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Menodatidretsilispositif d'aide au stationnement d'un
deuxiéme véhicule par un premier véhicule
stationné.

La présente invention concerne un procede et un dispositif d’aide au stationnement d’'un deuxieme vehicule par un
premier véhicule stationné, ledit procédé comprenant les étapes suivantes :- détection (31), par le premier véhicule, d’un
début de manceuvre de stationnement du deuxiéme véhicule, a partir de capteurs embarqués du premier véhicule ;- allu-

mage (32) de feux de position du premier véhicule ; et- allu-
mage (33) de feux additionnels du premier véhicule dédiés
a I'éclairage de zones situées sur l'arriére gauche et droite
ou sur 'avant gauche et droite du premier véhicule.

Figure pour I'abrégé : Figure 8
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Description

Titre de I'invention : Procédé et dispositif d’aide au stationnement
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d’un deuxieme véhicule par un premier véhicule stationné

Domaine technique

La présente invention concerne les procédés et dispositifs d’aide au stationnement de
véhicule, notamment de type autonome.
Arriere-plan technologique

Il existe des véhicules dits autonomes, ¢’est-a-dire des véhicules qui peuvent
interagir avec leur environnement proche pour se déplacer.

Le niveau d’autonomie d’un véhicule est défini selon une échelle donnée par
I’agence fédérale américaine qui a établi 5 niveaux d’autonomie allantde 1 a 5, le
niveau O correspondant a un véhicule n’ayant aucune autonomie, dont la conduite est
sous la supervision totale du conducteur, le niveau 1 correspondant a un véhicule avec
un niveau d’autonomie minimal, dont la conduite est sous la supervision du conducteur
avec une assistance minimale d’un systeme ADAS (de I’anglais « Advanced Driver-
Assistance System » ou en francais « Systeme d’aide a la conduite avancé »), et le
niveau 5 correspondant a un véhicule completement autonome.

Les 5 niveaux d’autonomie de la classification de 1’agence fédérale chargée de la
sécurité routicre sont :

- niveau O : aucune automatisation, le conducteur du véhicule controle totalement les
fonctions principales du véhicule (moteur, accélérateur, direction, freins) ;

- niveau 1 : assistance au conducteur, I’automatisation est active pour certaines
fonctions du véhicule, le conducteur gardant un contrdle global sur la conduite du
véhicule ; le régulateur de vitesse fait partie de ce niveau, comme d’autres aides telles
que I’ABS (systeme antiblocage des roues) ou I’ESP (€lectro-stabilisateur
programmé) ;

- niveau 2 : automatisation de fonctions combinées, le contrdle d’au moins deux
fonctions principales est combiné dans 1’automatisation pour remplacer le conducteur
dans certaines situations ; par exemple, le régulateur de vitesse adaptatif combiné avec
le centrage sur la voie permet a un véhicule d’étre classé niveau 2, tout comme 1’aide
au stationnement (de I’anglais « Park assist ») automatique ;

- niveau 3 : conduite autonome limitée, le conducteur peut céder le controle complet
du véhicule au systeme automatisé qui sera alors en charge des fonctions critiques de
sécurité ; la conduite autonome ne peut cependant avoir lieu que dans certaines
conditions environnementales et de trafic déterminées (uniquement sur autoroute par

exemple) ;
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- niveau 4 : conduite autonome compléte sous conditions, le véhicule est congu pour
assurer seul I’ensemble des fonctions critiques de sécurité sur un trajet complet ; le
conducteur fournit une destination ou des consignes de navigation mais n’est pas tenu
de se rendre disponible pour reprendre le contrdle du véhicule ;

- niveau 5 : conduite completement autonome sans 1’aide de conducteur dans toutes
les circonstances.

Un véhicule, et en particulier un véhicule autonome, doit €tre en sécurité lorsqu’il est
stationné sur une place de stationnement en particulier lorsque cette place de sta-
tionnement est située dans un parking payant.

A cet effet, les parkings sont clos et un systeme de surveillance par caméra est habi-
tuellement mis en place contre toute intrusion non autorisée.

La sécurité d’un premier véhicule stationné sur une place de stationnement passe
également par des dommages qu’il pourrait subir lorsqu’un deuxieme véhicule se gare
sur une place de stationnement adjacente. En effet, lors de ses manceuvres de sta-
tionnement, le deuxieéme véhicule peut causer des dommages au premier véhicule. Par
exemple un rétroviseur peut Etre éraflé si le deuxieme véhicule est trop prét du premier
véhicule et I’ouverture d’une portiere peut provoquer des dommages sur la carrosserie
du premier véhicule.

Il est connu des systemes embarqués de véhicule qui permettent I’allumage au-
tomatique de feux d’un véhicule lorsque son propriétaire est a proximité ou encore des
systemes de déclenchement automatique d’enregistrement par caméra en cas
d’infraction du véhicule ou de dommages sur le véhicule.

Mais ces systemes ne permettent pas de sécuriser le premier véhicule stationné contre
des dommages qu’il pourrait subir lorsque un deuxieme véhicule se stationne sur une
place de stationnement adjacente.

En effet, I’enregistrement par caméra en cas d’infraction ou dommages ne sera
déclenché qu’une fois le dommage causé et le propriétaire du premier véhicule n’est
pas forcément a c6té de son véhicule.

Il existe aussi des systémes d’aide au stationnement qui peuvent aider un conducteur
ou un véhicule autonome dans ses manceuvres de stationnement telles que des feux et/
ou caméras de recul qui se déclenchent dés que le conducteur ou le véhicule autonome
enclenche la marche arriére.

Ces systemes d’aide au stationnement peuvent s’ avérer insuffisants notamment en
cas de mauvaises conditions météorologiques ou lorsque la luminosité d’un parking est
tres faible.

Le probleme a résoudre est de définir un procédé et dispositif d’aide au sta-
tionnement d’un deuxi¢me véhicule par un premier véhicule stationné qui puisse

répondre aux situations ci-dessus.
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Résumé de la présente invention

Un objet de la présente invention est de résoudre au moins 1’un des problemes de
I’arriere-plan technologique décrit précédemment.

Un autre objet de la présente invention est d’aider au stationnement d’un véhicule.

Un autre objet de la présente invention est de sécuriser I’intégrité d’un véhicule
stationn€ sur une place de stationnement.

Un autre objet de la présente invention est d’avertir un deuxieme véhicule lors de ses
manceuvres de stationnement sur une place de stationnement adjacente d’une place ou
est stationné un premier véhicule.

Selon un premier aspect, la présente invention concerne un procédé d’aide au sta-
tionnement d’un deuxieme véhicule par un premier véhicule stationné, ledit procédé
comprend la détection, par le premier véhicule, d’un début de manceuvre de sta-
tionnement du deuxieme véhicule, a partir de capteurs embarqués du premier
véhicule ; si un début de manceuvre de stationnement du deuxiéme véhicule est détecté,
I’allumage de feux de position du premier véhicule et I’allumage de feux additionnels
du premier véhicule dédiés a I’éclairage de zones situées sur I’arricre gauche et droite
ou sur I’avant gauche et droite du premier véhicule.

Le procédé est avantageux car il permet de sécuriser le premier véhicule stationné
lors des manceuvres du deuxieme véhicule pour se garer sur une place adjacente de
celle utilisée par le premier véhicule.

Un conducteur du deuxieme véhicule est alerté par I’allumage des feux de position et
des feux additionnels lorsqu’il effectue ses manceuvres de stationnement. Ce
conducteur peut aussi bénéficier de 1’éclairage des zones en arricre de la place de sta-
tionnement par les feux additionnels car il peut alors mieux estimer les distances avec
le premier véhicule et avec d’éventuels obstacles. Le conducteur alerté sera prudent et
s’¢loignera naturellement du premier véhicule et les risques de dommages sur le
premier véhicule sont ainsi amoindris.

Dans le cas d’un deuxieme véhicule autonome, I’allumage des feux de route et des
feux additionnels permettent aux capteurs de ce deuxieme véhicule d’obtenir des in-
dications plus fiables que celles qu’ils auraient obtenues si la luminosité des zones
proches du premier véhicule n’avaient pas €té€ éclairées. Les systemes d’aide au sta-
tionnement du deuxieme véhicule est alors plus précis et limite les risques de collision
entre le deuxieme véhicule et le premier véhicule ou tout autre obstacle a proximité de
ces zones.

Selon un mode de réalisation, le procédé comporte en outre une étape d’allumage des
feux clignotants du premier véhicule pendant une période prédéterminée.

L’allumage de feux clignotants (par exemple les feux de détresse) pendant une

période prédéterminée permet d’amplifier la signalisation du premier véhicule
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stationné. Le conducteur du deuxieme véhicule est alors d’autant plus alerté de la
proximité du premier véhicule. Il en est de méme pour un deuxieme véhicule autonome
car I’allumage des feux clignotants ou de détresse indiquent aux capteurs de ce

uxieme véhicu u immi .
deuxieme véhicule d’un danger imminent

Selon un exemple de réalisation, I’un des capteurs est une caméra, un radar ou un
capteur ultrason.

Selon un exemple de réalisation, un début de manceuvre du deuxieme véhicule est

Stecté u’au moins u ur du ier véhicule dé u’un feu cli u
détecté lorsqu’au moins un capteur du premier véhicule détecte qu’un feu clignotant d

uxieme véhicu umé.
deuxieme véhicule est allumé

Selon un exemple de réalisation, un début de manceuvre du deuxieme véhicule est

Stecté vauu ur du ier véhicule dé u’un feux ul du
détecté lorsqu’au un capteur du premier véhicule détecte qu’un feux de recul d

uxieme véhicu umé.
deuxieme véhicule est allumé

Selon un exemple de réalisation, les feux de position et les feux additionnels sont
éteints apres une deuxieme période qui débute lorsque le premier véhicule détecte un

cbu uv i u deuxieme véhicu
début de manceuvre de stationnement du deuxieme véhicule

Selon un deuxieme aspect, la présente invention concerne un dispositif d’aide au sta-
tionnement d’un deuxieme véhicule par un premier véhicule stationné, le dispositif
comprenant une mémoire associée a un processeur configuré pour la mise en ceuvre
d’au moins une étape du procéd€ selon le premier aspect de la présente invention.

Selon un troisieme aspect, la présente invention concerne un véhicule, par exemple
de type automobile, comprenant un dispositif selon le deuxieme aspect de la présente
invention.

Selon un quatrieme aspect, la présente invention concerne un programme
d’ordinateur qui comporte des instructions adaptées pour 1’exécution des étapes du
procédé selon le premier aspect de la présente invention, ceci notamment lorsque le
programme d’ordinateur est exécuté par au moins un processeur.

Un tel programme d’ordinateur peut utiliser n’importe quel langage de pro-
grammation, et &tre sous la forme d’un code source, d’un code objet, ou d’un code in-
termédiaire entre un code source et un code objet, tel que dans une forme partiellement
compilée, ou dans n’importe quelle autre forme souhaitable.

Selon un cinquieme aspect, la présente invention concerne un support
d’enregistrement lisible par un ordinateur sur lequel est enregistré un programme
d’ordinateur comprenant des instructions pour I’exécution des étapes du procédé selon
le premier aspect de la présente invention.

D’une part, le support d’enregistrement peut étre n'importe quel entité ou dispositif
capable de stocker le programme. Par exemple, le support peut comporter un moyen de
stockage, tel qu'une mémoire ROM, un CD-ROM ou une mémoire ROM de type

circuit microélectronique, ou encore un moyen d'enregistrement magnétique ou un
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disque dur.
D'autre part, ce support d’enregistrement peut également €tre un support trans-

missible tel qu'un signal électrique ou optique, un tel signal pouvant étre acheminé via
un cable électrique ou optique, par radio classique ou hertzienne ou par faisceau laser
autodirigé ou par d'autres moyens. Le programme d’ordinateur selon la présente
invention peut €tre en particulier t€léchargé sur un réseau de type Internet.
Alternativement, le support d'enregistrement peut étre un circuit intégré dans lequel
le programme d’ordinateur est incorporé, le circuit intégré étant adapté pour exécuter

ou pour étre utilisé dans l'exécution du procédé en question.

Breve description des figures

D’autres caractéristiques et avantages de la présente invention ressortiront de la des-
cription des exemples de réalisation particuliers et non limitatifs de la présente
invention ci-apres, en référence aux figures 1 a 8 annexées, sur lesquelles :

[Fig.1] illustre schématiquement un exemple d’aide au stationnement d’un deuxieme
véhicule par un premier véhicule stationné, selon un exemple de réalisation particulier
et non limitatif de la présente invention ;

[Fig.2] illustre schématiquement un exemple d’aide au stationnement d’un deuxieme
véhicule par un premier véhicule stationné, selon un exemple de réalisation particulier
et non limitatif de la présente invention ;

[Fig.3] illustre schématiquement un exemple d’aide au stationnement d’un deuxieme
véhicule par un premier véhicule stationné, selon un exemple de réalisation particulier
et non limitatif de la présente invention ;

[Fig.4] illustre schématiquement un exemple d’aide au stationnement d’un deuxieme
véhicule par un premier véhicule stationné, selon un exemple de réalisation particulier
et non limitatif de la présente invention ;

[Fig.5] illustre schématiquement un exemple d’aide au stationnement d’un deuxieme
véhicule par un premier véhicule stationné, selon un exemple de réalisation particulier
et non limitatif de la présente invention ;

[Fig.6] illustre schématiquement un exemple d’aide au stationnement d’un deuxieme
véhicule par un premier véhicule stationné, selon un exemple de réalisation particulier
et non limitatif de la présente invention ;

[Fig.7] illustre schématiquement un dispositif configuré pour I’aide au stationnement
d’un deuxi¢me véhicule par un premier véhicule stationné, selon un exemple de réa-
lisation particulier et non limitatif de la présente invention ;

[Fig.8] illustre schématiquement un organigramme des différentes étapes d’un
procédé d’aide au stationnement d’un deuxieme véhicule par un premier véhicule

stationné , selon un exemple de réalisation particulier et non limitatif de la présente
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invention.
Description des exemples de réalisation

Un procédé et un systeme d’aide au stationnement d’un deuxiéme véhicule par un
premier véhicule stationné vont maintenant &tre décrits dans ce qui va suivre en
référence conjointement aux figures 1 a 8. Des mémes €léments sont identifiés avec
des mémes signes de référence tout au long de la description qui va suivre.

Selon la présente invention, un procédé permet a un deuxieme véhicule de se garer
sur une place de stationnement en fonction d’indications données par un premier
véhicule stationné, par exemple autonome, stationné sur une place de stationnement
adjacente.

La [Fig.1] illustre schématiquement un exemple d’aide au stationnement deuxicme
véhicule 11 par un premier véhicule 10 stationné selon un exemple de réalisation par-
ticulier et non limitatif de la présente invention.

Les véhicules 10 et 11 correspondent par exemple a des véhicules a moteur
thermique, a moteur(s) électrique(s) ou encore des véhicules hybrides avec un moteur
thermique et un ou plusieurs moteurs €lectriques. Les véhicules 10 et 11 correspondent
ainsi par exemple a un véhicule terrestre, par exemple une automobile ou un véhicule
utilitaire.

Selon un mode de réalisation, le véhicule 10 embarque un dispositif 2 qui correspond
a un ensemble de calculateurs comprenant au moins un calculateur (par exemple au
moins un processeur de ce ou ces calculateurs en relation avec une mémoire).

Selon un mode de réalisation particulier, ces calculateurs forment par exemple une
architecture multiplexée pour la réalisation de différents services utiles pour le bon
fonctionnement du véhicule 10.

Les calculateurs communiquent et échangent des données entre eux par
I’intermédiaire d’un ou plusieurs bus informatiques, par exemple un bus de commu-
nication de type bus de données CAN (de 1’anglais « Controller Area Network » ou en
francais « Réseau de contréleurs »), CAN FD (de I’anglais « Controller Area Network
Flexible Data-Rate » ou en francais « Réseau de contréleurs a débit de données
flexible »), FlexRay (selon la norme ISO 17458), LIN (de 1’anglais « Local In-
terconnect Network » ou en francais « Réseau interconnecté local ») ou Ethernet (selon
la norme ISO/IEC 802-3).

Un processus d’aide au stationnement du véhicule 11 par le véhicule 10 stationné de
la [Fig.1] est maintenant décrit lorsque ce processus est mis en ceuvre par le dispositif 2
embarqué dans le véhicule 10.

Dans une premiere opération, le dispositif 2 du véhicule 10 détecte un début de
manceuvre de stationnement du véhicule 11, a partir de capteurs embarqués du

véhicule 10.
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Selon un exemple de réalisation, I’un des capteurs une caméra, un radar ou un
capteur ultrason.

Selon un exemple de réalisation, un début de manceuvre du véhicule 11 est détecté
lorsqu’au moins un capteur du véhicule 10 détecte qu’un feux clignotant du véhicule
11 est allumé.

Selon un exemple de réalisation, un début de manceuvre du véhicule 11 est détecté
lorsqu’un capteur du véhicule 10 détecte qu’un feux de recul du véhicule 11 est
allumé. Cette détection peut se faire par exemple a partir d’images capturées par une
caméra et analysées par traitement d’images.

Selon un exemple de réalisation, un début de manceuvre du véhicule 11 est détecté
lorsqu’un capteur du véhicule 10 détecte un rapprochement du véhicule 11. Ce rap-
prochement peut €tre détecté par un capteur de proximité embarqué du véhicule 10 tel
qu’un radar. Par exemple, si ce capteur estime qu’une distance entre les véhicules 10 et
11 est inférieure a une valeur seuil alors un début de manceuvre de stationnement du
véhicule 11 est détecté.

Si un début de manceuvre de stationnement du véhicule 11 est détecté, la premiere
opération est suive d’une deuxieme et d’une troisi¢me opérations.

Dans la deuxieme opération, le dispositif 2 allume les feux de position du
véhicule 10.

Dans la troisieme opération, le dispositif 2 allume des feux additionnels du véhicule
10 qui sont dédiés a I’éclairage de zones situées sur I’arriere gauche et droite ou sur
I’avant gauche et droite du premier véhicule.

Selon une variante, dans une quatrieme opération optionnelle des feux clignotants du
véhicule 10 sont allumés pendant une période prédéterminée, par exemple 30s.

Selon un exemple de réalisation, les feux de position et les feux additionnels sont
éteints apres une deuxieme période qui débute lorsque le véhicule 10 détecte un début
de manceuvre de stationnement du véhicule 11.

Par exemple la deuxieme période €gale 5 mn.

Les figures 1 a 6 illustrent schématiquement un exemple d’aide au stationnement du
véhicule 11 par le véhicule 10, selon un exemple de réalisation particulier et non
limitatif de la présente invention.

Sur la [Fig.1], le véhicule 10 est stationné sur une place de stationnement d’un
parking. Le véhicule 11 circule sur une voie du parking et arrive a proximité du
véhicule 10 et dépasse le véhicule 10. Le véhicule 11 s’arréte et ses feux arricre
s’allument ([Fig.2]). Selon un exemple de réalisation, le véhicule 10 détecte que le
véhicule 11 est a proximité du véhicule 10 et que ses feux stop arriere se sont allumés.
Le véhicule 10 peut alors détecter un début de manceuvre du véhicule 11 pour se garer

dans une place se stationnement adjacente a celle occupée la véhicule 10. Le véhicule
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11 allume son feux clignotant arriere droit ([Fig.3]). Selon un mode de réalisation,
I’allumage de ce feux clignotant peut étre détecté par le véhicule 10 pour détecter un
début de manceuvre du véhicule 11 pour se garer dans une place de stationnement
adjacente a celle occupée la véhicule 10. Supposons que ce soit le cas. Le véhicule 11
commence ses manceuvres de stationnement tandis que le véhicule 10 allume ses feux
de position 12 et des feux additionnels 13 dédiés a I’éclairage de zones situées sur
I’arriere gauche et droite ou sur ’avant gauche et droite du véhicule 10. Le véhicule 11
poursuit ses manceuvres de stationnement ([Fig.5]) et se gare sur la place de sta-
tionnement adjacente du celle du véhicule 10 ([Fig.6]).

La [Fig.7] illustre schématiquement un dispositif configuré pour I’aide au sta-
tionnement d’un véhicule 11 par un véhicule 10 stationné, selon un exemple de réa-
lisation particulier et non limitatif de la présente invention.

Le dispositif 2 est configuré pour la mise en ceuvre des opérations du processus
décrites en regard des figures1-6 et/ou des étapes du procédé décrit en regard de la
[Fig.8].

Des exemples d’un tel dispositif 2 comprennent, sans y €tre limités, un équipement
électronique embarqué tel qu’un ordinateur de bord d’un véhicule, un calculateur élec-
tronique tel qu’une UCE (« Unité de Commande Electronique »), un téléphone in-
telligent, une tablette, un ordinateur portable, un ordinateur. Les éléments du dispositif
2, individuellement ou en combinaison, peuvent étre intégrés dans un unique circuit
intégré, dans plusieurs circuits intégrés, et/ou dans des composants discrets. Le
dispositif 2 peut étre réalisé sous la forme de circuits électroniques ou de modules
logiciels (ou informatiques) ou encore d’une combinaison de circuits €électroniques et
de modules logiciels.

Le dispositif 2 comprend un (ou plusieurs) processeur(s) 20 configurés pour exécuter
des instructions pour la réalisation des €tapes du procédé et/ou pour I’exécution des
instructions du ou des logiciels embarqués dans le dispositif 2. Le processeur 20 peut
inclure de la mémoire intégrée, une interface d’entrée/sortie, et différents circuits
connus de I’homme du métier. Le dispositif 2 comprend en outre au moins une
mémoire 21 correspondant par exemple a une mémoire volatile et/ou non volatile et/ou
comprend un dispositif de stockage mémoire qui peut comprendre de la mémoire
volatile et/ou non volatile, telle que EEPROM, ROM, PROM, RAM, DRAM, SRAM,
flash, disque magnétique ou optique.

Le code informatique du ou des logiciels embarqués comprenant les instructions a
charger et exécuter par le processeur est par exemple stocké sur la mémoire 21.

Selon différents exemples de réalisation particuliers et non limitatifs, le dispositif 2
est couplé en communication avec d’autres dispositifs ou systemes similaires et/ou

avec des dispositifs de communication, par exemple une TCU (de I’anglais
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« Telematic Control Unit » ou en francais « Unité de Contréle Télématique »), par
exemple par I’intermédiaire d’un bus de communication ou au travers de ports d’entrée
/ sortie dédiés.

Selon un exemple de réalisation particulier et non limitatif, le dispositif 2 comprend
un bloc 22 d’éléments d’interface pour communiquer avec des dispositifs externes.

Selon un autre exemple de réalisation particulier et non limitatif, le dispositif 2
comprend une interface de communication 23 qui permet d’€tablir une communication
avec d’autres dispositifs (tels que des calculateurs embarqués du premier véhicule 10)
via un canal de communication 230. L ’interface de communication 23 correspond par
exemple a un transmetteur configuré pour transmettre et recevoir des informations et/
ou des données via le canal de communication 230. L’interface de communication 23
correspond par exemple a un réseau filaire de type CAN (de 1’anglais « Controller
Area Network » ou en francais « Réseau de contrdleurs »), CAN FD (de 1’anglais
« Controller Area Network Flexible Data-Rate » ou en frangais « Réseau de
contréleurs a débit de données flexible »), FlexRay (standardisé par la norme ISO
17458) ou Ethernet (standardisé par la norme ISO/IEC 802-3).

Selon un exemple de réalisation particulier et non limitatif, le dispositif 2 peut fournir
des signaux de sortie a un ou plusieurs dispositifs externes, tels qu’un écran
d’affichage 240, tactile ou non, un ou des haut-parleurs 250 et/ou d’autres péri-
phériques 260 via respectivement des interfaces de sortie 24, 25 et 26. Selon une
variante, I’un ou I’autre des dispositifs externes est int€gré au dispositif 2.

La [Fig.8] illustre schématiquement un organigramme des différentes étapes d’un
procédé d’aide au stationnement du véhicule 11 par le véhicule 10 stationné, selon un
exemple de réalisation particulier et non limitatif de la présente invention.

Le procédé est par exemple mis en ceuvre par un dispositif embarqué dans le premier
véhicule 10 ou par le dispositif 2 de la [Fig.7].

Dans une premiere étape 31, le premier véhicule10 détecte un début de manceuvre de
stationnement du deuxieme véhicule 11 a partir de capteurs embarqués du premier
véhicule 10.

Si un début de manceuvre de stationnement du véhicule 11 est détecté, la premiere
étape 31 est suivie d’une deuxieme étape 32 et d’une troisieme étape 33.

Dans la deuxieme étape 32, les feux de position du véhicule 10 sont allumés.

Dans la troisieme étape 33, des feux additionnels du véhicule 10 sont allumés. Les
feux additionnels sont dédiés a 1’éclairage de zones situées sur I’arricre gauche et
droite ou sur ’avant gauche et droite du premier véhicule 10.

En option, dans une quatrieme opération, des feux clignotants du véhicule 10 sont
allumés pendant une période prédéterminée.

Bien entendu, la présente invention ne se limite pas aux exemples de réalisation
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décrits ci-avant mais s’étend a un procédé d’aide au stationnement d’un deuxieme
véhicule par un premier véhicule stationné qui inclurait des étapes secondaires sans
pour cela sortir de la portée de la présente invention. Il en serait de méme d’un
dispositif configuré pour la mise en ceuvre d’un tel procédé.

La présente invention concerne é¢galement un véhicule, par exemple automobile ou
plus généralement un véhicule autonome a moteur terrestre, comprenant le dispositif 2
de la [Fig.7].
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Revendications

Procédé d’aide au stationnement d’un deuxi¢me véhicule par un premier
véhicule stationné, ledit procédé comprenant les €tapes suivantes :

- détection (31), par le premier véhicule, d’un début de manceuvre de
stationnement du deuxieme véhicule, a partir de capteurs embarqués du
premier véhicule ;

- si un début de manceuvre de stationnement du deuxieme véhicule est
détecté, allumage (32) de feux de position du premier véhicule ; et
allumage (33) de feux additionnels du premier véhicule dédiés a
I’éclairage de zones situées sur I’arricre gauche et droite ou sur I’avant
gauche et droite du premier véhicule ;

Procédé selon la revendication 1, qui comporte en outre une étape (34)
d’allumage des feux clignotants du premier véhicule pendant une
période prédéterminée.

Procédé selon I’une des revendications précédentes, dans lequel 1’un des
capteurs est une caméra, un radar ou un capteur ultrason.

Procédé selon I’une des revendications précédentes, dans lequel un
début de manceuvre du deuxieme véhicule est détecté lorsqu’au moins
un capteur du premier véhicule détecte qu’un feux clignotant du
deuxieme véhicule est allumé.

Procédé selon I’une des revendications précédentes, dans lequel un
début de manceuvre du deuxieme véhicule est détecté lorsqu’au un
capteur du premier véhicule détecte qu’un feux de recul du deuxi¢me
véhicule est allumé.

Procédé selon I’une des revendications précédentes, dans lequel les feux
de position et les feux additionnels sont éteints apres une deuxieme
période qui débute lorsque le premier véhicule détecte un début de
manceuvre de stationnement du deuxieme véhicule.

Programme d’ordinateur comportant des instructions pour la mise en
ceuvre du procédé selon 1’une quelconque des revendications pré-
cédentes, lorsque ces instructions sont exécutées par un processeur.
Support d’enregistrement lisible par un ordinateur sur lequel est en-
registré un programme d’ordinateur comprenant des instructions pour
I’exécution des étapes du procédé selon 1’une des revendications 1 a 6.
Dispositif (2) d’aide au stationnement d’un deuxieme véhicule par un
premier véhicule stationné, ledit dispositif comprenant une mémoire

associée a au moins un processeur configuré pour la mise en ceuvre d’au
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moins une étape du procédé selon I’une quelconque des revendications 1
ao.

[Revendication 10] Véhicule (10) embarquant un dispositif (2) selon la revendication 9.
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