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DISPOSITIF DE SECURITE ANTI-EBLOUISSEMENT POUR PROJECTEUR DE VEHICULE AUTOMOBILE.

Dans linvention, on compare au sein d’'un calculateur
(217) une information (300) relative & une direction d’un
faisceau lumineux d'un projecteur (200), cette information
étant obtenue au moyen d’un capteur de position (216), et
une information (301) relative a une instruction de déplace-
ment horizontal du faisceau lumineux. S’il N’y a pas de con-
cordance entre les deux informations, le calculateur (216)
peut alors faire adopter un mode de fonctionnement dégra-
dé du projecteur (200) en le contraignant a orienter le fais-
ceau lumineux vers le bas afin de supprimer tout risque
d’éblouissement d’'un conducteur croisé. A cet effet, le cal-
culateur (217) commande un moteur de correction de por-
tée (209) pour provoquer une déviation verticale vers le bas
du faisceau lumineux.
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Dispositif de sécurité anti-éblouissement pour projecteur de véhicule
automobile.

La présente invention a pour objet un dispositif de sécurité anti-
éblouissement pour projecteur de véhicule automobile. Elle a notamment
pour but de permetire l'utilisation d’'un systeme d’éclairage appelé “code
virage” sans risquer d’éblouir le conducteur d’'un véhicule croisé en cas de
dysfonctionnement du systéme d’éclairage code virage.

Le domaine de linvention est, d’'une fagon générale, celui des
projecteurs de véhicule automobile. Dans ce domaine, on connait différents
types de fonctions, parmi lesquels on trouve notamment :

- des feux de position, d’intensité et de portée faible ;

- des feux de croisement, ou codes, d'intensité plus forte et de portée
sur la route avoisinant 70 metres, qui sont utilisés essentiellement la nuit et
dont la répartition du faisceau lumineux est telle qu’elle permet de ne pas
éblouir le conducteur d'un véhicule croisé ;

- des feux de route, et des feux de complément de type longue portée,
dont la zone de vision sur la route avoisine 200 métres, et qui doivent étre
éteints lorsque l'on croise un autre véhicule afin de ne pas éblouir son
conducteur ;

- des feux anti-brouillard.

Par ailleurs, on connait certains projecteurs perfectionnés, appelés
projecteurs bimodes, qui cumulent les fonctions de feux de croisement et de
feux de route: a cet effet, on dispose a l'intérieur du projecteur bimode un
cache amovible, constitué par exemple d’'une plague métallique, pouvant
passer sur commande d’'une premiere position dans laquelle il n’occulte pas
le signal lumineux produit par la source lumineuse du projecteur, la portée
du projecteur correspondant alors a celle des feux de route, a une deuxieme
position dans laquelle il occulte une partie du signal lumineux produit par la
source lumineuse du projecteur, la portée du projecteur étant ainsi limitée a
celle des feux de croisement.

Le dispositif selon linvention peut étre mis en place dans l'un
quelconque des types de projecteurs qui viennent d'étre mentionnés. Sa
mise en place sera plus particulierement détaillée avec les feux de
croisement en réponse a un probléme particulier donné a titre d’exemple
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uniquement.

On connait, dans I'état de la technique, le systéeme d’éclairage code
virage qui permet d’obtenir, au moyen des feux de croisement, un faisceau
lumineux qui éclaire de fagon optimale un virage négocié par un véhicule. Un
tel systeme est illustré a la figure 1. Sur cette figure, on a représenté de
facon schématique un véhicule 100 qui emprunte une route en virage 101.
L’'avant du véhicule est équipé d’'un ensemble de projecteurs, et notamment
de feux de croisement 102. Un feu de croisement, ou code, habituel éclaire
le virage avec un faisceau lumineux 103 représenté en traits pleins. Comme
on le constate, une partie du faisceau lumineux 103 n’éclaire pas la route, et
Fintérieur du virage n'est pas couvert par le faisceau lumineux 103.
L'éclairage de la route au moyen des feux de croisement n'est donc pas
optimal et entraine un manque de visibilité qui peut étre dangereux pour le
conducteur.

En réponse a ce probléme, il a été proposé lutilisation d’'un systeme
de codes virages, dans lequel les feux de croisement présentent la
particularité de fournir un faisceau lumineux 104, représenté en traits
pointillés, qui peut évoluer horizontalement. Le faisceau du projecteur est
ainsi orienté, notamment grace a la présence d’'un moteur approprié, selon
une direction horizontale qui peut varier en prenant en considération les
conditions de la route et du véhicule, telles que la présence d’'un virage,
Porientation et la vitesse du véhicule... Comme on le voit a la figure 1, la
partie intérieure du virage 101 est ainsi bien mieux couverte avec le
deuxiéme faisceau lumineux 104 qu’avec le premier faisceau lumineux 103.
La forme des faisceaux lumineux 103 et 104, avec un étalement sur la
droite, correspond a la forme des faisceaux lumineux que I'on peut observer
sur des véhicules circulant dans des pays ou la circulation est imposée sur la
partie droite de la chaussée. Dans les autres pays, les feux de croisement
sont congus pour que 'on observe un étalement sur la gauche du faisceau
lumineux 108.

Le systtme de codes virages permet donc d’obtenir de fagon
automatique un déplacement horizontal du faisceau lumineux. Par
déplacement horizontal du faisceau lumineux, on désigne le fait que ce
dernier est susceptible d’évoluer horizontalement autour d’un axe fictif
vertical, c’est a dire perpendiculaire au plan de déplacement du véhicule,
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Y

passant approximativement par le projecteur a [lorigine du faisceau
lumineux. Par direction horizontale, on désigne une direction contenue dans
le plan de déplacement du véhicule.

Cependant, le systéme de codes virages présente un risque non
négligeable : au moins un des codes peut demeurer malencontreusement
blogué dans une position telle qu'il éblouirait le conducteur d’'un véhicule
croisé ultérieurement. Typiquement, si le code reste bloqué dans la position
dans laquelle il produit le faisceau lumineux 104, lorsque le véhicule 100
sera de nouveau sur une portion de route droite, il éblouira inévitablement
tout conducteur d’un véhicule croisé.

Une solution a ce probléme peut consister en la réalisation d’un
systéme redondant de déplacement horizontal du faisceau lumineux : un tel
systeme consisterait a prévoir notamment un autre moteur qui pourrait
suppléer le moteur initialement prévu pour le systéme de codes virages en
cas de dysfonctionnement du moteur initial, afin de ramener le faisceau
lumineux dans la zone non éblouissante. Mais une telle solution n’est pas
satisfaisante car elle pose notamment des problémes de co(it de fabrication
et de poids du systeme d’éclairage.

Le dispositif selon Finvention répond au risque et au probléme qui
viennent d’étre exposés. D’une fagon générale, le dispositif selon l'invention
propose une solution qui permet [lutilisation de sources lumineuses
produisant un faisceau lumineux orientable horizontalement sans risquer que
ce dernier demeure bloqué dans une position éblouissante. Le dispositif
selon linvention peut facilement étre mis en ceuvre, c’est a dire sans
entrainer de surcodt de fabrication ou d'ajout de trop nombreux éléments de
contréle.

A cet effet, I'invention tire notamment parti du fait de la présence soit
d’'un second moteur dans les dispositifs projecteurs des véhicules, ce
second moteur étant attaché a un systeme de correction automatique de
portée d’éclairage du projecteur, soit d’un dispositif de contrdle d’assiette du
véhicule lui-méme. De tels dispositifs ont pour fonction de maintenir
constante la portée du projecteur en fonction de la charge du véhicule et/ou
de son assiette, notamment quand le véhicule accélere. Il peut donc s’agir
d’'un systéme de correction dynamique et/ou statique. Ainsi, par exemple,
lorsque le véhicule accélere, le faisceau lumineux est Iégérement abaissé et
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lorsque le véhicule freine, le faisceau lumineux est Iégérement remonté. Le
moteur du systéme de correction de portée d’éclairage intervient donc sur la
direction verticale du faisceau lumineux.

En outre, dans linvention, on exploite deux informations essentielles :
d’'une part une information relative a une direction horizontale du faisceau
lumineux, cette information étant obtenue au moyen d'un capteur de
position; d’autre part une information relative a une instruction de
déplacement horizontal du faisceau lumineux. Ces deux informations sont
traitées et confrontées au sein d’un calculateur qui permet de déterminer si
elles ne sont pas antagonistes. S'il n’y a pas de concordance entre les deux
informations, le calculateur peut alors faire adopter un mode de
fonctionnement dégradé du projecteur en le contraignant a orienter le
faisceau lumineux vers le bas afin de supprimer tout risque d’éblouissement
d’'un conducteur croisé. A cet effet, le calculateur commande le moteur de
correction de portée, ou le dispositif de contrble d’assiette, pour provoquer
une déviation verticale, maximale et vers le bas du faisceau lumineux.

L'invention concerne donc essentiellement un dispositif de sécurité
pour projecteur de véhicule automobile, le projecteur comportant au moins :

- une source lumineuse associée a un réflecteur pour produire un
faisceau lumineux caractérisé notamment par une direction instantanée
contenue dans un plan horizontal ou sensiblement horizontal;

- un mécanisme de déplacement horizontal du faisceau lumineux
comportant notamment un premier moteur pour faire évoluer la direction
instantanée du faisceau lumineux;

- un systeme de correction automatique de portée d’éclairage du
projecteur comportant notamment un deuxieme moteur, ou un dispositif de
contrble d’assiette du véhicule, pour faire évoluer verticalement le faisceau
lumineux ;

caractérisé en ce que le dispositif de correction comporte :

- un capteur de position pour déterminer une information relative a la
direction instantanée du faisceau lumineux ;

un calculateur pour comparer I'information relative a la direction horizontale
instantanée du faisceau lumineux et une commande de déplacement
horizontal du faisceau lumineux, ledit calculateur pouvant actionner le
deuxieme moteur du systeme de correction automatique de portée
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d’éclairage ou le dispositif de contrble d'assiette du véhicule pour orienter le
faisceau lumineux vers le bas lorsque l'information relative a la direction
instantanée du faisceau lumineux et la commande de déplacement
horizontal du faisceau lumineux ne sont pas concordantes.

On comprend au sens de Tlinvention par horizontal ou
sensiblement horizontal un plan qui peut étre effectivement strictement
horizontal ou qui est faiblement incliné par rapport a 'horizontal, notamment
d’un angle inférieur a 0°, notamment compris entre —0.25° et —1.5 °( le signe
négatif signifiant que les projecteurs vont projeter de la lumiére légérement
inclinée vers le bas).

Le dispositif selon Finvention peut en outre présenter une ou plusieurs
des caractéristiques suivantes :

- le calculateur actionne le deuxiéme moteur du systéme de correction
automatique de portée d’éclairage ou le dispositif de contrble d’assiette du
véhicule pour orienter le faisceau lumineux vers le bas lorsqu'une
information relative a la direction instantanée du faisceau lumineux et la
commande de déplacement (essentiellement horizontal) du faisceau
lumineux ne sont pas concordantes et que la valeur d’'un angle défini entre
une direction (notamment horizontale ou sensiblement horizontale) de
référence et la direction (notamment horizontale ou sensiblement
horizontale) instantanée est supérieure a la valeur d'un angle de référence,
par exemple compris entre 0 degré et 5 degrés, et de préférence compris
entre 0,5 degré et 2 degrés, 'angle de référence étant défini entre la
direction de référence et une direction (notamment horizontale ou
sensiblement horizontale) limite de non éblouissement.

- la direction limite de non éblouissement est définie uniquement d’'un
c6té de la direction de référence.

- la direction de référence correspond a une direction instantanée du
faisceau lumineux quand le véhicule circule en ligne droite.

- le capteur de position est de type tout ou rien pour détecter
uniquement le passage de la direction instantanée du faisceau lumineux au
niveau de la direction limite de non éblouissement.

- le capteur de position est un capteur de lumiére, pouvant notamment
étre placé dans le projecteur, ou un capteur rotatif, pouvant notamment étre
placé a une liaison placée entre une premiere platine du projecteur, adaptée
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a la correction d'assiette, et une deuxiéme platine du projecteur, mobile par
rapport a la premiére platine.

- le calculateur est monté dans le projecteur ou hors du projecteur.

- le capteur de position est monté sur une premiére platine du
projecteur, ou sur une deuxiéme platine du projecteur mobile par rapport a la
premiéere platine.

- chaque projecteur est associé a un calculateur ou deux projecteurs
identiques sont associés a un unique calculateur.

- l'orientation du faisceau lumineux vers le bas suite a 'actionnement
du deuxiéeme moteur par le calculateur permet d’obtenir un faisceau
lumineux plus bas gu’avec le systeme de correction automatique de portée
d’éclairage commandant le deuxiéme moteur sans [intervention du
calculateur.

- le projecteur associé au systtme de correction est un feu de
croisement.

- le mécanisme de déplacement horizontal du faisceau lumineux est
automatiquement actionné lorsque le véhicule automobile évolue dans un
virage de fagon a éclairer de fagon optimale la trajectoire empruntée par le
véhicule.

L’invention concerne également un véhicule automobile équipé d’'un
dispositif de sécurité qui vient d’étre mentionné, et notamment un véhicule
automobile avec un dispositif de sécurité qui comporte notamment un
calculateur commun a deux projecteurs ayant la méme fonction, le
calculateur étant disposé a l'extérieur des projecteurs, ou un calculateur
affecté a chaque projecteur, chaque calculateur étant disposé a l'intérieur de
chaque projecteur. En outre, le véhicule automobile selon Finvention peut
comporter un systeme de contrble d’assiette intervenant dans le dispositif de
sécurité.

L’invention et ses différentes applications seront mieux comprises a la
lecture de la description qui suit et a Pexamen des figures qui
'accompagnent. Celles-ci ne sont présentées qu'a titre indicatif et nullement
limitatif de linvention. En particulier, le dispositif projecteur selon l'invention
est illustré dans le cas d’une utilisation dans un feu de croisement, mais ce
dispositif convient pour tout dispositif projecteur d’'un véhicule. Les figures
montrent :
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- a la figure 1, déja décrite, une illustration de I'utilisation d’'un systéme
de codes virages ;

- & la figure 2, une illustration simplifiée du dispositif selon Finvention
dans une premiére position du faisceau lumineux ;

- a la figure 3, une illustration simplifiée du dispositif selon 'invention
dans une deuxiéme position du faisceau lumineux.

La figure 2 montre , en vue de dessus et de facon simplifiée, un
projecteur 200 de véhicule automobile. Le projecteur 200 comporte
notamment une premiére platine 201 orientée verticalement pour la
correction d'assiette et une deuxiéme platine 202 mobile par rapport a Ia
premiere platine 201 et orientée par le systéme de correction du code virage.
Sur la platine mobile 202 sont notamment fixés un réflecteur et une source
lumineuse non représentés, qui donnent naissance a un faisceau lumineux.
Un ensemble de liaisons 203 permet de maintenir la platine mobile 202
solidaire de la premiére platine 201. L’'ensemble de liaisons 203 peut adopter
différentes structures et articulations.

Lorsque le véhicule se déplace de facon rectiligne, c’est & dire sur une
portion de route sans virage, la direction du faisceau lumineux est repérée
au moyen d'un axe horizontal principal appelé direction horizontale de
référence 204. Cet axe principal est contenu dans un plan horizontal, c’est a
dire un plan approximativement parallele a la route empruntée par le
véhicule. L'axe principal peut également étre contenu dans un plan
sensiblement horizontal, c’est a dire dans un plan faiblement incliné par
rapport & 'horizontal, 'angle d'inclinaison étant de préférence compris entre
~0,25 degré et —1,5 degré, le signe négatif désignant un plan dirigé vers le
bas. A chaque instant, le projecteur 200 allumé émet un faisceau lumineux
caractérisé notamment par une direction horizontale instantanée, désignée
dans la suite de la description comme simplement une direction horizontale.

Le projecteur 200 comporte également un premier moteur 206, dit
moteur code virage, qui permet de faire bouger la premiére platine 201 de
facon a déplacer le faisceau lumineux horizontalement comme il Fa été
expliqué précédemment. A cet effet, le moteur code virage 206 peut par
exemple contrdler au moins une tige 207 emboitée dans au moins une
capsule 208 ménagée dans la platine mobile 202 de telle sorte que le
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projecteur 200 puisse évoluer autour d’'un axe fictif de rotation vertical 205
perpendiculaire a la direction horizontale de référence 204.

Le projecteur 200 peut comporter par ailleurs un deuxiéme moteur
209, dit moteur de correction de portée, qui permet de faire bouger la
premiére platine 201 de fagon a déplacer le faisceau lumineux verticalement
comme il 'a également été expligué précédemment dans le cadre du
systéme de correction automatique de portée d'éclairage du projecteur. A
cet effet, le moteur de correction de portée 209 peut par exemple contréler
au moins une tige 210 emboitée dans au moins une capsule 211 ménagée
dans la premiére platine 201 de telle sorte que le projecteur 200 puisse
évoluer autour d'un axe fictif de rotation horizontal, non représenté,
perpendiculaire a la direction horizontale de référence 204. La premiére
platine 201 peut également étre mise en mouvement par un dispositif de
contrble d’assiette présent dans certains véhicules, notamment les véhicules
a suspension automatisée

Le moteur code virage 206 et le moteur de correction de portée 209 —
ou le dispositif de contrble d’assiette - sont contrlés par le calculateur 217
qui, afin de commander les différents mouvements a inculquer au projecteur,
rassemble et interpréte un ensemble de parameétres associés au véhicule et
a la route sur laquelle il se déplace, par exemple la vitesse du véhicule,
Forientation de ses roues, son accélération ou sa décélération, une
information d’angle volant ou encore une information d’assiette.

Selon linvention, on définit une direction horizontale limite de non
éblouissement 213 passant par I'axe de rotation 205. Lorsque suite & un
mouvement de rotation autour de F'axe vertical 205, la direction horizontale
du faisceau lumineux s'est écartée de la direction horizontale de référence
204 suffisamment pour dépasser la direction horizontale limite de non
éblouissement 213, on considére que le faisceau lumineux est entré dans
une zone d’éblouissement 214.

En dautres termes, la direction horizontale limite de non
éblouissement 213 sépare le plan horizontal en deux zones : une premiére
zone, dite zone de non éblouissement 215 dans laquelle doit se trouver la
direction horizontale du faisceau lumineux pour ne pas éblouir un conducteur
croisé, et une deuxiéme zone dite zone d'éblouissement 214, dans laquelle
on risque d’éblouir un conducteur croisé lorsque s’y trouve la direction
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horizontale du faisceau lumineux. La position relative de la direction
horizontale du faisceau lumineux par rapport a la direction horizontale de
référence 204 peut étre repérée par un angle, dit angle d'écartement
horizontal a. On définit un angle d’écartement de référence ar, qui est de
préférence compris entre 0 degré et 5 degrés, notamment entre 0,5 degré et
2 degrés, entre la direction horizontale de référence 204 et la direction
horizontale limite de non éblouissement 213.

En fonction du sens imposé de la circulation, la direction horizontale
limite de non éblouissement 213 est définie a gauche (circulation a droite) ou
a droite (circulation a gauche) de la direction horizontale de référence 204.
Ainsi, dans le cas illustré, qui correspond au cas d’une circulation a droite, un
faisceau lumineux bloqué dans la zone de non éblouissement 215, quel que
soit la déviation de sa direction horizontale par rapport a la direction
horizontale de référence 204, n’éblouira pas un conducteur croisé. Il n’est
donc pas indispensable de définir une direction limite de non éblouissement
dans la zone de non éblouissement 215.

On peut prévoir, afin d'améliorer la détection d'un éventuel
dysfonctionnement du moteur code virage 206, de définir dans le dispositif
de linvention deux directions limites de non éblouissement réparties de part
et d’autre de la direction horizontale de référence 204, par exemple de fagon
symétrique par rapport a cette direction. Une telle réalisation peut étre
particulierement utile dans les systémes qui peuvent étre utilises a la fois
pour le trafic a droite et pour le trafic & gauche.

Dans linvention, on prévoit I'utilisation d’'un capteur de position 216 et
d'un calculateur 217. Un calculateur est typiquement constitué d’un
microprocesseur associé a une mémoire de programmes et/ou une mémoire
de données. Dans I'exemple illustré, le capteur 216 est monté sur la
premiére platine 201 du projecteur 200, mais dans d’autres exemples de
réalisation du dispositif selon l'invention, il aurait pu étre monté a d'autres
endroits, par exemple sur la platine mobile 202. Dans l'exemple de
réalisation considéré, le capteur 216 est du type tout ou rien, c’est a dire qu'il
peut passer d’'un état actif a un état inactif et vice-versa. Dans l'invention, le
capteur 216 est activé dés que la platine mobile est en mouvement par
rapport a la premiére platine et qu’elle a effectué une rotation autour de 'axe
vertical 205 d’'un angle a supérieur a ar, c’'est a dire lorsque la direction
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horizontale du faisceau lumineux est entrée dans la zone d’éblouissement
214.

Pour comparer les angles a et ar, il est important de prendre, pour ar,
la valeur algébrique de Fangle entre la direction horizontale de référence 204
et la direction horizontale limite de non éblouissement 213, et, pour q, la
valeur algébrique de I'angle entre la direction horizontale de référence 204 et
la direction horizontale du faisceau lumineux, en choisissant le sens positif
de rotation tel que ar soit positif. La valeur de I'angle ar peut par exemple
étre mémorisée dans une mémoire de données du calculateur 217. Le
capteur 216 de type tout ou rien détecte simplement une transition
correspondant au passage de la direction horizontale instantanée au niveau
de la direction horizontale limite de non éblouissement 213. Un tel capteur
est tres fiable et robuste.

D’autres types de capteurs peuvent étre utilisés dans le dispositif
selon 'invention : on peut notamment faire intervenir un capteur de lumiére,
qui, placé dans le projecteur 200, permet de détecter la transition entre la
zone éblouissante 214 et la zone non éblouissante 215; ou encore un
capteur rotatif, qui, placé au niveau de la liaison 203 entre la platine mobile
202 et la premiére platine 201, permet également de détecter la transition
entre la zone éblouissante 214 et la zone non éblouissante 215.

Quel que soit le type de capteur 216 utilisé, on peut définir un mode
de fonctionnement du dispositif selon I'invention dans lequel tant que a est
inférieur a ar, le capteur de position 216 n’est pas activé et aucune
information n’est transmise au calculateur 217. C’est le cas sur la figure 2,
ou I'angle a1 est inférieur a 'angle de référence ar. Par contre, dés que — et
tant que - a est supérieur a ar, le capteur de position 216 est activé et une
information 300, dite information de dépassement d'angle limite, est
transmise au calculateur 217. C’est le cas sur la figure 3, ou I'angle a2 est
supérieur a 'angle de référence ar. Dans ce cas, le calculateur sollicite une
information 301, dite information de consigne du moteur code virage 206.
L’information de consigne 301 peut également étre directement transmise
par le calculateur 217.

Cette information révele si le moteur 206 a effectivement regu une
instruction lui commandant de faire entrer le faisceau lumineux dans la zone
d’éblouissement 214. Si c’est le cas, les informations 300 et 301 sont
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concordantes et on n’entre pas dans un mode de fonctionnement dégradé
du projecteur. Si ce n’est pas le cas, c’est a dire si les informations 300 et
301 ne sont pas concordantes, le calculateur 217 transmet une instruction
302 au moteur de correction de portée 209 ou au dispositif de contréle
d’assiette du véhicule pour qu’il provoque Trinclinaison vers le bas du
faisceau lumineux. L'inclinaison ordonnée par le calculateur 217 peut étre
plus importante que linclinaison qui pouvait étre obtenue jusqu’alors au
moyen des systemes de correction automatique de portée d’éclairage. A cet
effet, on peut par exemple prévoir un allongement de la tige 210 par rapport
aux tiges similaires utilisées dans I'état de la technique.

Le projecteur est ainsi mis dans un mode de fonctionnement dégradé
qui présente tout de méme lavantage de ne pas éblouir un conducteur
croisé tout en conservant un faisceau lumineux utile a la conduite. |l permet
donc, & différents points de vue et a titre d’exemple, la sécurisation du
systeme de codes virages.

Selon différents types de réalisation du dispositif selon linvention, le
calculateur 217 peut étre interne ou externe au projecteur 200 ; il peut gérer
un unigue c6té du véhicule ou les deux cotés, c’est a dire qu'il peut piloter
deux moteurs et un capteur, ou quatre moteurs et deux capteurs. La
centralisation des fonctions de correction de portée et de code virage sur un
unique module électronique peut permettre de simplifier l'interaction entre
ces deux fonctions. Par ailleurs, le calculateur 217 peut aussi assurer la
gestion d'autres fonctions, comme par exemple celle de commande de
lampes.

Le dispositif selon l'invention a été décrit dans le cas de la conduite a
droite. Il est bien évidemment adaptable pour la conduite a gauche : en se
référant aux figures 2 et 3, il suffit de prendre pour direction horizontale limite
de non éblouissement 213 une autre direction horizontale limite de non
éblouissement qui est, par rapport a la direction horizontale de référence
204, la symétrique de celle représentée.

Enfin, il est évident que, méme si les dispositifs projecteurs d'un
véhicule sont le plus souvent présents par paires, le dispositif selon
linvention peut étre mis en place pour un unique projecteur.
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REVENDICATIONS

1- Dispositif de sécurité pour projecteur (200) de véhicule automobile
(100), le projecteur (200) comportant au moins :

- une source lumineuse associée a un réflecteur pour produire un
faisceau lumineux caractérisé notamment par une direction instantanée
contenue dans un plan horizontal ou sensiblement horizontal;

- un mécanisme de déplacement horizontal du faisceau lumineux
comportant notamment un premier moteur (206) pour faire évoluer la
direction horizontale instantanée du faisceau lumineux;

- un systeme de correction automatique de portée d'éclairage du
projecteur comportant notamment un deuxiéme moteur (209), ou un
dispositif de contrdle d'assiette du véhicule (100), pour faire évoluer
verticalement le faisceau lumineux ;

caractérisé en ce que le dispositif de correction comporte :

- un capteur de position (216) pour déterminer une information relative
a la direction instantanée du faisceau lumineux ;

- un calculateur (217) pour comparer linformation relative a la
direction horizontale instantanée du faisceau lumineux et une commande
(301) de déplacement horizontal du faisceau lumineux, ledit calculateur
(217) pouvant actionner le deuxiéme moteur (209) du systéme de correction
automatique de portée d’éclairage ou le dispositif de contrdle d’assiette du
véhicule pour orienter le faisceau lumineux vers le bas lorsque l'information
relative a la direction instantanée du faisceau lumineux et la commande
(301) de déplacement horizontal du faisceau lumineux ne sont pas
concordantes.

2- Dispositif selon la revendication précédente caractérisé en ce que
le calculateur (216) actionne le deuxiéme moteur (209) du systéme de
correction automatique de portée d’éclairage ou le dispositif de contrdle
d’assiette du véhicule pour orienter le faisceau lumineux vers le bas lorsque
linformation relative a la direction instantanée du faisceau lumineux et la
commande (301) de déplacement horizontal du faisceau lumineux ne sont
pas concordantes et que la valeur d’'un angle (a) défini entre une direction de
référence (204) et la direction instantanée est supérieure a la valeur d'un
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angle de référence (ar), I'angle de référence (ar) étant défini entre la
direction de référence (204) et une direction limite de non éblouissement
(213).

3- Dispositif selon la revendication précédente caractérisé en ce que
la direction horizontale limite de non éblouissement (213) est définie
uniquement d’un c6té de la direction horizontale de référence (204).

4- Dispositif selon 'une des revendications 2 ou 3 caractérisé en ce
que la direction de référence (204) correspond a une direction instantanée
du faisceau lumineux quand le véhicule (100) circule en ligne droite.

5- Dispositif selon Fune des revendications 2 a 4 caractérisé en ce
que langle de référence (ar) est compris entre 0 degré et 5 degrés,
notamment. entre 0,5 degré et 2 degrés.

6- Dispositif selon 'une des revendications 2 a 5 caractérisé en ce
que le capteur de position (216) est de type tout ou rien pour détecter
uniquement le passage de la direction horizontale instantanée du faisceau
lumineux au niveau de la direction horizontale limite de non éblouissement
(213).

7- Dispositif selon 'une des revendications précédentes caractérisé
en ce que le capteur de position (216) est un capteur de lumiére,
notamment placé dans le projecteur (200), ou un capteur rotatif, notamment
placé a une liaison placée entre une premiére platine (201) du projecteur
(200), adaptée a la correction d’assiette, et une deuxiéme platine (202) du
projecteur (200), mobile par rapport a la premiére platine (201).

8- Dispositif selon I'une des revendications précédentes caractérisé
en ce que le calculateur (217) est monté dans le projecteur (200) ou hors
du projecteur (200).

9- Dispositif selon I'une des revendications précédentes caractérisé
en ce que le capteur de position (216) est monté sur une premiére platine
(201) du projecteur (200).

10- Dispositif selon 'une des revendications 1 a 8 caractérisé en ce
que le capteur de position (216) est monté sur une deuxiéme platine (202)
du projecteur (200), mobile par rapport a une premiére platine (201) du
projecteur (200).

11- Dispositif selon 'une des revendications précédentes caractérisé
en ce que chaque projecteur (200) est associé a un calculateur (217).
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12- Dispositif selon 'une des revendications 1 a 10 caractérisé en ce
que deux projecteurs (200) identiques sont associés a un unique calculateur
(217).

13- Dispositif selon I'une des revendications précédentes caractérisé
en ce que lorientation du faisceau lumineux vers le bas suite a
Factionnement du deuxiéme moteur (209) par le calculateur (217) permet
d’obtenir un faisceau lumineux (104) orienté plus bas qu’avec le systéme de
correction automatique de portée d'éclairage commandant le deuxiéme
moteur (209) sans I'intervention du calculateur (217).

14- Dispositif selon 'une des revendications précédentes caractérisé
en ce que le projecteur (200) associé au systéme de correction est un feu
de croisement.

15- Dispositif selon I'une des revendications précédentes caractérisé
en ce que le mécanisme de déplacement horizontal du faisceau lumineux
est automatiguement actionné lorsque le véhicule automobile (100) évolue
dans un virage (101) de fagon a éclairer de fagon optimale la trajectoire
empruntée par le véhicule (100).

16- Véhicule automobile équipé d’un dispositif de sécurité selon 'une
des revendications précédentes.

17 — Véhicule automobile selon la revendication précédente
caractérisé en ce que le dispositif de sécurité comporte notamment un
calculateur (217) commun a deux projecteurs (200) ayant la méme fonction,
le calculateur (217) étant disposé a I'extérieur des projecteurs (200), ou un
calculateur (217) affecté a chaque projecteur (200), chaque calculateur (217)
étant disposé a l'intérieur de chaque projecteur (200).

18 - Véhicule automobile selon I'une des revendications 16 ou 17
caractérisé en ce qu’il comporte un systétme de controle d’assiette
intervenant dans le dispositif de sécurité.
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