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(57) Abréegée/Abstract:
L'invention concerne un dispositif pour differencier, parmi des vehicules passant devant le dispositif, un poids lourd de transport de

marchandises d'un autocar comportant sur toute sa longueur des surfaces vitrees bordees par une traverse superieure et une
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(57) Abrege(suite)/Abstract(continued):

traverse Inferieure, le dispositif comprenant un empilement vertical d'emetteurs de faisceaux incidents vers au moins une moitié
superieure d'un flanc d'au moins une partie des vehicules, un empilement vertical de recepteurs pour detecter les faisceaux
renvoyes par le flanc desdits vehicules, un moyen de calcul du temps ecoulé entre chaque emission d'un faisceau et la detection

du faisceau renvoye correspondant afin d'etablir une image de chague flanc des vehicules, et un moyen de traitement de lI'image
pour y détecter une absence ou une presence de traverse superieure.
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L/ invention concerne un dispositif pour différen-

cier, parmi des véhicules passant devant le dispositilif, un

poids lourd de transport de marchandises d’un autocar com-

portant sur toute sa longueur des surfaces vitrées bordees

par une traverse supérieure et une traverse 1inférieure, le

V4

dispositif comprenant un empilement vertical d'émetteurs de

faisceaux 1ncidents vers au moins une moitlé supérleure

d’un flanc d’au moins une partie des véhicules, un emplle-

ment vertical de récepteurs pour détecter les failsceaux

renvoyés par le flanc desdits véhicules, un moyen de calcul

du temps écoulé entre chaque émission d’un faisceau et la

détection du faisceau renvoyé correspondant afin d’'établir

une 1image de chaque flanc des véhicules, et un moyen de

traitement de 1’image pour y détecter une absence ou une

présence de traverse supérleure.

L*d
l_l

FIGUR.
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Dispositif et procédé pour différencier un poids lourd de

transEort de marchandises d/un autocar

La présente 1nvention concerne un dispositif pour

différencier des poids lourds, et plus particulierement

o pour différencier un poids lourd de transport de marchan-

dise d’un autocar. L’invention concerne également un dis-

ﬁ

positif de verbalisation comprenant un tel dispositif de

différenciation et un procédé milis en cecuvre par un tel

P
p—

dispositif de différenciation.

10 ARRIERE PLAN DE L7 INVENTION

Dans le but d'améliorer 1la sécurité routiere,

{*]

différents systemes de radar automatique ont été 1instal-
lés au bord des routes pour mesurer la vitesse des véhi-

cules et photographier ceux dont la vitesse est supé-

Ay

15 rieure a un seull déterminé. Le seull est sensiblement

N\

égal a une vitesse maximale a laquelle les véhicules sont

\

autorilisés a rouler.

La vitesse maximale autorisée dépend du type de

route (autoroutes, routes a chaussées séparées, vOles ur-

20 baines..) mais aussi du type du véhicule. Ainsi, en France
la vitesse maximale autorisée sur autoroute est de
130km/h pour wune voiture, 100km/h pour un autocar et

90km/h pour un poids lourd de transport de marchandises.

Il est donc souhailtable que les radars automa-

25 tigques soient capables d’identifier le type de veéhilcules

contrdlés pour pouvolr les photographier en fonction de
leur vitesse maximale autorisée.
Certains radars automatiques 1ntegrent une an-

tenne de détection permettant d’estimer la longueur du

30 véhicule contrdlé. Ce type de radar est ainsl capable de

N

classer les véhicules selon deux catégorilies, a savolir les

véhicules légers (VL) et les poilds lourds (PL) dont le

poids total autorisé en charge est respectivement 1infe-

rieur et supérieur a 3,5 tonnes.
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Toutefois, ce type de radar ne permet pas de dif-

férencier un autocar gul n’est autre qgu’un poids lourd

destiné au transport de personnes, d’un poids lourds des-

tiné au transport de marchandise. Une vérification de la
nature du poids lourd photographié est donc nécessalre,
ce qul peut s’avérer particulierement fastidileux lorsque
celle-cl est réalisée par un opérateur.

Un autre type de radar automatigque 1integre un té-

lémetre agencé au nilveau des roues pour etablir une si-

gnature de la partie 1nférieure des véhicules contrdlés.
Alors qgue la signature d’une volture ou d’un autocar est
sensiblement continue, celle d’un poilds lourd de trans-
ports de marchandises est au contraire tres bruitée par
1’ absence de carénage notamment au niveau de sa remorque.

P
-

Ce type de radar permet donc de différencier un

autocar d’un poids lourd de transport de marchandises, a

condition toutefois que ledit poids lourd ne solt pas

carrossé en partie 1inférieure, et qu’aucun véhicule ne

s’ interpose entre le véhicule contrdlé et le radar.

OBJET DE L7 INVENTION

L’ invention a donc pour objet de proposer un

{+}

— -
aaad

moyen pour différenciler un autocar d'un polds

ourd de

transport de marchandises de maniere simple et fiable, et
gqui obvie au moins en partlie aux problemes preciteés.
RESUME DE L'"INVENTION

A cet effet, 1l’invention propose un dispositif

L]

L]

F

pour différencier, parmli des véhicules en mouvement, un

poids lourd de transport de marchandises d’un autocar

comportant sur toute sa longueur des surfaces vitreées

r~ 7

bordées par une traverse supérieure et une traverse 1nfeé-

P

rieure. Le dispositif comprend

- un empilement vertical d’émetteurs de faisceaux 1in-

cidents vers au moins une moltilié supérieure d’un

-

flanc d’au moins une partie des véhicules,
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- un empilement vertical de reécepteurs pour détecter

les failsceaux renvoyés par le flanc desdits veéhi-
cules,

- un moyen de calcul du temps écoulé entre chaque

émission d’un failsceau et la détection du failsceau

renvoyé correspondant afin d’établir une image de

chaque flanc des véhicules, et
- un moyen de traitement de 1’image pour y détecter
une absence ou une présence de traverse supérleure.

La détection d’une traverse supérieure trahit la

présence de surfaces vitrées sur le flanc du véhicule en

g~

mouvement. Un tel dispositif permet ainsl de distinguer

un poids lourd dont la remorque est dépourvue de vitrage,

d’"un autocar dont les surfaces vitrées sont prépondé-

P

rantes sur une moitilié supérieure. Un tel dispositif peut

notamment étre utilisé pour effectuer des statistiques

sur le type des véhicules empruntant une portion de

route.

Selon un  mode de réalisation préféeré de

l1"invention, les faisceaux 1incidents sont émls en infra-

-

rouge proche. De cette maniere, le dispositif est opéra-

tionnel de Jjour comme de nult et cela sans occasionner de

géne pour les conducteurs des véhicules pulsque les fais-

ceaux infrarouges ne sont pas vislibles par 1’homme.

De maniere particuliere, les faisceaux 1ncidents

sont émis par des émetteurs lasers tels que des diodes

lasers.

Avantageusement, les faisceaux 1ncidents sont

émis par des leds. Les 1leds sont effectivement des

sources de falsceaux infrarouges moins colteuses que les

émetteurs lasers.

De maniére particuliere, le dispositif comprend
au moins un détecteur de présence ou de mouvement repé-

rant, parmi les véhicules s’apprétant a passer devant le
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dispositif, la présence d’un autocar ou d’un polds lourd
de transport de marchandises.
Ainsi, lorsqgu’aucun autocar ni poids lourd de

\

transport de marchandises n’est détecté a proximite du

dispositif pendant un laps de temps défini, 11 est pos-

sible de désactiver 1’émission des falsceaux 1ncidents

et/ou la réception des faisceaux renvoyés, et a l’inverse

de les activer lorsgque gu’un autocar ou un poids lourd de

\

transport de marchandises s’appréte a passer devant le

dispositif. Un tel mode de fonctionnement permet de limi-

F

ter la consommation en énergie du dispositif et d’en pro-

—_

longer la durée de vie. Il permet également de limiter la

quantité d’images a traiter et donc d’en accélérer le

traltement.

Ay

Dans le cas ou le dispositif est rellé a un appa-

reil de prise de vue, le capteur de présence ou de mouve-

rd 4

ment peut aussi permettre d’éviter un sur-déclenchement
dudit appareil, notamment lorsque le véhicule contrdlé

est en approche.

Selon un mode de réalisation particulier de

1’”invention, le détecteur a un champ de détection angu-

b

laire sensiblement horizontal s’étendant a sensiblement

A

2,5 métres de hauteur par rapport a la route.

De la sorte, seuls les véhicules en mouvement

\

dont la hauteur est supérieure a 2,5 metre sont reperes

par le détecteur, solt 1’ensemble des autocars et des

poids lourd de transport de marchandises. Il est ainsi

possible de ne pas tenir compte des voitures passant a

e

proximité du dispositif pour activer/désactiver

1"émission des faisceaux incidents et/ou la réception des

faisceaux renvoyés, ou pour commander tout autre appareill

F
—

relié audit dispositif.

L’ invention concerne également un dispositif de

verbalisation comprenant au moins un tel dispositif de

différenciation et un appareil de mesure capable de mesu-

CA 3035533 2019-03-01



10

15

20

22

30

rer la vitesse d’un véhicule passant devant le dispositif

de différenciation.

Selon un mode de réalisation préféré de

1’”invention, 1le dispositif de verbalisation comprend un

apparell de prise de vue permettant de photographier le

F

véhicule passant devant le dispositif de verbalisation

pour vy lire une plagque d’immatriculation du véhicule.
Un tel dispositif de verbalisation est alnsli ca-

pable de photographier un poids lourd de transport de

marchandises a une vitesse différente d’un autocar.

H

—
.
e

L.’ invention concerne aussi un procédé pour di:
rencier, parmi des véhicules en mouvement, un polds lourd

de transport de marchandilises d’un autocar comportant sur

toute sa longueur des surfaces vitrées bordées par une

traverse supérieure et une traverse inférieure. Le procé-

dé comprend les étapes sulvantes

- émettre le long d’une ligne verticale des fais-

ceaux 1ncidents vers au moins une molitié supérieure d’'un

flanc d’au molns une partie des véhicules,

- capter le long d’une ligne verticale les fals-

ceaux renvoyés par le flanc desdits véhicules,

- déterminer le temps écoulé entre chaque émlis-

sion d’un falisceau et la détection du faisceau renvoye

correspondant afin d’établlr une 1mage de chaque flanc

des véhicules,

- détecter sur 1’image une absence ou une pre-

sence de traverse supérleure.

D’ autres caractéristiques et avantages de

N

1’invention ressortiront a la lecture de la description

gquli suit d’un mode de réalisation particulier, non limi-

tatif de 1’ 1nvention.
BREVE DESCRIPTION DES FIGURES

Il sera falt ré:

ﬁ
—

érence aux figures annexees, par-

ml lesquelles

CA 3035533 2019-03-01
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- la figure 1 représente un dispositif de diffé-
rencliation selon un mode de réalisation particulier de

1’ invention ;

- la figure 2 représente une premlere 1mage d’un

N

autocar passant a une premiére vitesse devant le disposi-

ti1f i1llustré a la figure 1 ;

- la figure 3 représente une deuxieme 1mage, de

définition moindre, d’un autocar passant a une deuxieme

aiul N

vitesse devant le dispositif illustré a la figure 1 ;

- la figure 4 représente une 1mage d’'un polds
lourd de transport de marchandise passant devant le dis-
positif 1llustré a la figure 1.
DESCRIPTION DETAILLEE DE L’ INVENTION

En référence a la figure 1, un dispositif 1 de

Ld

différenciation, selon un mode de réalisation particulier
de 1’invention, est 1installé sur un bord d’une route 2
s’ étendant horizontalement selon un axe Y. La route 2 est

S

rectiligne et comprend quatre voles séparées deux a deux

par un terre-plein central 3.

e N

Le dispositif 1 comporte un boitier 4 monté a

l"extrémité supérieure d’un poteau 5 s’étendant vertica-

lement selon un axe Z. Le boitier 4 comprend un empile-

ment vertical de seize émetteurs Ei (El1, EZ, .., Ele6) de

1
faisceaux incidents Fi (F1l, F2, .., Fleo) 1infrarouges. Pour

des raisons de lisibilité, seuls les deux premiers emet-

teurs El1, E2 et les deux derniers émetteurs El5, E16 ont

été représentés avec les faisceaux incidents Fl, F2Z2, Flo,

F16 correspondants. Les faisceaux incidents Fi1 1nfra-
rouges sont icli émis par des diodes électroluminescentes

(ou leds) mals peuvent aussi étre émis par des émetteurs

lasers ou toute source d’impulsions lumineuses 1nfra-

rouges.

Les faisceaux incidents Fi sont éqgquitablement ré-

partis entre le faisceau F1 et le faisceau Fl6 qui sont

respectivement a sensiblement deux et quatre metres de

CA 3035533 2019-03-01
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hauteur par rapport la route 2. Les émetteurs Ei1 sont

orientés de facon a ce que les falsceaux 1ncildents F1

suivent une trajectoire selon un axe X perpendiculalire a

l"axe Y de la route 2 en formant une barriere 1mmaté-

rielle verticale 5 s’'étendant en travers de la route de

maniere que le flanc de chaque véhicule franchissant

cette barriere soit balayé par les faisceaux 1ncident F1
sur toute la longueur du véhicule et sur une hauteur du
véhicule s’étendant entre deux metres et gquatre metres.

F

En cas d’absence d’obstacle devant le dispositif 1, les

faisceaux 1ncidents Fi traversent l’'ensemble des quatre

voles de la route 2, le terre-plein central 3 ayant une

hauteur blen 1nférieure a deux metres.

Le boitier 4 comprend également un empillement

vertical de seize récepteurs Ri1 (R1, RZ, .. Rlo) de fais-

ceaux renvoyés FRi1 (FR1, FR2, .., FR16). Les récepteurs R1

sont un a un juxtaposés aux émetteurs E1 correspondants.
Pour les mémes ralsons que précédemment, seuls les deux

premiers récepteurs R1l, R2Z et les deux dernliers récep-

teurs R15, Rl16 ont été représentés avec les faisceaux

renvoyés FR1, FR2, FR15, FR16 correspondants.

o

Le dispositif 1 comporte également un moyen de

calcul 6 des temps de vol de chague faisceau émanant des

émetteurs Ei, c’est-a-dire des temps écoulés entre chaque

émission des falsceauxX 1ncidents Fi et la détection des

faisceaux renvoyes FR1 correspondants. Le moyen de calcul
6 est ici agencé a l’intérieur du bolitier 4 et permet de

détecter la présence d’'un obstacle devant au molns un des

émetteurs Ei et d’établir une image I dudit obstacle au

fur et & mesure qu’il passe devant le dispositif 1. Un

moven de traitement 7 relié au moyen de calcul © permet

d’ analyser la composition de 1l’image I. Le moyen de cal-

cul 6 et le moyen de traitement 7 sont 1cl des programmes

informatigues exécutés par une unité informatique guil est

logée dans le boitier 4 et quil comprend : une mémolre
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dans laquelle sont stockées les programmes, les données
de paramétrage des programmes, et les données acquises ;

un processeur exécutant les programmes et commandant le

fonctionnement du dispositif ; des moyens de raccordement

N

a un réseau permettant a 1’unité 1nformatique de trans-

A Y

mettre a un serveur central distant les 1mages et les

données mesurées correspondant aux infractions détectées.

Sur la figure 1, un autocar 8 dont la hauteur est

N

sensiblement inférieure a quatre metres circule d’un cété

~

du terre-plein central 5 et s’appréte a passer devant le

P

dispositif 1. L’autocar 8 comporte de chaque cdté des

surfaces vitrées 8b s’étendant sur une moltié supérileure

des flancs 8f de 1’autocar. Les surfaces vitrées 8b sont

bordées par une traverse supérleure 8a et une traverse

inférieure 8c, et sont séparées par des montants verti-

caux 38d.

Circulent également sur cette route une voiture 9

.

dont la hauteur est strictement i1inférieure a deux metres

et un poids lourd 10 de transport de marchandises dont la

N

hauteur est sensiblement inférieure a quatre metres. Le

poids lourd 10 comporte un camion tracteur 10a auquel est
attelée une remorque 10c entierement tdlée. La voiture 9

et le poids lourd 10 s’apprétent, tout comme 1l’autocar &,

o

a passer devant le dispositif 1.

Lorsqu’a un instant t, une portion de 1’ autocar 8

se trouve devant le dispositif 1, chaque faisceau 1nci-

dent Fi1 atteignant la traverse supérieure 8a, la traverse

inférieure 8c ou les montants 8d est réfléchi et est ren-

voyé vers le récepteur Ri correspondant. A 1’1nverse, une

majeure partie de chaque faisceau incildent F1 rencontrant

une surface vitrée 8b traverse celle-ci. L’autre partile

~

est réfléchie et présente une intensité bien 1inférileure a

celle des faisceaux 1ncidents traversant la surface vi-

trée 8b. Les récepteurs Ri correspondants detectent donc
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la partie des faisceaux incidents qui est réfléchie mais

utilise un seull prédéterminé pour 1’ ignorer.

La distance séparant chaque émetteur E1 et récep-

teur Ri de 1l’autocar 8 étant sensiblement i1dentique, Lles

faisceaux incidents Fi qui sont renvoyés par le flanc 8f
de 1’autocar 8 ont donc un temps de vol sensiblement

identique.

En déterminant a 1’instant t 1l’ensemble des fails-
ceaux incidents Fi qui ont un temps de vol sensiblement
identique, le moyen de calcul 6 établit une sulte de
points alignés verticalement schématisant une portion du

g

flanc 8f de 1l’'autocar 8 se trouvant a 1l’instant t devant

-

le dispositift 1.

Ainsi, au fur et a mesure que l1l’autocar 8 passe a

F

une vitesse V1 devant le dispositif 1, le moyen de calcul

6 établit, comme illustré a la figure 2, une 1image I8.1

p—

de la moitié supérieur du flanc 8f de l7autocar 8.

LL"image I8.1 comporte des zones de creux 4ZC cor-

respondant aux surfaces vitrees 8b de 1l’autocar 8, et des
zones pleines correspondant aux parties non vitrées, au-

trement dit & la traverse supérieure 8a, a la traverse

inférieure 8c et aux montants 8d.

Le moyen de traitement 7 détecte sans difficulté

sur 1l’image I8.1 la présence d’au moins une ligne de
points au-dessus des zones de creux, ce qgul trahit la
présence de la traverse supérieure 8a de 1" autocar 8.

A 1l’inverse, lorsque le poids lourd 10 passe de-

ﬁ

vant le dispositif 1, les faisceaux incidents Fi se ré-

fléchissent en majeure partie sur la tdle formant le

-

flanc 10f du poids 1lourd 10. Comme précédemment, et au

fur et & mesure que le poids lourd 10 passe devant le

o~

dispositif 1, le moyen de calcul 6 établit une 1mage I10

d’une moitié supérieur du flanc 10f du poids lourd 10

(figure 4).
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Ay

L’"image I10 comporte, contrairement a 1’'1mage

I8.1, une unique zone de creux ZC correspondant a une

surface vitrée 10b du camion tracteur 10a, suilvilie d’une

)

zone pleine ZP correspondant a une moltié supérieure de

la remorque 10c télée. L’absence de zones de creux sur la

majeure partie de 1’image I10 trahit 1'absence de sur-

faces vitrées. Il n’est donc pas possible de détecter

dans cette image une traverse supérlieure.

La détection de la présence ou de 1’absence d’'une

traverse sSupérieure sur les 1mages 18.1 et I10 permet

p—
fp—

donc de différencier 1’autocar 8 du poids lourda 10 sans

N\

avolr recours a des moyens de calcul et de traitement

d’ image 1mportant.

On notera qgque les 1mages I8.1 et I10 permettent

d’ évaluer la hauteur de 1’autocar 8 et du poids lourd 10.

On notera également que le calcul du temps de vol

des falsceaux émanant des émetteurs E1 permet non seule-

ment de déterminer une position du flanc du véhicule ba-

lavé mais également de déterminer facilement dans quelle
vole cilrcule le véhicule.

On notera aussi gu’1ll est possible d’utiliser un

e
s

nombre différent d’émetteurs/récepteurs. La figure 3 re-

présente de manieére similaire a la figure 2 une 1mage

I8.2 du flanc 8f d’un autocar 8 quil passe devant le dis-

positif 1 a une vitesse V2 supérieure a la vitesse V1.

-y

Ainsi, la définition horizontale de 1l 1mage I8.Z2 est su-

N\ -

périeure & celle de 1’image I8.1. La définition verticale

N

de 1’image I8.2 est i1ici inférieure a celle de 1'1mage

”

I8.1 car un nombre plus faible d’émetteurs et de récep-

teurs est utiliseée. Cec1 n’ empéche cependant pas
d’ observer la présence de zones de creux ZC. Le moyen de
traitement 7 a, comme précédemment, aucun mal a détecter
la présence d’au moins une ligne de polnts au-dessus des
zones de creux ZC, et donc la présence de la traverse su-

périeure 8a de l’autocar 8.
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vd

Le nombre d’'émetteurs et de récepteurs est toute-

fols au minimum égal a deux. Un premlier émetteur est

alors agencé de facon a émettre au moins un falsceau 1n-

cident atteignant la traverse supérieure 8a de l1l’'autocar

8, alors gu’un un deuxieme émetteur est agence de facon a

émettre au moins un falisceau rencontrant les surfaces vi-

trées 8b de 1l’autocar 8.

Selon une caractéristigue avantageuse de

1”invention, le dispositif 1 comprend un détecteur D de

présence agencé sur une face latérale du boitier 4 pour

AN

détecter les véhicules hauts s’apprétant a passer devant

\

le dispositif 1. Le détecteur D est agencé a sensiblement

N\

2,5 metres de hauteur par rapport a la route 2 et a un
champ de détection angulailre sensiblement horizontal cou-

vrant les voles surveilllées de la route 2.

Ainsi, lorsqgu’aucun autocar n1 polds lourd de

transport de marchandises n’est détecté par le détecteur

D pendant un laps de temps défini, 1’émission des fals-
ceaux 1ncidents Fi1 et/ou la réception des falsceaux ren-
voyés FRi1 peuvent par exemple étre désactivées. A
l1"inverse, s1 un autocar ou un poilids lourd de transport
de marchandises est détecté par le détecteur D,

vd

1"émission des falsceaux 1ncidents Fi1 et la réception des

faisceaux renvoyés FR1 peuvent étre activées avant que
1"autocar ou le poids lourd de transport de marchandises

ne passe devant le dispositif 1.

Le détecteur D permet ainsi de limiter la consom-

mation en énergle du dispositif 1 et d’'en prolonger la

durée de vie. En outre, 11 limite la quantité d’1images a

traiter, ce quil permet d’en accélérer le traitement.

p—

Dans le cas ou le dispositif est relié a un appa-

reil de prise de vue, le capteur de présence ou de mouve-
ment peut aussi permettre d’'éviter un sur-déclenchement
dudit appareil, notamment lorsque le véhicule contrdlé

est en approche.
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Selon une autre caractéristique avantageuse de

1’invention, le dispositif 1 de différenciation est inté-

F

gré a un dispositif 100 de verbalisation qul comprend un

appareil de mesure 11 capable de mesurer la vitesse d’un

F

véhicule passant devant le dispositif et un apparell de

prises de vue 12 capable de photographier ledit véhicule

de maniliére a pouvoir 1l'identifier par sa plaque

d’ immatriculation.

P

Le dispositif 100 de verbalisation peut, grace au

F

dispositif 1, différencier 1’autocar 8 du poids lourd 10

et donc les photographier en fonction d’un premier et

d’un deuxieme seuils de vitesse. Lorsqu’aucun autocar nil

poids lourd n’est détecté par le détecteur D du disposi-

tif 1 et que 1l’'appareil de mesure 11 mesure la vitesse

d’un véhicule, le dispositif 100 peut en dédulre que le-

dit véhicule est une voiture et peut alors la photogra-

phier en fonction d’un troisieme seull de vitesse.

On notera que les images I8.1, I8.2, I10 combil-

nées aux vitesses mesurées par 1'apparelil de mesure 11

permettent d’évaluer simplement la longueur de 1l'autocar

8 et du poids lourd 10.

Bien entendu, l’invention n’est pas limitée aux

modes de réalisation décrits mais englobe toute varlante

entrant dans le champ de 1’invention telle que définie

par les revendications.

™1 [}

Bien que les émetteurs Ei et les récepteurs R1

soient ici empilés de facon a couvrir qu’une moitié supé-

rieure des flancs de 1’autocar 8 et du poilds lourd 10,

les faisceaux incidents Fi1 pourraient aussi étre émls sur
toute la hauteur de l1l’autocar 8 ou du poids lourd 10.

Le dispositif 1 selon 1l’invention peut étre adap-
té a4 une utilisation le long de tout type de route et par
exemple une route a deux, quatre, six ou hult voles sépa-
rées par un terre-plein central, un muret, une glissiere

de sécurité ou une simple signalisation au sol.
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F

Le dispositif 1 selon l1l’invention peut comporter

un deuxieme détecteur de présence de facon a pouvolr dé-
tecter les véhicules hauts circulant de 1’autre cdété du
terre-plein central 3 par rapport aux véhicules 8, 9, 10

P

5 et s’apprétant a passer devant le dispositif 1. De la

sorte, la détection d’un véhicule haut en approche du

P

dispositif 1 est possible dans les deux sens de circula-

tion, notamment pour activer et désactiver l’'émission des

falsceaux 1ncidents.
10
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ENDICATIONS

R.

[*]
<

— N grm—
b—

1. Dispositift (1) pour di:

férencier, parmili des

véhicules (8, 9, 10) passant devant le dispositif (1), un
poids lourd de transport de marchandises (10) d’un

autocar (8) comportant sur au moins une majeure partie de

sa longueur des surfaces vitrées (8b) bordées par une

traverse supérieure (8a) et une traverse inférieure (8c),

le dispositif étant agencé pour étre disposé au bord

d’une route (Z2) et comprenant

- un empilement vertical d’émetteurs (Ei1) de falsceaux

incidents (Fi) vers au moins une moiltilé supérleure

F

d’un flanc (8f, 10f) d’au moins une partie des

véhicules,

- un empilement vertical de <récepteurs (Ri) pour

détecter les faisceaux renvoyés (FR1i) par le flanc
desdits véhicules,

- un moyen de calcul (6) du temps éecoulé entre chaque

émission d’un falsceau et la détection du faisceau

renvoyé correspondant afin d’établir une 1mage

(I8.1, I8.2, I10) de chaque flanc des véhicules, et

- un moyen de traitement de 1'i1mage (/) pour 'y
détecter une absence ou une présence de traverse
supérileure (8a).

’

2. Dispositif selon la revendication 1, dans lequel

les faisceaux 1ncidents (Fi) sont émis en 1nfrarouge

proche.

P-

3. Dispositif selon la revendication 2, dans lequel

les faisceaux 1incidents sont émis par des émetteurs

lasers tels que des diodes lasers.

4. Dispositif selon la revendication 2, dans lequel

les faisceaux incidents sont émis par des leds.

" e

5. Dispositif selon 17 une quelconqgue des

revendications précédentes, comprenant au molns un
détecteur (D) de présence ou de mouvement repérant, parmil

les véhicules s’apprétant a passer devant le dispositif,
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la présence d’un autocar (8) ou d'un poilids lourd de

transport de marchandises (10).

6. Dispositif selon la revendilication 6, dans lequel
le détecteur (D) a un champ de détection angulailre

sensiblement horizontal s’ étendant sensiblement 2,5

métres de hauteur par rapport a la route.

F

7. Dispositif de verbalisation (100) comprenant au

P g—
pr—

moins un dispositif (1) de différenciation selon 1'une

quelconque des revendications précédentes et un appareill

de mesure (11) capable de mesurer la vitesse d'un

F

véhicule passant devant le dispositif de différenclation.

8 . Dispositif de verbalisation (100) selon 1la

revendication 7, comprenant un appareil de prise de vue

(12) du véhicule passant devant le dispositif de

verbalisation pour y lire une plaque d’immatriculation du

véhicule.

P
pure-

9. Procédé pour différencier, parmi des véhicules en

mouvement, un polids lourd de transport de marchandises
(10) d’un autocar (8) comportant sur toute sa longueur

des surfaces vitrées (8b) Dbordées par une traverse

supérieure (8a) et une traverse 1nférieure (8c), le
procédé comprenant les étapes sulvantes

- émettre le long d’une ligne verticale des falsceaux

incidents (Fi) vers au moins une moltié supérieure

F
p

d’un flanc (8f, 10f) d’au moins une partie des

véhicules,

- capter le long d’une ligne verticale les failsceaux

renvoyés (FRi) par le flanc desdits véhicules,

- déterminer le temps écoulé entre chaque émission

d’un faisceau et la détection du faisceau renvoyé

correspondant afin d’établir une image (I8.1, I8.Z,

I10) de chagque flanc des véhicules,
. détecter sur 1’1image une apsence Ou  une

présence de traverse supérileure (3a).
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