0 2020/193438 A 1 | KOO0 OO 00O

(12) DEMANDE INTERNATIONALE PUBLIEE EN VERTU DU TRAITE DE COOPERATION EN MATIERE DE
BREVETS (PCT)

Organisation Mondiale de 1 N
) Propriété Intelloctuclle g; 0 OO0 OO 0 OO A0

Bureau international (10) Numéro de publication internationale

(43) Date de la publication internationale — WO 2020/193438 Al
01 octobre 2020 (01.10.2020) WIPO I PCT

(51) Classification internationale des brevets : SD, SE, SG, SK, SL, ST, SV, SY, TH, TJ, TM, TN, TR, TT,
B60W 30/12 (2020.01) GO6K 9/00 (2006.01) TZ, UA, UG, US, UZ, VC, VN, WS, ZA, ZM, ZW.

Boow 30/18(2012.01) G03G 1716 (2006.01) (84) Etats désignés (sauf indication contraire, pour tout titre de

(21) Numéro de la demande internationale : protection régionale disponible) : ARIPO (BW, GH, GM,

PCT/EP2020/057885 KE, LR, LS, MW, MZ, NA, RW, SD, SL, ST, SZ, TZ, UG,

ZM, ZW), eurasien (AM, AZ, BY, KG, KZ, RU, TJ, TM),
européen (AL, AT, BE, BG, CH, CY, CZ, DE, DK, EE, ES,

20 mars 2020 (20.03.2020) FI FR. GB, GR, IR, HU, IE. IS, IT, LT, LU, LV, MC, MK,
(25) Langue de dépét : frangais MT, NL, NO, PL, PT, RO, RS, SE, SL, SK, SM, TR), OAPI
(BF, BJ, CF, CG, CL, CM, GA, GN, GQ, GW, KM, ML,
MR, NE, SN, TD, TG).

(22) Date de dépot international :

(26) Langue de publication : francais

(30) Données relatives a la priorité :
1903280 28 mars 2019 (28.03.2019) FR  Publiée:

(71) Déposants : RENAULT S.A.S [FR/FR] : 13-15 quai — avec rapport de recherche internationale (Art. 21(3))
Le Gallo, 92100 BOULOGNE-BILLANCOURT (FR).
NISSAN MOTOR CO., LTD. [JP/JP] ; 2 Takara-cho, Ka-
nagawa-ku Yokohama-Shi, KANAGAWA, 221-0023 (JP).

(72) Inventeurs : CANDAS, Christophe ; Centre Technique
d'Aubevoye Parc de Gaillon, 27940 Aubevoye (FR).
KUNC, Jérome ; 7 Route de Villez, 27950 La Chapelle
Longueville (FR).

(74) Mandataire : ROUGEMONT, Bernard ; RENAULT
S.A.S, 1 AVENUE DU GOLF Sce 00267 - FR TCR GRA
2 36, 78084 GUYANCOURT CEDEX (FR).

(81) Etats désignés (sauf indication contraire, pour tout titre de
protection nationale disponible) . AE, AG, AL, AM, AO,
AT, AU, AZ, BA, BB, BG, BH, BN, BR, BW, BY, BZ, CA,
CH, CL, CN, CO, CR, CU, CZ,DE, DJ, DK, DM, DO, DZ,
EC, EE, EG, ES, FI, GB, GD, GE, GH, GM, GT, HN, HR,
HU, ID, IL, IN, IR, IS, JO, JP, KE, KG, KH, KN, KP, KR,
KW,KZ,LA,LC,LK,LR,LS,LU,LY,MA, MD, ME, MG,
MK, MN, MW, MX, MY, MZ, NA, NG, NI, NO, NZ, OM,
PA, PE, PG, PH, PL, PT, QA, RO, RS, RU, RW, SA, SC,

(54) Title: METHOD FOR CONTROLLING THE POSITIONING OF A MOTOR VEHICLE ON A TRAFFIC LANE

(54) Titre : PROCEDE DE COMMANDE DU POSITIONNEMENT D'UN VEHICULE AUTOMOBILE SUR UNE VOIE DE
CIRCULATION

(57) Abstract: Disclosed is a method for controlling the positioning of a motor vehicle (10) on a road (1) comprising several traffic
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Description

Titre de l'invention : Procédé de commande du
positionnement d’un véhicule automobile sur une voie de
circulation

[0001] L'invention concerne un procédé et un dispositif de commande du
positionnement d’un véhicule automobile dans une voie de circulation. L'invention
trouve une application particulierement avantageuse dans la réalisation de
systémes de gestion du niveau d’autonomie des véhicules automobiles a
conduite autonome, pour lesquels il est primordial de pouvoir contréler avec

fiabilité le positionnement du véhicule dans son environnement.

[0002] La problématique de positionner un véhicule dans sa voie de circulation, est
aujourd’hui au cceur des premiers niveaux d’autonomie des véhicules permettant
des phases de conduite autonome, c’est-a-dire pendant lesquelles ils sont
conduits de fagon automatisée, sans que le conducteur n’agisse sur le volant ou
les pédales. En particulier, sur autoroute et/ou sur voies rapides (chaussées
séparées par un terre-plein central), en mode autonome ou semi-autonome, une
stratégie actuelle de contréle du positionnement latéral du véhicule dans sa voie
de circulation consiste a positionner le véhicule sensiblement en milieu de voie.
En situation réelle de conduite, cette stratégie peut engendrer une certaine
anxiété du point de vue du conducteur. En effet, sur une route comprenant
plusieurs voies de circulation, lorsqu’un véhicule en phase de conduite autonome
se déplagant d’amont en aval selon le sens de circulation, est positionné sur la
voie la plus a gauche pour un observateur tourné vers I'aval, par exemple dans le
cas d’'un dépassement de véhicule, le véhicule en phase de conduite autonome
peut alors sembler trop proche du véhicule dépassé pour I'usager du véhicule
autonome, surtout si le véhicule dépassé louvoie dans sa voie. De la méme
maniére, lorsque le véhicule en phase de conduite autonome est positionné sur
la voie la plus a droite par rapport au méme observateur et qu'il subit un
dépassement par un autre véhicule, l'usager du véhicule autonome peut

également ressentir une proximité trop grande avec cet autre véhicule.

[0003]On connait du document US8473144 un systeme de contrdle du

positionnement latéral d’'un véhicule sur sa voie de circulation, qui est basé sur
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l'identification des véhicules environnants. Plus précisément, le systéme est
concu pour identifier des objets a proximité du véhicule et, pour chaque objet
identifié, estimer un intervalle de temps pendant lequel le véhicule et I'objet
seront latéralement adjacents, en fonction notamment des vitesses et directions
de mouvement respectives du véhicule et de l'objet, et ajuster la trajectoire du
véhicule en prenant en compte une distance latérale de sécurité a maintenir
entre le véhicule et I'objet identifié pendant ledit intervalle de temps. Cependant,
cette solution entraine des louvoiements permanents du véhicule pour maintenir
la distance latérale de sécurité. En particulier, sur des portions de route ou le
trafic est dense, le véhicule peut étre soumis a de nombreux ajustements de
trajectoires, ce qui a pour conséquence de faire osciller le véhicule, ce qui peut
également étre source d’'anxiété pour le conducteur. En outre, ce systéme est
entierement basé sur la détection d’objets se déplacant a proximité du véhicule.
De plus, mise a part la position du véhicule, il est nécessaire de mesurer sa
vitesse ainsi que plusieurs autres paramétres, comme par exemple I'accélération
ou la décélération du véhicule. Ce systéme est donc relativement complexe a

mettre en ceuvre.

[0004]L’invention a pour but de proposer un procédé de commande du
positionnement d’'un véhicule autonome dans sa voie de circulation qui soit plus
en adéquation avec les besoins notamment de sécurité et de sérénité des
usagers en situation réelle de conduite, en particulier en présence d'autres
véhicules susceptibles de se retrouver latéralement adjacents avec le véhicule

autonome, et qui soit simple a mettre en ceuvre.

[0005] A cette fin, I'invention concerne un procédé de commande du positionnement
d’'un véhicule automobile circulant sur une route comprenant plusieurs voies de
circulation délimitées latéralement par des lignes de marquage au sol,

caractérisé en ce qu'’il comprend les étapes suivantes :
recevoir un signal issu d’au moins une caméra équipant le véhicule,

analyser ledit signal généré par la caméra pour détecter lesdites lignes de

marquage au sol,
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identifier, selon une classification prédéfinie des types de lignes de marquage au
sol, le type des lignes de marquage au sol détectées qui délimitent latéralement

la voie de circulation courante du véhicule,

déterminer des caractéristiques de la voie de circulation courante du véhicule en
fonction de l'identification du type des lignes de marquage au sol qui la délimitent

et,

si la voie de circulation a pour caractéristique d’étre parmi au moins une voie de
circulation la plus a gauche et une voie de circulation la plus a droite pour un

observateur tourné selon le sens de circulation du véhicule,

commander le positionnement du véhicule dans sa voie de circulation courante
de maniere a décaler le véhicule en direction du bord distal de la route par

rapport a I'axe central de la voie de circulation du véhicule.

[0006] Grace a cette approche, il est possible de contrbler le positionnement latéral
du véhicule dans sa voie de circulation en adoptant un positionnement approprié
dans la voie et en conservant une méme trajectoire a suivre pour le véhicule,
quels que soient les objets présents dans I'environnement du véhicule, en
particulier les autre véhicules en mouvement a proximité. De plus, le procédé de
I'invention ne nécessite que l'utilisation d’'une caméra, qui est déja présente sur la
plupart des véhicules, et dont I'exploitation des signaux pour la mise en ceuvre du
procédé est purement algorithmique, ce qui est particulierement avantageux en

termes de simplicité de mise en ceuvre et de codt.

[0007] Avantageusement, si la voie de circulation courante a pour caractéristique
d’étre une voie de circulation centrale, le procédé comprend une étape de
commander le positionnement du véhicule dans sa voie de circulation de maniere
a centrer le véhicule par rapport a I'axe central de la voie de circulation du

véhicule.

[0008] Avantageusement, le procédé comprend une étape de maintenir une distance
de décalage prédéterminée entre le véhicule et la ligne de marquage au sol

détectée située du cbté du bord distal de la route.

[0009] De préférence, ladite distance de décalage peut étre paramétrable en fonction

de la vitesse du véhicule.
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[0010] Avantageusement, ladite distance de décalage est diminuée a basses
vitesses, de préférence pour des vitesses du véhicule inférieures ou égales a

environ 20 m/s.

[0011] De préférence, ladite distance de décalage est égale a une fraction d’'une
distance de sécurité définie par la différence entre la largeur de la voie de
circulation courante du véhicule et la largeur du véhicule.

[0012] Avantageusement, la largeur de la voie de circulation courante du véhicule
est déterminée en fonction de la position relative des lignes de marquage au sol

détectées qui délimitent latéralement la voie de circulation du véhicule.

[0013] Avantageusement, la classification prédéfinie des types de lignes de
marquage au sol inclut des informations sur la nature continue ou discontinue
des traits constituant les lignes de marquage au sol, sur la longueur des traits et

sur l'intervalle entre les traits.

[0014]L’invention concerne également un dispositif de commande du
positionnement d’'un véhicule automobile circulant sur une route comprenant
plusieurs voies de circulation délimitées latéralement par des lignes de marquage
au sol, caractérisé en ce qu’il comprend une interface d’entrée adaptée a étre
couplée a au moins une caméra équipant le véhicule et au moins une unité de
traitement adaptée a mettre en ceuvre les étapes du procédé tel que décrit ci-

dessus.

[0015] L’invention concerne également un véhicule automobile caractérisé en ce qu'il

comprend au moins une caméra et un dispositif tel que décrit ci-dessus.

[0016] D'autres caractéristiques et avantages de linvention ressortiront de la
description qui en est faite ci-apres, a titre indicatif et nullement limitatif, en

référence aux dessins annexés, dans lesquels :

[Fig. 1] illustre de fagon schématique un exemple de mise en ceuvre du procédé
de commande pour le positionnement d’un véhicule sur sa voie de circulation,

pour différents cas de figure ;

[Fig. 2] illustre de fagon schématique un exemple de différents types de lignes de

marguage au sol susceptibles de délimiter latéralement les voies de circulation ;

[Fig. 3] illustre de fagon schématique le dispositif de commande selon l'invention
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[Fig. 4] illustre un exemple de décalage du véhicule dans une voie de circulation

en fonction de la vitesse du véhicule.

[0017] On a représenté sur la figure 1 une partie d’'une route 1 comprenant selon cet
exemple trois voies de circulation, respectivement une voie située la plus a droite,
dite voie de droite11, une voie centrale 12 et une voie située la plus a gauche,
dite voie de gauche 13, la voie de droite 11 étant située sur la rive droite de la
voie centrale 12 par rapport a un observateur tourné vers I'aval selon le sens de
circulation et la voie de gauche 13 étant située sur la rive gauche de la voie
centrale 12 par rapport au méme observateur, et sur lesquelles est susceptible
de circuler un véhicule 10 se déplacant d’amont en aval. La route 1 a trois voies
de circulation selon I'exemple de la figure 1 est délimitée latéralement par deux
bords distaux opposés, respectivement un bord distal constitué par une bande
d’'arrét d’'urgence 14, qui est située sur la rive droite de la voie de droite 11 et par
un bord distal constitué par un terre plein central 15, qui est situé sur la rive
gauche de la voie de gauche 13. Par ailleurs, chacune des voies de circulation
11, 12 et 13 de la route 1 est délimitée latéralement a droite et a gauche par des

lighes de marquage au sol 16.

[0018]On part du constat que, selon le type des lignes de marquage au sol qui
délimitent chaque voie de circulation, il est possible de déterminer dans quelle
voie de circulation précisément est placé le véhicule. A partir de cette information,
on fournira, comme il sera expliqué plus en détail par la suite, le décalage
approprié permettant de décaler plus ou moins le véhicule dans sa voie, de fagon
a garantir un positionnement du véhicule propre a favoriser I'acceptabilité du
mode autonome par l'utilisateur et ce, quels que soient les objets présents dans

I'environnement du véhicule.

[0019] L’invention prévoit donc de détecter les lignes de marquage au sol qui sont
disposées latéralement de part et d’autre de chacune des voies de circulation
pour déterminer, a partir d’'une identification de ces lignes de marquage au sol
détectées, sur quelle voie de circulation précisément est placé le véhicule. Pour
ce faire, on équipe le véhicule 10 avec une caméra 20, par exemple placée vers
avant du véhicule. Dans ce cas, elle est de préférence disposée en haut du
pare-brise, au niveau de la jonction avec le toit du véhicule, de facon a permettre

d’'observer la scéne située devant le véhicule. On pourra avantageusement
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utiliser la caméra frontale installée sur le pare-brise du véhicule avec les
capacités de traitement d’'image associé, comme utilisés par exemple par les
systémes de détection d'obstacles équipant certains véhicules et servant au

contrdle latéral du véhicule, tel que le systéme Mobileye®.

[0020]La figure 2 illustre une classification des différents types de lignes de
marquage au sol susceptibles de délimiter latéralement des voies de circulation.
Les caractéristiques spécifiques permettant de distinguer les différents types
connus de lignes de marquage au sol concernent en particulier la nature continue
ou discontinue des traits constituant ces lignes, la longueur des traits, ainsi que
l'intervalle entre eux. Ainsi, pour une voie de circulation la plus a gauche, située
du cété d’'un terre-plein central délimitant les deux sens de circulation d’'une route,
la ligne de marquage au sol délimitant latéralement cette voie du terre plein
central adjacent peut étre par exemple soit une ligne constituée par des traits
discontinus présentant chacun une longueur de 3m et un intervalle régulier entre
eux de 10m, telle que la ligne T1 de la figure 2, soit une ligne en traits continus.
Pour une voie centrale, la ligne de marquage au sol délimitant cette voie de
chaque cbté peut par exemple étre constituée d’une ligne discontinue telle que la
ligne T1, T'1 ou T3 illustrée a la figure 2. Enfin, pour une voie de circulation la
plus a droite, située du cbété d'une bande d'arréte d'urgence, la ligne de
marquage au sol délimitant latéralement cette voie de la bande d’'arrét d’'urgence
peut par exemple étre constituée d’'une ligne discontinue telle que la ligne T2, T'3
ou T4 illustrée a la figure 2. Autrement dit, la classification permet de déterminer
une voie de circulation parmi une voie de gauche, une voie centrale ou une voie
de droite, en fonction des caractéristiques spécifiques des différents types de

lighes de marquage au sol.

[0021] Ainsi, a partir du signal généré par la caméra embarqué a I'avant du véhicule,
on identifie au moyen d’algorithmes de traitement d'image associés a la caméra
connus en soi, le type de lighes de marquage au sol situées a droite et a gauche
du véhicule et, a partir de la classification des types de lignes de marquage au
sol, on détermine sur quelle voie est placé le véhicule, parmi la voie de gauche,

la voie centrale ou la voie de droite.

[0022] Egalement, en fonction de la position des lignes de marquage au sol

détectées par la caméra de chaque cété du véhicule, on détermine la largeur L
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de la voie sur laquelle est placée le véhicule. A partir de la largeur de voie ainsi
déterminée, on calcule une distance de sécurité, qui sera utilisée pour
positionner le véhicule dans sa voie de circulation comme il sera expliqué en
détail ci-aprés. Cette distance de sécurité est préférentiellement définie comme
étant la différence entre la largeur de voie L déterminée a partir du signal généré
par la caméra et la largeur du véhicule I, qui est une information connue par le
systeme. Cette information de distance de sécurité, ainsi que l'information sur la
voie de circulation du véhicule déterminée a I'étape précédente a partir du signal
généré par la caméra, vont ensuite étre exploitées pour commander le

positionnement du véhicule dans sa voie de circulation.

[0023] La figure 3 représente un dispositif comportant des moyens adaptés a la
mise en ceuvre du procédé selon un mode de réalisation de linvention. Le
dispositif 1 comprend une premiére unité de traitement 30, qui recoit les signaux
d'image de la caméra 20 et est adaptée a exécuter un traitement d'image pour la
reconnaissance et l'identification des types de lignes de marquage au sol. Ce
traitement d’'image permet d’en déduire comme expliqué précédemment la voie
de circulation sur laquelle est placé le véhicule, ainsi que la largeur de cette voie
de circulation et partant, la distance de sécurité. La premiére unité de traitement
30 recoit également des signaux fournis par un capteur 40 adapté a mesurer la
vitesse du véhicule. La premiére unité de traitement 30 peut par exemple étre le
calculateur utilisé dans le systéeme embarqué d’assistance a la conduite, appelé
communément ADAS (acronyme pour Advanced Driver Assistance System, en
langue anglaise), équipant le véhicule.

[0024] De fagon générale, s'il ressort de I'exploitation des signaux d’image et de
l'identification des types de lignes de marquage au sol que le véhicule est placé
sur la voie de circulation la plus a gauche ou la voie de circulation la plus a droite
de la route, alors la premiére unité de traitement 30 est adaptée pour commander
le positionnement du véhicule dans la voie, de maniere a décaler le véhicule en
direction du bord distal de la route par rapport a I'axe central de la voie. Dans ce
cas, le positionnement du véhicule dans sa voie est commandé de fagon a
décentrer le véhicule dans sa voie en maintenant sensiblement constante une
distance de décalage entre le véhicule et la ligne de marquage au sol qui est

située du cété du bord distal de la route, cette distance de décalage étant
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préférentiellement égale a une fraction de la distance de sécurité précédemment

calculée.

[0025] Par contre, si la voie de circulation sur laquelle est placé le véhicule est
déterminée comme étant la voie de circulation centrale, alors la premiere unité de
traitement 30 est adaptée pour commander le positionnement du véhicule de

maniére a centrer le véhicule dans la voie de circulation.

[0026] Pour commander le positionnement du véhicule, la premiere unité de
traitement 30 coopere avec une deuxieme unité de traitement 50, qui est par
exemple le calculateur en charge de la direction d’assistance électrique du
véhicule. Ce dernier recoit des ordres de commande issus de la premiére unité
de traitement 30 pour agir sur la direction du véhicule de facon a décaler ou
centrer le véhicule dans sa voie de circulation, selon les cas de figures évoqués

ci-dessus.

[0027] Ainsi, suivant I'exemple de la figure 1, dans le cas ou le véhicule 10 circule
sur la voie de droite 11, on commande le positionnement du véhicule de maniére
a décentrer le véhicule dans la voie 11 en direction du bord distal de la route,
constitué ici par la bande d’arrét d’'urgence 14 et a maintenir le véhicule a une
distance de décalage D par rapport a la ligne de marquage au sol 16 situé du
cbté de la bande d'arrét d’'urgence 14, la distance de décalage D étant par
exemple choisie égale a 1/3 de la distance de sécurité. Dans ce cas, la distance
entre le véhicule 10 et la ligne de marquage au sol 16 opposée, délimitant la voie
de droite 11 par rapport a la voie centrale adjacente 12, est maintenue a 2/3 de la

distance de sécurité.

[0028] De la méme facon, dans le cas ou le véhicule 10 circule sur la voie de gauche
13, on commande le positionnement du véhicule de maniere a décentrer le
véhicule dans la voie 11 en direction du bord distal de la route, constitué ici par le
terre-plein central 15 et a maintenir le véhicule a une distance de décalage D, par
exemple choisie égale a 1/3 de la distance de sécurité, par rapport a la ligne de
marquage au sol 16 situé du cété du terre-plein central 15. Ainsi, la distance
entre le véhicule 10 et la ligne de marquage au sol 16 opposée, délimitant la voie
de gauche 13 par rapport a la voie centrale adjacente 12, est maintenue a 2/3 de

la distance de sécurité.
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[0029] Enfin, si le véhicule circule sur la voie centrale 12, on commande le
positionnement de maniére a placer le véhicule au centre de la voie et a
maintenir le véhicule a une distance de décalage D correspondant a la moitié de
la distance de sécurité par rapport a chacune des lignes de marquage au sol 16

délimitant de chaque cété la voie de circulation centrale 12.

[0030] Cette stratégie permet d’'ajuster le positionnement du véhicule dans sa voie
de circulation, de facon indépendante des autres véhicules se déplacant a
proximité, ce qui permet une conduite souple sans trop de variations de
trajectoires. En outre, quelle que soit la voie de circulation du véhicule, la
distance de décalage imposée par la commande du positionnement du véhicule
permet de laisser une marge suffisante et acceptable vis-a-vis d'un autre
véhicule, dépassant ou dépassé, situé dans une zone latérale adjacente a
proximité du véhicule. Cette marge imposée par la distance de décalage, permet
de favoriser I'acceptabilité de la conduite du véhicule en mode autonome pour

l'utilisateur, tout en assurant la sécurité.

[0031] Selon un mode de réalisation particulier, on peut prévoir que, lorsque le
véhicule est situé dans la voie de gauche, soit la voie adjacente au terre-plein
central, ou la voie de droite, soit la vois adjacente a bande d’'arrét d’'urgence, la
distance de décalage du véhicule dans sa voie soit paramétrable en fonction de
la vitesse du véhicule. En particulier, a basses vitesses, typiquement pour des
vitesses de véhicule inférieures a environ 20 m/s, on prévoit de décaler
davantage le véhicule en direction de la ligne de marquage au sol située du coté
du bord de la route, autrement dit de diminuer la distance de décalage a
maintenir par rapport a cette ligne. Cette stratégie permet de laisser un passage

plus conséquent pour la remontée des motards par exemple.

[0032] La figure 4 illustre un exemple de commande du positionnement du véhicule
dans sa voie de circulation en fonction de la vitesse du véhicule. Dans cet
exemple, le véhicule présente une largeur égale a 2,128 m et circule dans la voie
de gauche, ladite voie comprenant une largeur de 3,50 m. On dispose donc
d'une distance de sécurité égale a 1,372 m. Selon cet exemple, pour des
vitesses de véhicule inférieures a 20m/s, la distance de décalage du véhicule vis-
a-vis de ligne de marquage au sol délimitant latéralement la voie a gauche est

fixée a 1/4 de la distance de sécurité, soit 0,34 m, puis, pour des vitesses
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comprises entre sensiblement 20 m/s et 40 m/s, cette distance de décalage est
augmentée a 1/3 de la distance de sécurité, soit 0,46 m et enfin, pour des
vitesses supérieures a 40 m/s, on fixe cette distance de décalage a la moitié de

la distance de sécurité, soit 0,69 m selon I'exemple.
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Revendications

[Revendication 1] Procédé de commande du positionnement d’un véhicule
automobile (10) circulant sur une route (1) comprenant plusieurs voies de
circulation (11, 12, 13) délimitées latéralement par des lignes de marquage au
sol (16), caractérisé en ce qu'il comprend les étapes suivantes :
recevoir un signal issu d’au moins une caméra (20) équipant le véhicule,
analyser ledit signal généré par la caméra pour détecter lesdites lignes de
marquage au sol,
identifier, selon une classification prédéfinie des types de lignes de marquage
au sol, le type des lignes de marquage au sol détectées qui délimitent
latéralement la voie de circulation courante du véhicule,
déterminer des caractéristiques de la voie de circulation courante du véhicule
en fonction de lidentification du type des lignes de marquage au sol qui la
délimitent et,
si la voie de circulation courante a pour caractéristique d’étre parmi au moins
une voie de circulation la plus a gauche (13) et une voie de circulation la plus
a droite (11) pour un observateur tourné selon le sens de circulation du
véhicule,
commander le positionnement du véhicule dans sa voie de circulation
courante de maniére a décaler le véhicule en direction du bord distal (14, 15)
de la route par rapport a I'axe central de la voie de circulation du véhicule.

[Revendication 2] Procédé selon la revendication 1, caractérisé en ce que
si la voie de circulation courante a pour caractéristique d’étre une voie de
circulation centrale (12), il comprend une étape de commander le
positionnement du véhicule dans sa voie de circulation de maniére a centrer
le véhicule par rapport a I'axe central de la voie de circulation du véhicule.

[Revendication 3] Procédé selon la revendication 1 ou 2, caractérisé en ce
gu'il comprend une étape de maintenir une distance de décalage (D)
prédéterminée entre le véhicule (10) et la ligne de marquage au sol détectée
située du c6té du bord distal de la route.

[Revendication 4] Procédé selon la revendication 3, caractérisé en ce que
ladite distance de décalage (D) est paramétrable en fonction de la vitesse du

véhicule.
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[Revendication 5] Procédé selon la revendication 4, caractérisé en ce que
ladite distance de décalage (D) est diminuée a basses vitesses, de
préférence pour des vitesses du véhicule inférieures ou égales a environ 20
m/s.

[Revendication 6] Procédé selon I'une quelconque des revendications 3 a 5,
caractérisé en ce que ladite distance de décalage (D) est €gale a une fraction
d’'une distance de sécurité définie par la différence entre la largeur (L) de la
voie de circulation courante du véhicule et la largeur (I) du véhicule.

[Revendication 7] Procédé selon la revendication 6, caractérisé en ce que
la largeur de la voie de circulation courante du véhicule est déterminée en
fonction de la position relative des lignes de marquage au sol détectées qui la
délimitent latéralement.

[Revendication 8] Procédé selon l'une quelconque des revendications
précédentes, caractérisé en ce que la classification prédéfinie des types de
lignes de marquage au sol inclut des informations sur la nature continue ou
discontinue des traits constituant les lignes de marquage au sol, sur la
longueur des traits et sur I'intervalle entre les traits.

[Revendication 9] Dispositif de commande du positionnement d’'un véhicule
automobile circulant sur une route comprenant plusieurs voies de circulation
délimitées latéralement par des lignes de marquage au sol, caractérisé en ce
gu’il comprend une interface d’entrée adaptée a étre couplée a au moins une
caméra équipant le véhicule et au moins une unité de traitement adaptée a
mettre en ceuvre les étapes du procédé selon l'une quelconque des
revendications précédentes.

[Revendication 10] Véhicule automobile caractérisé en ce qu'il comprend au

moins une caméra et un dispositif selon la revendication 9.
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