclinaison IND est une jauge. L'information d’inclinaison

DAT_INC est donc une jauge.

Cette jauge affiche un pourcentage de communication entre I'antenne A et le

véhicule automobile V, et en outre :

- passe de la couleur verte a la couleur rouge lorsque l'inclinaison INC du
terminal mobile T n’est plus correcte pour avoir une puissance rayonnée
suffisante ;

- passe de la couleur rouge a la couleur verte lorsque l'inclinaison INC du
terminal mobile T est correcte pour avoir une puissance rayonnée

suffisante.

On notera qu’il y a un pré-calibrage de l'inclinaison en fonction de la

puissance rayonnée de I'antenne A utilisée.

Bien entendu, le premier mode de réalisation avec I'éclairage et le deuxiéme

mode de réalisation avec I'affichage de l'inclinaison peuvent étre combinés.

Dans I’étape 4) illustrée GEN(T, 12(Mv)), le terminal mobile T génére des

deuxiémes données 12 relatives a la réalisation dudit mouvement continu Mv
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par ledit utilisateur U.

Dans un mode de réalisation non limitatif, les deuxiéemes données 12
comprennent des coordonnées du mouvement continu Mv effectué sur
I'écran E par ledit utilisateur U, a savoir les coordonnées du tracé effectué
par l'utilisateur humain U.

Ainsi, le terminal mobile T enregistre de fagon continue les coordonnées du
tracé effectué par 'utilisateur U. Il enregistre ainsi le mouvement du doigt de
I'utilisateur U.

Dans la premiére variante de réalisation non limitative du suivi point a point
TP, les coordonnées enregistrées sont celles du tracé effectué par le doigt
sur la fleche angulaire F1, a savoir les allers-retours le long de ladite fleche
sur I'écran E.

Dans la deuxiéme variante de réalisation non limitative du suivi point a point
TP, les coordonnées enregistrées sont celles du tracé effectué par le doigt
sur la fleche rectiligne F2, a savoir les allers-retours le long de ladite fleche.
Dans la troisiéme variante de réalisation non limitative du suivi point a point
TP, les coordonnées enregistrées sont celles du tracé effectué par le doigt

sur le cercle C1, a savoir les itérations circulaires.

Dans I’étape 5) illustrée COMP(12, R1(11)), lesdites deuxiémes données 12
sont comparées avec un résultat attendu R1 dépendant des premieres
données 11.

Ainsi, le tracé réellement effectué par I'utilisateur U est comparé avec un
tracé théorique correspondant au suivi de test point a point a réaliser, le tracé

théorique étant le résultat attendu R1 du suivi de test point a point.

Les deuxiémes données 12 sont ainsi validées ou invalidées.

Les deuxiémes données 12 peuvent par exemple étre invalidées si :
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- dans I'exemple d'un test de suivi point a point, un tracé inexact ou trop
imprécis a été réalisé par I'utilisateur U. L'utilisateur U n’a ainsi pas fait le
bon geste ; ou

- latransmission desdites deuxiémes données 12 n’aboutit pas.

Dans un mode de réalisation non limitatif, la comparaison est effectuée par le
terminal mobile T.

Ainsi, le terminal mobile T assure la fonction dite de 'lhomme mort appelée
en anglais « dead man » dans son ensemble, a savoir il s’assure que le doigt
est toujours en mouvement et fait bien le tracé pour vérifier que la manceuvre

est toujours sous contréle de l'utilisateur U.

Le terminal mobile T envoie régulierement le résultat R2 de la comparaison a
I'unité de commande électronique ECU (étape non illustrée). Dans un mode
de réalisation non limitatif, le résultat R2 de la comparaison est envoyé a une
fréquence de 30 millisecondes afin d’assurer un contrdle temps réel.

Le résultat R2 de la comparaison est soit un état valide, soit un état non

valide.

Dans un mode de réalisation non limitatif, I'envoi du résultat R2 est effectué
si un identifiant mains libres ID du véhicule automobile V est actif, a savoir s'il
est reconnu par ledit véhicule automobile V.

Un tel identifiant mains libres ID permet d’effectuer une fonction dite mains
libres, a savoir d’ouvrir automatiquement un ouvrant (portiere, coffre, hayon)
du véhicule automobile V sans action de I'utilisateur.

Un tel identifiant mains libres ID est reconnu par le véhicule automobile V s'il
se situe a proximité dudit véhicule automobile V, a savoir entre 2 et 4 métres.
En effet, l'identifiant ID communique avec ledit véhicule automobile V en
basse fréquence.

Ainsi, on conditionne l'envoi du résultat R2 (par le protocole de

communication Bluetooth par exemple) par I'activation de I'identifiant mains
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libres ID ce qui permet d’étre sir que I'utilisateur U est a une distance de 2 a
4 meétres, a savoir a une distance a laquelle il a bien lintention de
commander une manceuvre Mo a appliquer au véhicule automobile V et que
le véhicule automobile V est bien a portée de sa vue. On n’est ainsi sur que
I'utilisateur U n’est pas a 10 meétres par exemple et qu’il «joue » avec

I'application sur son terminal mobile T qui permet de lancer la manceuvre Mo.

On notera que les résultats R2 des comparaisons successives sont des

données numériques. Elles vont étre modifiées par un étage de transmission

pour étre transmise via I'antenne A a I'antenne B du véhicule automobile V.

L'étage de transmission (non illustré) comprend de maniére connue de

I’'homme du métier notamment :

- un convertisseur numérique analogique pour transformer les données
numériques en données analogiques basse fréquence (de l'ordre de
quelques centaines de Kilohertz);

- une unité de transposition de fréquences pour passer de la basse
fréquence a la fréquence de l'antenne A (a savoir la fréquence
Bluetooth®, soit 2,4GigaHerz dans un exemple non limitatif) ;

- un amplificateur de signal pour amplifier les données analogiques ;

- I'antenne A du terminal mobile T pour :

- convertir les  données analogiques en des signaux
électromagnétiques ;

- envoyer les signaux électromagnétiques a I'antenne B du véhicule
automobile V, lesdits signaux électromagnétiques étant restitués en
données numériques compréhensibles par l'unité de commande
électronique ECU du véhicule automobile V via un autre étage de
réalisation inverse a la transmission, appelé étage de réception, coté

véhicule automobile V.

Dans un autre mode de réalisation non limitative, l'unité de commande

électronique ECU peut effectuer la comparaison avec le résultat attendu R1
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dépendant des premiéeres données 11. Dans ce cas, les deuxiémes données
12 sont envoyées par le terminal mobile T vers l'unité de commande

électronique ECU pour que cette derniere puisse effectuer la comparaison.

Dans I'étape 6) illustrée EXE(ECU, Mo), si la comparaison est positive,
'unité de commande électronique ECU exécute ladite manceuvre Mo,
lesdites étapes relatives aux premiéres données 11 et aux deuxiémes

données 12 étant répétées jusqu’a I'exécution compléte de la manceuvre Mo.

On notera que lorsque la comparaison décrite précédemment est effectuée
par le terminal mobile T, les étapes relatives aux premiéres données 11 et
aux deuxiémes données 12 sont répétées dans le terminal mobile T jusqu’a

I'exécution compléte de la manceuvre Mo.

Si la comparaison est positive, a savoir le résultat R2 de la comparaison est
un état valide, les deuxiemes données 12 sont validées, a savoir le tracé réel
est égal au tracé théorique, et la manceuvre Mo (ici le fait de garer le
véhicule automobile V dans I'exemple non limitatif pris) est exécutée et

poursuivie tant que la comparaison est positive.

Si la comparaison est négative, a savoir le résultat R2 de la comparaison est
un état non valide, les deuxiemes données 12 sont invalidées, a savoir le
tracé réel est différent du tracé théorique, et la manceuvre Mo, (ici le fait de
garer le véhicule automobile V dans I'exemple non limitatif pris), n'est pas
exécutée ou n'est pas poursuivie. Ainsi, méme si elle a commencé, dés que

la comparaison devient négative, alors la manceuvre Mo est arrétée.

Lorsque le mouvement continu Mv s’arréte, I'exécution de la manceuvre est
stoppée. Ainsi, si un obstacle mobile (une personne, un autre véhicule
automobile, un animal etc.) se rapproche du véhicule automobile V, il suffit

que l'utilisateur U arréte le tracé pour que le véhicule automobile s’arréte.
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On notera que les étapes relatives aux premiéres données 11 et aux
deuxiémes données 12, a savoir la génération des premieres données 11,
leur affichage, la génération des deuxiémes données et leur comparaison,

sont répétés jusqu’a I'exécution compléte de la manceuvre Mo.

Ainsi, le procédé MTH décrit ci-dessus est exécuté par un systéme de
sécurisation d'une manceuvre Mo a appliquer au véhicule automobile V.
Ce systeme est décrit a la figure 7. Il comprend :
- l'unité de commande électronique ECU du véhicule automobile V ; et

- le terminal mobile T.

Le terminal mobile T et le véhicule automobile V sont adaptés pour

communiquer entre eux via des antennes A et B respectives.

L'unité de commande électronique ECU du véhicule automobile V est

adaptée pour :

- envoyer un ordre d'activation CD des premieres données 11 vers un
terminal mobile T comportant un écran E et une antenne A située dans
une zone antenne Z1 (fonction illustrée sur la figure 7 TX(ECU, T, CD,
1) ;

- si la comparaison est positive, exécuter ladite manceuvre Mo (fonction
illustrée sur la figure 7 EXE(ECU, Mo)).

Le terminal mobile T comprend un écran E tactile et ladite antenne A dans
ladite zone antenne Z1.

Dans un mode de réalisation non limitatif, I'antenne A communique avec le
véhicule automobile V, en particulier avec une de ses antennes B via le
protocole WIFI™ ou Bluetooth®.

On notera que pour une manceuvre de parking ou de sortie de parking,

I'utilisateur se place a environ 2 a 4 métres de son véhicule automobile V.
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Dans un mode de réalisation non limitatif, la puissance rayonnée théorique
de I'antenne A est de 15 meétres.

On notera que du fait de son environnement, la portée de I'antenne A n'est
pas optimum. En effet, sa puissance rayonnée est réduite en raison
notamment des phénoménes d’'évanouissement local de signal, appelé en
anglais « fadding », dus aux réflexions des signaux émis par I'antenne A sur
des obstacles dans son environnement tels que des murs par exemple. De
ce fait, sa portée peut en pratique étre limitée a 7 meétres dans un exemple
non limitatif au lieu de 15 méres pour une portée théorique dans un exemple
non limitatif.

Lorsque I'antenne A du terminal mobile T communique avec I'antenne B du
véhicule automobile V, son diagramme de rayonnement coopére avec celui
de I'antenne B. Or les diagrammes de rayonnement n’étant pas homogénes,
lorsque le véhicule effectue la manceuvre Mo, il peut tourner. La coopération
entre les deux diagrammes peut ainsi varier et entrainer une variation de la
portée de I'antenne A. Cette derniére peut ainsi devenir inférieure a 7 métres
dans I'exemple non limitatif donné.

Le fait que la main de l'utilisateur ne perturbe plus ou trés peu lI'antenne A
évite de réduire encore plus sa portée, jusqu’'a 1 a 1,5 métres par exemple
(alors que l'utilisateur U est entre 2 et 4 métres du véhicule automobile).
Ainsi, la portée de l'antenne A, méme réduite en raison de son
environnement et de la variation de la coopération entre les deux
diagrammes de rayonnement des deux antennes A et B, demeure suffisante

pour que la manceuvre Mo s’exécute sans encombre.

Le terminal mobile T est adapté pour :

- recevoir de ladite unité de commande électronique I'ordre d’activation CD
des premieres données 11 (fonction illustrée sur la figure 7 RX(T, ECU,
CD, 11);

- afficher les premiéres données 11 sur son écran E dans une zone

opposée Z2 a ladite zone antenne Z1 de sorte a induire la réalisation d’'un
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mouvement continu Mv par un utilisateur U sur I'’écran E dudit terminal
mobile T au niveau de ladite zone opposée Z2 (fonction illustrée sur la
figure 7 DISP(T, E, 11, Z2)) ;

- générer lesdites deuxiémes données 12 relatives a la réalisation dudit

mouvement continu Mv par ledit utilisateur U (fonction illustrée sur la
figure 7 GEN(T, 12(Mv))).

Dans le mode de réalisation non limitatif illustré, le terminal mobile T est en
outre adapté pour comparer des deuxiémes données 12 avec un résultat
attendu R1 dépendant des premiéres données 11, lesdites deuxiémes
données étant générées relativement a la réalisation d’'un mouvement
continu Mv par ledit utilisateur U sur I'écran E du terminal mobile T (fonction
illustrée sur la figure 7 COMP(12, R1(11)).

Dans un mode de réalisation non limitatif, le terminal mobile T est en outre
adapté pour envoyer une requéte RQ relative a la manceuvre Mo vers l'unité
de commande électronique ECU du véhicule automobile V (fonction illustrée
sur la figure 7 TX(T, ECU, RQ)).

Le terminal mobile T comprend une unité de traitement PR pour effectuer les
fonctions citées ci-dessus. L'unité de traitement PR comprend un ou

plusieurs processeurs.

Dans un mode de réalisation non limitatif, 'unité de commande électronique
ECU et le terminal mobile T (en particulier son unité de traitement PR) sont
adaptés pour répéter lesdites étapes relatives aux premiéres données 11 et
aux deuxiémes données 12 jusqu’a I'exécution compléte de la manceuvre
Mo.

Bien entendu la description de l'invention n’est pas limitée aux modes

de réalisation décrits ci-dessus.
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Ainsi, le procédé peut étre applicable a tout engin motorisé dans lequel une
manceuvre Mo serait commandée via une unité extérieure audit engin
motorisé, tels que dans des exemples non limitatifs des appareils pilotables a
distance comme des modéles réduits ou des drones.

Ainsi, au lieu d'effectuer le test de suivi point a point TP avec un de ses
doigts, l'utilisateur U peut utiliser un stylet.

Ainsi, I'affichage de premiéres données 11 dans la zone opposée Z2 autres
gu’une fleche ou une double fleche ou une cercle peut étre effectuée.

Ainsi, I'invention décrite présente notamment les avantages suivants :

- elle ne modifie pas le diagramme de rayonnement de l'antenne,
autrement dit elle ne modifie pas le gain de I'antenne dans toutes les
directions. L’antenne n’est ainsi pas perturbée lors de Ila
transmission/réception de signaux ;

- elle évite que le véhicule automobile V s’arréte de maniére intempestive
au milieu de la manceuvre Mo indépendamment de la volonté de
I'utilisateur qui commande la manceuvre Mo et ce sans modifier 'antenne
A pour augmenter ses performances par exemple ;

- elle permet de demeurer au dessus du seuil de réception/transmission
de signaux par I'antenne A ;

- elle permet d’appliquer une manceuvre Mo au véhicule automobile V de
fagon sécurisée, sans modifier les performances de I'antenne A et sans
changer I'antenne A. Elle est donc peu colteuse a mettre en ceuvre ;

- elle est simple a mettre en ceuvre ;

- elle permet sans modifier son fonctionnement ou ses performances
d'utiliser un terminal mobile T pour commander le lancement et

I'exécution d’'une manoesuvre et réaliser la fonction de « dead man ».
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REVENDICATIONS

Procédé de sécurisation d'une manceuvre (Mo) a appliquer a

un véhicule automobile (V), selon lequel ledit procédé de sécurisation

(MTH) comporte :

2.

un envoi par une unité de commande électronique (ECU) du
véhicule automobile (V) d'un ordre d’activation (CD) de premiéres
données (11) audit terminal mobile (T) ;

la réception par ledit terminal mobile (T) dudit ordre d’activation
(CD);

un affichage des premiéres données (11) sur I'écran (E) dudit
terminal mobile (T) dans une zone opposée (Z2) a ladite zone
antenne (Z1) de sorte a induire la réalisation d’'un mouvement
continu (Mv) par un utilisateur (U) sur I'écran (E) dudit terminal
mobile (T) au niveau de ladite zone opposée (Z2) ;

une génération de deuxiémes données (12) par le terminal mobile
(T) relatives a la réalisation dudit mouvement continu (Mv) par ledit
utilisateur (U) ;

une comparaison desdites deuxiémes données (12) avec un
résultat attendu (R1) dépendant des premiéres données (11) ;

si la comparaison est positive, une exécution par l'unité de
commande électronique (ECU) de ladite manceuvre (Mo), lesdites
étapes relatives aux premiéres données (11) et aux deuxiémes
données (12) étant répétées jusqu’'a I'exécution compléte de la

manceuvre (Mo).

Procédé de sécurisation (MTH) selon la revendication 1, selon

lequel la zone opposée (Z2) est définie de sorte que le mouvement

continu (Mv) de [l'utilisateur (U) ne modifie pas le diagramme de

rayonnement de ladite antenne (A).
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3. Procédé de sécurisation (MTH) selon la revendication 1 ou la
revendication 2, selon lequel I'affichage des premiéres données (11)
détermine au moins un point de contre-appui pour une prise en main
du terminal mobile (T) par un utilisateur (U) au niveau de la zone

opposée (Z2) a ladite zone antenne (Z1).

4. Procédé de sécurisation (MTH) selon l'une quelconque des
revendications précédentes 1 a 3, selon lequel les premiéres données

(11) comportent un test de suivi point a point (TP).

5. Procédé de sécurisation (MTH) selon la revendication 4, selon
lequel le test suivi point a point (TP) comprend une fleche angulaire
(F1) formant une indication de tracé a effectuer avec un doigt.

6. Procédé de sécurisation (MTH) selon la revendication 4, selon

lequel le test suivi point a point (TP) comprend :

- une double fleche rectiligne (F2) formant une indication de tracé
horizontal a effectuer avec un doigt ; et

- deux points (P1, P1’) disposés de part et d’autre de ladite fleche
(F2) indiquant les limites du tracé.

7. Procédé de sécurisation (MTH) selon la revendication
précédente 6, selon lequel les premiéres données (11) comportent en
outre au moins un point de positionnement (P2) pour un des pouces

de l'utilisateur (U).

8. Procédé de sécurisation (MTH) selon la revendication 4, selon
lequel le test suivi point a point (TP) comprend un cercle (C1) avec

une fléche indiquant un sens de déplacement.

9. Procédé de sécurisation (MTH) selon l'une quelconque des
revendications précédentes 1 a 8, selon lequel laffichage des



10

15

20

25

30

WO 2017/125514 PCT/EP2017/051119

29

premiéres données (11) sur I'écran (E) du terminal mobile (T) libére
une zone intermédiaire (Z3) pour I'affichage d'informations visuelles

renvoyées par le véhicule automobile (V).

10.  Procédé de sécurisation (MTH) selon l'une quelconque des
revendications précédentes 1 a 9, selon lequel les deuxiémes
données (12) comprennent des coordonnées du mouvement continu

(Mv) effectué par ledit utilisateur (U).

11.  Procédé de sécurisation (MTH) selon I'une quelconque des
revendications précédentes 1 a 10, selon lequel la zone antenne (Z1)
est située sur un des cdtés du terminal mobile (T) et la zone opposée
(Z2) sur le cbté en vis-a-vis.

12. Procédé de sécurisation (MTH) selon I'une quelconque des
revendications précédentes 1 a 11, selon lequel il comporte en
outre un éclairage de I'’écran (E) dudit terminal mobile (T) en fonction
de son inclinaison (INC).

13.  Procédé de sécurisation (MTH) selon I'une quelconque des
revendications précédentes 1 a 12, selon lequel il comporte en
outre un affichage d'une information (DAT_INC) relative a l'inclinaison
(INC) dudit terminal mobile T.

14.  Procédé de sécurisation (MTH) selon I'une quelconque des
revendications précédentes 1 a 13, selon lequel il comporte en outre
une étape préliminaire d'envoi d’une requéte (RQ) relative a la
manceuvre (Mo) vers l'unité de commande électronique (ECU) du
véhicule automobile (V).

15. Procédé de sécurisation (MTH) selon l'une quelconque des
revendications précédentes 1 a 14, selon lequel la manceuvre (Mo)
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est une manceuvre de déplacement du véhicule automobile (V) entre

une position initiale et une position finale.

16. Procédé de sécurisation (MTH) selon l'une quelconque des
revendications précédentes 1 a 15, selon lequel la comparaison
desdites deuxiémes données (12) avec ledit résultat attendu (R1) est
effectué par le terminal mobile (T).

17. Systéme de sécurisation (SYS) dune manceuvre (Mo) a
appliquer a un véhicule automobile (V), selon lequel ledit systéme de
sécurisation (SYS) comporte une unité de commande électronique
(ECU) du véhicule automobile (V) et un terminal mobile (T)
comprenant un écran (E) et une antenne (A) dans une zone antenne
(Z1), ledit systéme de sécurisation (SYS) étant adapté pour :

- envoyer au moyen de ladite unité de commande électronique
(ECU) un ordre d’activation de premiéres données (11) audit
terminal mobile (T) ;

- recevoir au moyen dudit terminal mobile (T) ledit ordre d’activation
(CD);

- afficher au moyen dudit terminal mobile (T) les premiéres données
(11) sur son écran (E) dans une zone opposée (Z2) a ladite zone
antenne (Z1) de sorte a induire la réalisation d’'un mouvement
continu (Mv) par un utilisateur (U) sur I'écran (E) dudit terminal
mobile (T) au niveau de ladite zone opposée (Z2) ;

- @générer au moyen dudit terminal mobile (T) des deuxiémes
données (12) relatives a la réalisation dudit mouvement continu
(Mv) par ledit utilisateur (U) ;

- comparer les deuxiéemes données (12) avec un résultat attendu
(R1) dépendant des premieres données (11), lesdites deuxiémes
données étant générées relativement a la réalisation d'un
mouvement continu (Mv) par un utilisateur (U) sur I'écran (E) du

terminal mobile (T) ;
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- si la comparaison est positive, exécuter au moyen de ladite unité

de commande électronique (ECU) ladite manceuvre (Mo).

18. Systéme de sécurisation (SYS) dune manceuvre (Mo) a
5 appliqguer a un véhicule automobile (V) selon la revendication
précédente 17, selon lequel I'unité de commande électronique (ECU)
et le terminal mobile (T) sont adaptés pour répéter lesdites étapes
relatives aux premiéres données (11) et aux deuxiémes données (12)

jusqu’a I'exécution compléte de la manceuvre (Mo).

10
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