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PROCEDE DE POSITIONNEMENT AUTOMATIQUE D'UN SIEGE.

@ Procédé de positionnement automatique d'un siege
dans un appareil comprenant deux caméras situées de part
et d'autre dudit siege, chacune a une position permettant
d'acquérir des images d'un visage d'un utilisateur assis sur
ledit siege, ledit siége comprenant au moins un moteur,
chaque moteur agissant sur une position du siege suivant
un axe prédéfini. Le procédé comprend: pour chaque
caméra: obtenir (600) une position d'une zone prédéfinie
d'image dans laquelle doit se trouver au moins un oeil d'un
utilisateur de I'appareil; acquérir (601) une image d'un utili-
sateur assis sur le siege; détecter (602, 603) au moins un
oeil dudit utilisateur assis dans I'image acquise; et, obtenir
(604) une position relative entre chaque oeil détecté et la
zone prédéfinie; et, en utilisant chaque position relative
obtenue:actionner (605) au moins un moteur jusqu'a ce que
chaque zone prédéfinie comprenne au moins un oeil de l'uti-
lisateur assis.
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La présente invention concerne un procédé de positionnement d’un siege dans un

appareil et un dispositif mettant en ceuvre le procédé.

CONTEXTE DE L’INVENTION

Dans bien des domaines, un utilisateur doit s’installer dans un appareil a une
position relativement précise afin de pouvoir utiliser ledit appareil. C’est le cas
notamment de véhicules tels que des véhicules automobiles et des aéronefs dans
lesquels un pilote doit s’installer & une position pratique pour pouvoir accéder
facilement aux différentes commandes dudit véhicule et avoir une vision correcte de
I’extérieur ( vision plongeante vers I’avant, vision latérale). Mais, il est rare que les
véhicules soient congus pour un seul pilote. Ainsi, un véhicule est généralement
équipé d’un siege générique qu’il faut régler afin d’obtenir une position appropriée
pour le pilotage. De tels sieges génériques permettent a des pilotes de morphologies
différentes d’utiliser un méme véhicule. Ces sieges permettent généralement un
réglage en hauteur (7.e. suivant un axe vertical du véhicule) ou en profondeur (i.e.
suivant un axe horizontal du véhicule).

Certains véhicules possédent des dispositifs permettant un positionnement précis
du pilote. C’est le cas de certains aéronefs tel que celui décrit en relation avec la Fig.
1.

La Fig. 1 illustre schématiquement un exemple de véhicule dans lequel est mise
en ceuvre l’invention. Ledit véhicule est un aéronef 1. Cet aéronef 1 possede un
premier axe horizontal, dit axe des x, passant par la proue et la poupe de 1’aéronef 1,
un deuxieme axe horizontal, dit axe des ) perpendiculaire a 1’axe des x et un axe
vertical non représenté, dit axe des z, perpendiculaire aux axes des x et des y.

La Fig. 2 illustre schématiquement un cockpit 10 de I’aéronef 1 connu de 1’art
antérieur. Le cockpit 10 comprend une premiere console 100 comprenant des
afficheurs donnant notamment des parametres de navigation de 1’aéronef 1, une
deuxieme console 104 comprenant notamment des dispositifs de commandes
permettant de controler une puissance des moteurs de 1’aéronef 1, deux dispositifs de
commande 102A et 102B tels que des manches et deux sieges 103A et 103B. Dans cet
exemple, chaque siége peut €tre réglé suivant I’axe des x et ’axe des z. La position du
siége suivant 1’axe des y est imposée par une exigence d’étre positionné dans un axe

d’affichage de paramétres primaires de vol.
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Le cockpit 10 comprend, placé au-dessus de la premiére console 100, un
dispositif 101 utilisé¢ pour positionner les sieges 103A et 103B afin que chaque pilote
soit 1déalement placé dans le cockpit 10. Le dispositif 101 comprend trois éléments
101A, 101B et 101C. Un pilote est bien placé dans le cockpit (i.e. le siege du pilote est
bien réglé), si, lorsque assis dans son siége, il regarde 1’élément du dispositif 101 le
plus proche de lui (i.e. I’élément 101C), celui-ci occulte un des deux autres éléments
du dispositif 101.

La Fig. 3 illustre schématiquement le dispositif 101 utilisé dans le cockpit 10
pour positionner un des sieges 103A et 103B. Dans I’exemple de la Fig. 3, un pilote
est en train de régler le siege 103A. L’¢élément 101C occulte quasiment entiérement
I’élément 101B. Lorsque 1’élément 101C occulte entierement 1’élément 101B, le siege
103A est considéré comme bien réglé. Pour obtenir un tel alignement des éléments
101C et 101B (respectivement 101C et 101A), le pilote doit manipuler des dispositifs
de contrdle, tels que des boutons ou des manettes, (non représentés) permettant de
modifier la position du siege 103A (respectivement 103B). Cette méthode de
positionnement peut étre fastidieuse et entrainer de mauvais positionnements.

Il est souhaitable de pallier ces inconvénients de 1’état de la technique. 11 est
notamment souhaitable de proposer une méthode qui permette de positionner
automatiquement un siege d’un appareil en fonction de la personne qui est assise sur
ledit siége. Il est souhaitable par exemple de proposer une méthode qui permette de
positionner un siége d’un véhicule de sorte que le pilote dudit véhicule soit idéalement

placé dans le véhicule.

EXPOSE DE L’INVENTION

Selon un premier aspect de la présente invention, la présente invention concerne
un procédé de positionnement automatique d’un siege dans un appareil comprenant
deux caméras situées de part et d’autre dudit siege, chacune a une position permettant
d’acquérir des images d’un visage d’un utilisateur assis sur ledit siége, ledit siége
comprenant au moins un moteur, chaque moteur agissant sur une position du siege
suivant un axe prédéfini. Le procédé comprend, pour chaque caméra : obtenir une
position d’une zone prédéfinie d’image dans laquelle doit se trouver au moins un ceil
d’un utilisateur de I’appareil ; acquérir une image d’un utilisateur assis sur le siége ;

détecter au moins un ceil dudit utilisateur assis dans I’image acquise ; et, obtenir une
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position relative entre chaque ceil détecté et la zone prédéfinie ; et, en utilisant chaque
position relative obtenue : actionner au moins un moteur jusqu’a ce que chaque zone
prédéfinie comprenne au moins un ceil de 1’utilisateur assis.

Selon un mode de réalisation, I’appareil est un aéronef et le siege est un siege
d’un cockpit de I’aéronef.

Selon un mode de réalisation, au moins un moteur est actionné itérativement de
maniére a modifier la position du siege d’une valeur prédéfinie a chaque itération,
chaque modification de la position du sieége étant suivie d’une acquisition d’une image
par chaque caméra et d’une détection des yeux dans chaque image acquise afin de
vérifier la position de chaque ceil détecté dans chaque image acquise par rapport a la
zone prédéfinie.

Selon un mode de réalisation, le procédé comprend, déterminer, a partir de
chaque position relative obtenue, comment actionner chaque moteur pour atteindre
une position du siege dans laquelle chaque zone prédéfinie comprend au moins un ceil
de l'utilisateur en utilisant un tableau prédéfini associant un ensemble de paires
possibles de positions relatives, chaque position relative d’une paire étant associée a
une des deux caméras, un actionnement a appliquer a au moins un moteur.

Selon un mode de réalisation, lorsque suite & un positionnement automatique du
siége, une position du siege a été trouvée, une information représentative de la
position trouvée est sauvegardée, la position ainsi sauvegardée étant utilisée, lorsque
I’utilisateur modifie ladite position trouvée pour quitter le siege, pour repositionner le
siége dans la position trouvée lorsque 1’utilisateur se rassied.

Selon un mode de réalisation, lorsque 1’utilisateur se rassied, chaque caméra fait
une acquisition d’une image et une détection des yeux dans chaque image acquise est
alors mise en ceuvre pour vérifier si chaque zone prédéfinie comprend au moins un
ceil, le procédé étant remis en ceuvre dans sa totalité¢ lorsqu’une zone prédéfinie ne
comprend pas au moins un ceil.

Selon un mode de réalisation, lorsque suite & un positionnement automatique du
siege, une position du siege a été trouvée, le procédé comprend : ajuster la position du
siége dans une zone prédéfinie autour de la position trouvée.

Selon un deuxiéme aspect de I’invention, I’invention concerne un dispositif
permettant un positionnement automatique d’un siege dans un appareil comprenant
deux caméras situées de part et d’autre dudit siége a une position permettant

d’acquérir des images d’un visage d’un utilisateur assis sur ledit siége, ledit sieége
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comprenant au moins un moteur, chaque moteur agissant sur une position du siege
suivant un axe prédéfini. Le dispositif comprend : pour chaque caméra : des moyens
d’obtention pour obtenir une position d’une zone prédéfinie d’image dans laquelle
doit se trouver au moins un ceil d’un utilisateur de D’appareil ; des moyens
d’acquisition pour acquérir une image d’un utilisateur assis sur le siege ; des moyens
de détection pour détecter au moins un ceil dudit utilisateur assis dans I’image
acquise ; et, des moyens d’obtention pour obtenir une position relative entre chaque
ceil détecté et la zone prédéfinie; des moyens d’actionnement, utilisant chaque
position relative obtenue, pour actionner au moins un moteur jusqu’a ce que chaque
zone prédéfinie comprenne au moins un ceil de I'utilisateur assis.

Selon un troisieme aspect de l’invention, I’invention concerne un systéme
permettant un positionnement automatique d’un siege dans un appareil, comprenant
deux caméras (106C, 106D) situées de part et d’autres dudit siege (103A) a une
position permettant d’acquérir des images d’un visage d’un utilisateur assis sur ledit
siege (103A) et un dispositif selon la revendication 8.

Selon un quatrieme aspect de I’invention, I’invention concerne un produit
programme d’ordinateur, comportant des instructions pour mettre en ceuvre, par un
dispositif, le procédé selon le premier aspect par un processeur du dispositif.

Selon un cinquiéme aspect de I’invention, I’invention concerne des moyens de
stockage stockant un programme d’ordinateur comportant des instructions pour mettre
en ceuvre, par un dispositif, le procédé selon le premier aspect lorsque ledit

programme est exécuté par un processeur du dispositif.

BREVE DESCRIPTION DES DESSINS

Les caractéristiques de la présente invention mentionnées ci-dessus, ainsi que
d’autres, apparaitront plus clairement a la lecture de la description suivante d’un
exemple de réalisation, ladite description étant faite en relation avec les dessins joints,
parmi lesquels :

- la Fig. 1 illustre schématiquement un exemple de véhicule dans lequel est
mise en ceuvre I’invention ;

- la Fig. 2 illustre schématiquement un cockpit de véhicule dans lequel est mise

en ceuvre I’invention ;
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- la Fig. 3 illustre schématiquement un dispositif de I’art antérieur utilisé dans
un cockpit pour positionner un siege ;

- la Fig. 4 illustre schématiquement un systéme de positionnement automatique
de siege selon I’invention,;

- la Fig. 5 illustre schématiquement une architecture matérielle d’un module de
traitement apte a mettre en ceuvre ’invention;

- la Fig. 6 illustre schématiquement un procédé de positionnement automatique
d’un siege d’un appareil selon I’invention;

- la Fig. 7 décrit un exemple de situation se produisant pendant un
positionnement automatique d’un siege ; et,

- la Fig. 8 décrit un détail du procédé de positionnement automatique d’un

siege d’un appareil selon I’invention.

DESCRIPTION DETAILLEE DE DIVERS MODES DE REALISATION

La description détaillée ci-apres s’attache a décrire un mode de réalisation de la
présente invention dans un contexte d’aéronef. Les principes de la présente invention
s’appliquent cependant dans un contexte plus large. Les principes de la présente
invention sont en effet applicables a d’autres types de véhicules tels qu’un véhicule
automobile. Les principes de I’invention pourraient aussi s’appliquer a des appareils
dans lesquels il est nécessaire de positionner un sieége pour qu’un utilisateur soit bien
positionné dans cet appareil, comme par exemple, dans un simulateur de vol ou dans
un appareil médical.

La Fig. 4 illustre schématiquement un systeme de positionnement automatique
de siege selon I’invention.

Le systeme de positionnement automatique de si¢ge est installé dans le cockpit
10 en remplacement du dispositif 101. Ce systeéme comprend un module de traitement
105 apte a mettre en ceuvre un procédé selon I’invention décrit ci-aprés en relation
avec la Fig. 6 et une pluralité¢ de caméras. Chaque siege 103A et 103B est associé a
une paire de caméras. Des caméras 106A et 106B sont associées au siege 103B et des
caméras 106C et 106D sont associées au siege 103A. Chaque caméra d’une paire de
caméras est positionnée de part et d’autre du siege auquel elle est associée a une
position permettant d’acquérir des images d’un visage d’un utilisateur qui est assis sur

ledit siege. Dans un mode de réalisation, chaque caméra posséde un champ optique tel
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que chaque position possible du siége est couverte par ladite caméra. De cette
maniere, le visage d’un utilisateur qui est assis sur le siége apparait nécessairement
dans chaque image acquise par ladite caméra.

Dans ce mode de réalisation, les deux paires de caméras sont associées au méme
module de traitement 105. Toutefois, le module de traitement 105 traite
indépendamment les informations issues de chaque paire de caméras et applique
indépendamment le procédé décrit en relation avec la Fig. 6. Dans un autre mode de
réalisation, chaque paire de caméras pourrait étre associée a un module de traitement
dédié.

Dans ce mode de réalisation, chaque siege 103A et 103B possede une pluralité
de moteurs permettant chacun de modifier la position dudit siége respectivement
suivant les axes x, y et z. Chaque moteur est commandé par le module de traitement
selon le procédé décrit en relation avec la Fig. 6. Dans un mode de réalisation, chaque
moteur peut aussi étre commandé par des boutons ou des manettes installés sur ou a
proximité du siége 103A ou 103B.

La Fig. 5 illustre schématiquement une architecture matérielle du module de
traitement 105 apte & mettre en ceuvre I’invention.

Selon 1’exemple d’architecture matérielle représenté a la Fig. 5, le module de
traitement 105 comprend alors, reliés par un bus de communication 1056: un
processeur ou CPU (« Central Processing Unit » en anglais) 1050 ; une mémoire vive
RAM (« Random Access Memory » en anglais) 1051 ; une mémoire morte ROM
(« Read Only Memory » en anglais) 1052 ; une unité de stockage telle qu’une carte
SD (« Secure Digital » en anglais) ou un lecteur de support de stockage, tel qu’un
lecteur de cartes SD (« Secure Digital » en anglais) 1053; et une interface de
communication 1054 permettant au module de traitement 105 de communiquer avec
les caméras 106A, 106B, 106C et 106D et avec chaque moteur permettant de modifier
la position d’un des si¢ges 103A et 103B.

Le processeur 1050 est capable d’exécuter des instructions chargées dans la
RAM 1051 a partir de la ROM 1052, d’'une mémoire externe (non représentée), d’un
support de stockage (tel qu’une carte SD), ou d’un réseau de communication. Lorsque
le module de traitement 105 est mis sous tension, le processeur 1050 est capable de
lire de la RAM 1051 des instructions et de les exécuter. Ces instructions forment un
programme d’ordinateur causant la mise en ceuvre, par le processeur 1050 de tout ou

partie du procédé décrit en relation avec la Fig. 6.
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Tout ou partie du procédé décrit en relation avec la Fig. 6 peut étre implémenté
sous forme logicielle par exécution d’un ensemble d’instructions par une machine
programmable, par exemple un DSP (« Digital Signal Processor » en anglais) ou un
microcontroleur, ou étre implémenté sous forme matérielle par une machine ou un
composant dédié, par exemple un FPGA (« Field-Programmable Gate Array » en
anglais) ou un ASIC (« Application-Specific Integrated Circuit » en anglais).

La Fig. 7 décrit un exemple de situation se produisant pendant un
positionnement automatique d’un siege selon le procédé décrit en relation avec la Fig.
6.

Dans la Fig. 7, un utilisateur est assis dans le siége 103A et fait face aux
caméras 106C et 106D. Une téte de 'utilisateur 70 est positionnée dans le champ
optique des caméras 106C et 106D. Ladite téte comporte deux yeux 71 qui sont vus en
transparence dans la Fig. 7. A un instant 7, la caméra 106C (respectivement 106D) fait
une acquisition d’une image 72C (respectivement 72D). La zone prédéfinie 73C
(respectivement 73D) associée a la caméra 106C (respectivement 106D) est
représentée dans 1’'image 72C (respectivement 72D). Un ensemble de pixels 71C
(respectivement 71D) correspondant aux yeux 71 apparait dans I’image 72C
(respectivement 72D). Dans cet exemple, le siége est mal positionné. En effet, au
moins un des yeux 71 devrait apparaitre dans les zones prédéfinies 73C et 73D
respectivement dans les images 72C et 72D. Un réglage du sieége est nécessaire.

La Fig. 6 illustre schématiquement un procédé de positionnement automatique
d’un siege d’un appareil selon I’invention.

Dans la description de ce procédé, nous prenons 1’exemple d’un positionnement
automatique du siege 103A sur lequel sont focalisées les caméras 106C et 106D. La
caméra 106C (respectivement la caméra 106D) est fixe de sorte que chaque image
prise par cette caméra représente strictement une méme scene.

Chaque caméra est associée a une image de référence représentant ladite sceéne.
Dans chaque image de référence est définie une zone prédéfinie dans laquelle doivent
se trouver les yeux d’un utilisateur lorsque celui-ci est convenablement installé. Dans
un mode de réalisation, la zone prédéfinie est un rectangle ayant des cotés paralleles
aux cotés de I’image de référence.

Dans une étape 600, le module de traitement 105 obtient une position de la zone

prédéfinie de chaque image de référence. Par exemple, les dimensions de la zone
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prédéfinie 73C (respectivement 73D) étant connues, la position du centre de la zone
prédéfinie 73C (respectivement 73D) est obtenue.

Dans une étape 601, la caméra 106C et la caméra 106D font une acquisition
d’une image. Dans un mode de réalisation, les caméras 106C et 106D sont
synchronisées (i.e. les caméras 106C et 106D font des acquisitions d’images
simultanées) et fonctionnent & une méme fréquence d’acquisition d’images, par
exemple a une image/s. Dans ’exemple de la Fig. 7, les images acquises sont les
images 72C et 72D.

Dans une étape 602, le module de traitement 105 applique un procédé de
détection d’yeux a chaque image acquise. Dans un mode de réalisation, le procédé¢ de
détection d’yeux décrit dans I’article « R. Kothari et al., Detection of eye locations in
unconstrained visual images, Proceedings of International Conference on Image
Processing 1996 (ICIP 96), vol. 3 » est utilisé lors de 1’étape 602. Dans un mode de
réalisation, le procédé de détection d’yeux décrit dans I’article « M. Flickner et al.,
Detecting and tracking eyes by using their physiological properties, dynamics, and
appearance, Proceedings of IEEE conference on Computer Vision and Pattern
Recognition, 2000 (CVPR 2000), Vol. 1» est utilisé¢ lors de 1’étape 602. Dans
I’exemple de la Fig. 7, ’ensemble de pixels 71C (respectivement 71D) dans ’'image
72C (respectivement 72D) est détecté.

Dans une étape 603, le module de traitement 105 détermine si au moins un ceil a
été détecté dans chaque image. Si aucun ceil n’est détecté dans au moins une image, le
module de traitement 105 considére qu’aucun ceil n’a été détecté et retourne a 1’étape
601.

On note donc que dans ce mode de réalisation, les étapes 601 a 603 sont mises
en ceuvre tant qu’au moins un ceil n’a pas été détecté simultanément dans une image
acquise par la caméra 106C et une image acquise par la caméra 106D. En d’autres
termes, les étapes 601 a 603 sont mises en ceuvre itérativement tant qu’aucun
utilisateur n’est assis sur le siege 103A.

Lorsqu’au moins un ceil est détecté simultanément dans une image acquise par
la caméra 106C et dans une image acquise par la caméra 106D, le module de
traitement 105 met en ceuvre 1’étape 604. Au cours de I’étape 604, le module de
traitement 105 obtient, pour chaque image acquise, une position relative entre chaque
ceil détecté et la zone prédéfinie correspondant a ladite image acquise. Dans un mode

de réalisation, on considere que, lorsqu’un seul ceil apparait dans une image, la
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position d’un ceil est donnée par un centre de sa pupille, lorsque deux yeux
apparaissent dans une image, la position des deux yeux est donnée par un milieu d’un
segment reliant le centre des deux yeux, et que la position de la zone prédéfinie est
donnée par le centre de ladite zone prédéfinie. La position d’un ceil ou d’une zone
prédéfinie dans une image est définie suivant un axe horizontal et un axe vertical de
I’image.

Dans une étape 605, le module de traitement 105 actionne au moins un des
moteurs de la pluralité de moteurs jusqu’a ce que chaque zone prédéfinie comprenne
au moins un ceil de I'utilisateur assis sur le siege 103A.

La Fig. 8 décrit un détail du procédé de positionnement automatique d’un siege
d’un appareil selon I’invention.

Le procédé décrit en Fig. 8 correspond & un exemple de mise en ceuvre de
I’étape 605. Le procédé¢ décrit en Fig. 8 est un procédé itératif qui modifie pas a pas la
position du siege 103B pour converger vers la position souhaitée (i. e. vers une
position dans laquelle chaque zone prédéfinie comprend au moins un ceil de
"utilisateur).

Dans une étape 800, le module de traitement 105 définit une direction
d’actionnement du moteur de la pluralit¢ de moteurs permettant de modifier la
position du siege 103 A suivant I’axe des z, dit moteur z.

Dans une étape 801, le module de traitement 105 actionne le moteur z de
maniere & modifier la position du siége 103A d’une valeur prédéfinie. Par exemple la
position du siege est modifiée d’un centimetre dans la direction d’actionnement
définie.

Dans une étape 802, le module de traitement 105 actionne chaque caméra 106C
et 106D. Chaque caméra 106C et 106D fait alors une acquisition d’une image.

Dans une étape 803, le module de traitement 105 applique le procédé de
détection d’yeux utilisé lors de 1’étape 602 a chaque image acquise.

Dans une étape 804, le module de traitement 105 détermine, pour chaque image
acquise, si au moins un ceil est situé dans la zone prédéfinie correspondant a ladite
image acquise. Si dans chaque image acquise, la zone prédéfinie comprend au moins
un ceil, le procédé prend fin lors d’une étape 805. Le siege est alors considéré comme
réglé.

Si chaque zone prédéfinie ne comprend pas au moins un ceil, I’étape 804 est

suivie de 1’étape 806. Lors de I’étape 806, le module de traitement 105 vérifie si le
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centre de chaque ceil détecté dans les images acquises est situé sur une ligne
horizontale des images acquises passant par le centre de la zone prédéfinie. Si le
centre d’au moins un ceil détecté est situé sur ladite ligne horizontale ou dans un
voisinage prédéterminé de ladite ligne horizontale (par exemple, a une distance de
cinq pixels de ladite ligne), le module de traitement passe a I’étape 809. Dans ce cas,
le module de traitement n’actionne plus le moteur z, mais le moteur de la pluralité de
moteurs permettant de modifier la position du siége 103A suivant ’axe des x, dit
moteur x.

Sinon, 1’étape 806 est suivie de 1’étape 807. Lors de I’étape 807, le module de
traitement 105 détermine si, apres actionnement du moteur z, la position de chaque ceil
détecté dans une image acquise s’est rapprochée de la position de la zone prédéfinie
correspondant a ladite image acquise. Par ce faire, le module de traitement 105 calcule
une distance entre la position de chaque ceil détecté dans une image acquise et la
position de la zone prédéfinie correspondant a ladite image. Si chaque ceil est plus
proche, cela confirme que la position du siege est modifiée dans la bonne direction. Le
module de traitement 105 retourne alors a I’étape 801. Sinon, le module de traitement
105 inverse la direction d’actionnement du moteur z et retourne a I’étape 801.

Dans 1’étape 809, le module de traitement définit une direction d’actionnement
de moteur x.

Dans une étape 810, le module de traitement 105 actionne le moteur x de
maniere & modifier la position du siége 103 A d’une valeur prédéfinie. Par exemple, la
position du siege est modifiée d’un centimetre dans la direction d’actionnement
définie.

Dans une étape 811, le module de traitement 105 actionne chaque caméra 106C
et 106D. Chaque caméra 106C et 106D fait alors une acquisition d’une image.

Dans une étape 812, le module de traitement 105 applique le procédé de
détection d’yeux mis en ceuvre lors de I’étape 602 a chaque image acquise.

Dans une étape 813, le module de traitement 105 détermine, pour chaque image
acquise, si la zone prédéfinie correspondant a ’image acquise comprend au moins un
ceil. Si dans chaque image acquise, au moins un ceil est situé dans la zone prédéfinie,
le procédé prend fin lors d’une étape 814. Le siége est alors considéré comme réglé.

Si le module de traitement 105 ne trouve pas un ceil dans chaque zone
prédéfinie, 1’étape 813 est suivie de 1’étape 815. Lors de 1’étape 815, le module de

traitement 105 détermine si, apres actionnement du moteur x, la position de chaque
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ceil détecté dans une image acquise s’est rapprochée de la position de la zone
prédéfinie correspondant a ladite image acquise. Par ce faire, le module de traitement
105 calcule une distance entre la position de chaque ceil détecté dans une image
acquise et la position de la zone prédéfinie correspondant a ladite image acquise. Si
chaque ceil est plus proche, cela confirme que la position du siege est modifiée dans la
bonne direction. Le module de traitement 105 retourne alors a 1’étape 810. Sinon, le
module de traitement 105 inverse la direction d’actionnement du moteur x lors d’une
étape 816 et retourne a I’étape 810.

Dans un mode de réalisation, le procédé décrit en relation avec la Fig. 8 est
remplacé par un procédé plus direct. Dans ce procédé, a partir de la position relative
des yeux dans chaque image acquise obtenue lors de I’étape 604, le module de
traitement est capable de déterminer directement comment actionner les moteurs x et z
pour atteindre une position du siege dans laquelle chaque zone prédéfinie comprend
au moins un ceil de I'utilisateur. Pour ce faire, lors d’une phase d’apprentissage, le
procédé décrit en relation avec la Fig. 6 a été appliqué a un ensemble représentatif de
toutes les positions relatives possibles entre des yeux d’un utilisateur et une zone
prédéfinie dans chaque image acquise. Lors de cette phase d’apprentissage, 1’étape
605 correspond a la Fig. 8. Les actionnements appliqués aux moteurs x et z pour que
les yeux d’un utilisateur apparaissent dans les zones prédéfinies sont mémorisés. Un
tableau indiquant pour chaque paire de positions initiales des yeux possible (7.e. une
position initiale pour I’'image acquise par la caméra 106C et une position initiale pour
I’image acquise par la caméra 106D), les actionnements a appliquer aux moteurs x et
z, sont sauvegardés dans 1’unité de stockage 1053 du module de traitement 105. Une
fois la phase d’apprentissage terminée, lorsque le module de traitement 105 détecte au
moins un ceil dans chaque image acquise par les caméras 106C et 106D, le module de
traitement recherche dans le tableau sauvegardé, la paire de positions initiales
correspondant aux positions des yeux détectées dans les deux images acquises.
Lorsque la paire de positions initiales est trouvée, le module de traitement actionne les
moteurs x et z selon les actionnements correspondant a ladite paire trouvée dans le
tableau sauvegardé.

Dans un mode de réalisation, le procédé décrit en relation avec la Fig. 6 est
appliqué a chaque démarrage de I’aéronef 1. Lorsqu’une position du siege a été
trouvée une premiére fois, celle-ci est sauvegardée dans 1’unité de stockage 1053 du

module de traitement 105. L’utilisateur peut alors quitter son siege et revenir s’asseoir.
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A chaque fois que I'utilisateur s’assied, le siége est repositionné a la derniere position
trouvée. Chaque caméra fait alors une acquisition d’image et une détection des yeux
est alors mise en ceuvre dans chaque image acquise pour déterminer si ceux-ci sont
toujours bien positionnés dans chaque zone prédéfinie. Si ce n’est pas le cas (par
exemple, parce qu’un pilote a été remplacé par un co-pilote dans 1’aéronef 1), le
procédé décrit en relation avec la Fig. 6 est remis en ceuvre.

Dans un mode de réalisation, lorsqu’une position du siege a été trouvée, cette
position peut étre Iégeérement ajustée par I'utilisateur autour de la position trouvée en
utilisant des boutons ou des manettes. Une zone d’ajustement est alors prédéfinie
autour de la position trouvée par le procédé décrit en relation avec la Fig. 6.
L’utilisateur ne pourra ajuster la position de son siege que dans cette zone
d’ajustement prédéfinie. Par exemple I'utilisateur peut ajuster de plus ou moins cing
centimetres suivant ’axe des z et de plus ou moins dix centimétres suivant I’axe des x
autour de la position trouvée.

Dans un mode de réalisation, I'utilisateur lance le procédé décrit en relation avec
la Fig. 6 lorsqu’il s’assoit sur le siege 103A par exemple en appuyant sur un bouton.

De cette maniere, le procédé bouclera tres peu dans les étapes 601 a 603.
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REVENDICATIONS

1) Procédé de positionnement automatique d’un siége (103A) dans un appareil
(1) comprenant deux caméras (106C, 106D) situées de part et d’autre dudit sieége
(103A), chacune a une position permettant d’acquérir des images d’un visage d’un
utilisateur assis sur ledit siege (103A), ledit siege (103A) comprenant au moins un
moteur, chaque moteur agissant sur une position du siege (103A) suivant un axe
prédéfini, caractérisé en ce que le procédé comprend :

pour chaque caméra (106C, 106D) :

obtenir (600) une position d’une zone prédéfinie (73C, 73D) d’image dans
laquelle doit se trouver au moins un ceil d’un utilisateur de I’appareil (1) ;

acquérir (601) une image (72C, 72D) d’un utilisateur assis sur le siége (103A) ;

détecter (602, 603) au moins un ceil dudit utilisateur assis dans I’image acquise
(72C, 72D) ; et,

obtenir (604) une position relative entre chaque ceil détecté et la zone prédéfinie
(73C, 73D) ; et,

en utilisant chaque position relative obtenue :

actionner (605) au moins un moteur jusqu’a ce que chaque zone prédéfinie

(73C, 73D) comprenne au moins un ceil de 1’utilisateur assis.

2) Procédé selon la revendication 1, caractéris€ en ce que D’appareil est un

acronef (1) et le siege (103A) est un siege d’un cockpit de 1’aéronef (10).

3) Procédé selon la revendication 1 ou 2, caractérisé en ce qu’au moins un
moteur est actionné itérativement (801, 810) de maniére a modifier la position du
siege (103A) d’une valeur prédéfinie a chaque itération, chaque modification de la
position du sieége (103A) étant suivie d’une acquisition d’une image par chaque
caméra et d’une détection (803, 812) des yeux dans chaque image acquise afin de
vérifier la position de chaque ceil détecté dans chaque image acquise par rapport a la

zone prédéfinie.

4) Procédé selon la revendication 1 ou 2, caractéris€é en ce que le procédé
comprend, déterminer, a partir de chaque position relative obtenue, comment

actionner chaque moteur pour atteindre une position du siege (103A) dans laquelle
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chaque zone prédéfinie comprend au moins un ceil de l'utilisateur en utilisant un
tableau prédéfini associant un ensemble de paires possibles de positions relatives,
chaque position relative d’une paire étant associée a une des deux caméras, un

actionnement a appliquer a au moins un moteur.

5) Procédé selon 1’'une quelconque des revendications précédentes, caractérisé
en ce que, lorsque suite a un positionnement automatique du siege, une position du
siége a été trouvée, une information représentative de la position trouvée est
sauvegardée, la position ainsi sauvegardée étant utilisée lorsque 1’utilisateur modifie
ladite position trouvée pour quitter le siége pour repositionner le siege dans la position

trouvée lorsque 1’utilisateur se rassied.

6) Procédé selon la revendication 5, caractérisé en ce que, lorsque I'utilisateur se
rassied, chaque caméra de détection fait une acquisition d’une image et une détection
des yeux dans chaque image acquise est alors mise en ceuvre pour vérifier si chaque
zone prédéfinie comprend au moins un ceil, le procédé étant remis en ceuvre dans sa

totalité lorsqu’une zone prédéfinie ne comprend pas au moins un ceil.

7) Procédé selon I'une quelconque des revendications précédentes, caractérisé
en ce que, lorsque suite a un positionnement automatique du sieége une position du
siége a été trouvee, le procédé comprend : ajuster la position du siege dans une zone

prédéfinie autour de la position trouvée.

8) Dispositif (105) permettant un positionnement automatique d’un sie¢ge (103A)
dans un appareil (1) comprenant deux caméras (106C, 106D) situées de part et d’autre
dudit siege (103A) a une position permettant d’acquérir des images d’un visage d’un
utilisateur assis sur ledit siege (103A), ledit siege (103A) comprenant au moins un
moteur, chaque moteur agissant sur une position du siege (103A) suivant un axe
prédéfini, caractérisé en ce que le dispositif comprend :

pour chaque caméra (106C, 106D) :

des moyens d’obtention (600) pour obtenir une position d’une zone prédéfinie
(73C, 73D) d’image dans laquelle doit se trouver au moins un ceil d’un utilisateur de

I’appareil (1) ;
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des moyens d’acquisition (601) pour acquérir une image (72C, 72D) d’un
utilisateur assis sur le siege (103A) ;

des moyens de détection (602, 603) pour détecter au moins un ceil dudit
utilisateur assis dans I’image acquise (72C, 72D) ; et,

des moyens d’obtention (604) pour obtenir une position relative entre chaque
ceil détecté et la zone prédéfinie (73C, 73D) ;

des moyens d’actionnement (605), utilisant chaque position relative obtenue,
pour actionner au moins un moteur jusqu’a ce que chaque zone prédéfinie (73C, 73D)

comprenne au moins un ceil de I’utilisateur assis.

9) Systéme permettant un positionnement automatique d’un siege (103A) dans
un appareil comprenant deux caméras (106C, 106D) situées de part et d’autre dudit
siecge (103A) a une position permettant d’acquérir des images d’un visage d’un

utilisateur assis sur ledit siege (103A) et un dispositif selon la revendication 8.

10) Produit programme d’ordinateur, caractérisé en ce qu’il comporte des
instructions pour mettre en oceuvre, par un dispositif (105), le procédé selon 1'une

quelconque des revendications 1 a 7 par un processeur du dispositif.

11) Moyens de stockage, caractérisés en ce qu’ils stockent un programme
d’ordinateur comportant des instructions pour mettre en ceuvre, par un dispositif
(105), le procédé selon l'une quelconque des revendications 1 a 7 lorsque ledit

programme est exécuté par un processeur du dispositif.
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