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MRnedatidrefgispositif de contrdle d’orientation d'un
faisceau de lumiére d'un véhicule.
La présente invention concerne un procédé et un dispo-

sitif de contréle d’une orientation d’au moins un faisceau de lumiére d’'un véhicule (10). A cet effet, des premiéres données
représentatives d’'un mouvement dudit véhicule (10) sont regues depuis un dispositif de communication mobile (12) embar-

qué dans ledit véhicule (10). Des deuxiemes données repré-
sentatives d’au moins un angle dudit faisceau de lumiere
sont déterminées en fonction desdites premiéres données,
et ladite orientation dudit au moins un faisceau de lumiére

est contrélée en fonction desdites deuxiémes données.

Figure pour I'abrégé : Figure 1
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Description

Titre de I'invention : Procédé et dispositif de controle d’orientation

[0001]

[0002]

[0003]

[0004]

[0005]

[0006]
[0007]

d’un faisceau de lumiere d’un véhicule

Domaine technique

La présente invention concerne les projecteurs ou les feux qui équipent des véhicules,
par exemple de type automobile, pour assurer une fonction d’éclairage et/ou de signa-
lisation visuelle. La présente invention concerne également un procédé et un dispositif
de contréle d’un faisceau de lumiére d’un véhicule, notamment d’un véhicule au-
tomobile.

Arriere-plan technologique

Les véhicules sont équipés de systeémes d’éclairage qui sont dédiés a la signalisation
visuelle du véhicule tels que, par exemple, des feux avant ou arriere ou encore des feux
de circulation diurnes aussi appelés feux de jour, (« Daytime running lamp » ou
« daytime running light », en anglais).

Au cours du roulage d’un véhicule, 1I’évolution des conditions de circulation peut
impacter I’orientation des systemes d’éclairage, ou rendre leur orientation inadaptée au
tracé de la route. Par exemple, la charge du véhicule, son freinage et son accélération
changent dynamiquement 1’orientation des systemes d’éclairage, tandis qu’une route
en pente ou en virage peut ne pas se situer dans le cone d’éclairage généré par les
systemes d’€clairage.

Afin de compenser ces variations, il est connu d’employer des systemes d’éclairage
dynamique, par exemple un systeme d’éclairage frontal adaptatif, dit systeme AFS (de
I’anglais « Advanced Frontlighting System » ou en frangais « Systeme d’éclairage
frontal avancé »), configurés pour corriger I’orientation des systemes d’éclairage au
cours du temps. D’autres solutions correspondent a une correction de 1’assiette du
véhicule, par exemple un systeme de correction hydraulique, pneumatique ou hy-
dractive de suspension, ou encore un systeme de suspension €lectromagnétique. Ces
systemes se basent sur des mesures recues par des capteurs embarqués dans le
véhicule, en particulier des capteurs de hauteur montés sur les essieux du véhicule. Ces
capteurs correspondent a des pieces mécaniques ajoutant des contraintes de fabrication
supplémentaires et a durée de vie limitée.

Le probleme est donc de proposer un systeme embarqué apte a corriger 1’ orientation
des systemes d’éclairages d’un véhicule, qui minimise les contraintes de fabrication et
de maintenance.

Résumé de la présente invention

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

Un autre objet de la présente invention est d’améliorer le contrdle de 1’orientation des
systemes d’éclairage embarqués d’un véhicule.

Un autre objet de la présente invention est d’améliorer la résilience des systémes
embarqués en cas de défaut d’un capteur.

Selon un premier aspect, la présente invention concerne un procédé de controle d’une
orientation d’au moins un faisceau de lumicre d’un véhicule, le procédé étant mis en
ceuvre par un calculateur, le procédé€ comprenant les €tapes suivantes :

- réception de premieres données représentatives d’un mouvement du véhicule,
depuis un dispositif de communication mobile embarqué dans le véhicule ;

- détermination de deuxicmes données représentatives d’au moins un angle du
faisceau de lumiere en fonction des premieres données ;

- contrOle de I’orientation de 1’au moins un faisceau de lumiere en fonction des
deuxiemes données.

On comprend ici que les premieres données correspondent a une pluralité de données
représentant la position, 1’orientation et le mouvement du véhicule, par exemple une ou
plusieurs mesures de position angulaire et/ou de vitesse longitudinale et angulaire et/ou
accélération longitudinale et angulaire du véhicule. Le dispositif de communication
mobile correspond par exemple a un téléphone intelligent (de 1’anglais
« Smartphone ») embarqué dans le véhicule, et associé¢ a un usager du véhicule, ou
encore a tout autre dispositif connecté équipé de capteurs de type capteur
d’accélération et/ou gyroscope. Les deuxiemes données correspondent en outre a au
moins un angle de consigne du faisceau de lumicre, c¢’est-a-dire d’un systeme
d’éclairage embarqué.

Ainsi, selon la présente invention, les données nécessaires au contrdle des systemes
d’éclairage embarqués sont obtenues par communication avec un dispositif embarqué
dans le véhicule et communément associé a tout usager d’un véhicule, sans requérir
I’emploi de capteurs embarqués. Ces données peuvent ainsi €tre employées pour
compléter ou supplanter les capteurs embarqués du véhicule, améliorant la précision du
contrdle et/ou réduisant les contraintes de fabrication et de maintenance.

Selon une variante, la réception des premieres données comprend les étapes
suivantes :

- réception d’informations représentatives d’une position du dispositif de commu-
nication mobile dans le véhicule ;

- réception d’informations représentatives d’un mouvement du dispositif de commu-
nication mobile ; et

- détermination des premieres données en fonction des informations représentatives

de position et de mouvement du dispositif de communication mobile.
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Selon une variante supplémentaire, les premieres données comprennent une in-
formation représentative d’un tangage du véhicule et les deuxiemes données com-
prennent une information représentative d’un angle en assiette du faisceau de lumiére.

Selon une autre variante, les premieres données comprennent une information repré-
sentative d’un roulis du véhicule, et les deuxiecmes données comprennent une in-
formation représentative d’un angle de gite du faisceau de lumiere.

Selon une variante additionnelle, les premieres données comprennent une in-
formation représentative d’un lacet du véhicule, et les deuxiemes données com-
prennent et une information représentative d’un angle de cap du faisceau de lumicre.

Selon encore une variante, le procédé comprend en outre une réception de troisicmes
données représentatives d’'un mouvement du véhicule, depuis au moins un capteur
embarqué dans le véhicule, les deuxicmes données étant déterminées en outre en
fonction des troisiemes données.

Selon un deuxieme aspect, la présente invention concerne un dispositif de controle
d’une orientation d’au moins un faisceau de lumiere d’un véhicule, le dispositif
comprenant une mémoire associée a un processeur configuré pour la mise en ceuvre
des étapes du procédé selon le premier aspect de la présente invention.

Selon un troisieme aspect, la présente invention concerne un véhicule, par exemple
de type automobile, comprenant un dispositif tel que décrit ci-dessus selon le deuxieme
aspect de la présente invention.

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

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

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

D'autre part, ce support d’enregistrement peut également €tre un support trans-
missible tel qu'un signal électrique ou optique, un tel signal pouvant étre acheminé via
un cable électrique ou optique, par radio classique ou hertzienne ou par faisceau laser
autodirigé ou par d'autres moyens. Le programme d’ordinateur selon la présente

invention peut €tre en particulier t€léchargé sur un réseau de type Internet.
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Alternativement, le support d'enregistrement peut étre un circuit intégré dans lequel
le programme d’ordinateur est incorporé, le circuit intégré étant adapté pour exécuter
ou pour étre utilisé dans l'exécution du procédé en question.

Breve description des figures

D’autres caractéristiques et avantages de la présente invention ressortiront de la des-
cription des exemples de réalisation particuliers et non limitatifs de la présente
invention ci-apres, en référence aux figures 1 a 3 annexées, et sur lesquelles :

[Fig.1] illustre de fagon schématique un véhicule embarquant un dispositif de com-
munication mobile et circulant dans un environnement routier, selon un exemple de
réalisation particulier et non limitatif de la présente invention ;

[Fig.2] illustre schématiquement un dispositif configuré pour contrdler une
orientation d’au moins un faisceau de lumicre du véhicule de la [Fig.1], selon un
exemple de réalisation particulier et non limitatif de la présente invention ;

[Fig.3] illustre un organigramme des différentes étapes d’un procédé de controle
d’une orientation d’au moins un faisceau de lumiere du véhicule de la [Fig.1], selon un
exemple de réalisation particulier et non limitatif de la présente invention.

Description des exemples de réalisation

Un procédé et un dispositif de controle d’une orientation d’au moins un faisceau de
lumiere d’un véhicule vont maintenant €tre décrits dans ce qui va suivre en référence
conjointement aux figures 1 a 3. Des mémes éléments sont identifi€s avec des mémes
signes de référence tout au long de la description qui va suivre.

Selon un exemple particulier et non limitatif de réalisation de la présente invention,
un procédé de contrdle d’une orientation d’au moins un faisceau de lumiere d’un
véhicule comprend la réception, par un calculateur embarqué dans le véhicule, de
premicres données représentatives d’un mouvement du véhicule, depuis un dispositif
de communication mobile embarqué dans le véhicule. Le calculateur embarqué
correspond par exemple a un calculateur central du véhicule, a un calculateur du
dispositif de communication mobile, ou encore a un calculateur associé a un systeme
d’éclairage du véhicule et configuré pour contrdler le faisceau de lumicre.

Les premiecres données correspondent par exemple a des données représentatives
d’une inclinaison du véhicule selon un ou plusieurs axes, et/ou a des données repré-
sentatives de vitesse et/ou d’accélération longitudinale et/ou angulaire du véhicule. Les
premicres données sont par exemple mesurées par des capteurs du dispositif de com-
munication mobile, ou déterminées a partir de données mesurées par les capteurs du
dispositif de communication mobile.

Des deuxiemes données représentatives d’au moins un angle du faisceau de lumiere

sont alors déterminées en fonction des premicres données, et 1’orientation de 1I’au
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moins un faisceau de lumicre est controlée en fonction des deuxiemes données. Les
deuxiemes données correspondent par exemple a des valeurs de consigne de position
d’un bloc optique générant le faisceau de lumiere, le bloc optique étant associé a au
moins un moteur dont 1’actionnement contrdle le mouvement.

L’orientation du faisceau de lumicre, ¢’est-a-dire le cone de lumicre généré par un
systeme d’éclairage embarqué, par exemple un phare, du véhicule, est ainsi contrdlée a
partir de données issues d’un dispositif de communication mobile, sans requérir
I’usage de capteurs intégrés au véhicule. Il est par conséquent possible de concevoir un
véhicule présentant un systeme d’éclairage dynamique tout en minimisant le nombre
de capteurs embarqués nécessaire, en tirant avantage de la communication entre le
véhicule et un dispositif de communication mobile, communément employé€ par les
usagers des véhicules.

[Fig.1] illustre schématiquement un environnement 1 dans lequel évolue un véhicule
10, selon un exemple de réalisation particulier et non limitatif de la présente invention.

La [Fig.1] illustre un véhicule 10, par exemple un véhicule automobile, circulant sur
une portion de route de I’environnement 1. Le véhicule 10 correspond par exemple a
un véhicule a moteur thermique, a moteur(s) électrique(s) ou encore un véhicule
hybride avec un moteur thermique et un ou plusieurs moteurs électriques. Le véhicule
10 correspond ainsi par exemple a un véhicule terrestre, par exemple une automobile,
un camion, un car, une moto.

Le véhicule 10 embarque avantageusement au moins un systeme d’éclairage
comprenant un bloc optique 11 configuré pour générer un faisceau de lumiere. Le bloc
optique 11 est par exemple associ€ a un feu avant ou arriere du véhicule 10. Le bloc
optique 11 fait avantageusement partie d’un systeme d’éclairage dynamique, par
exemple un systeme d’éclairage frontal adaptatif, dit AFS, configuré pour ajuster
I’ orientation du faisceau de lumiere du bloc optique 11 au cours du temps. Un tel
systeme d’éclairage dynamique se base ainsi sur I’évolution du mouvement et/ou de la
position et/ou de I’orientation du véhicule, laquelle impacte 1’orientation des faisceaux
de lumiere des systemes d’éclairage embarqués, pour rediriger les faisceaux de lumicre
vers une direction désirée. Le systeme d’éclairage dynamique est par exemple
configuré pour assurer que les faisceaux de lumiere soient orientés vers le sol a une
certaine distance du véhicule, de manicre a éviter d’éblouir les autres usagers de la
route, tout en garantissant une portée d’éclairage.

Selon un exemple de réalisation, le bloc optique 11 supporte une pluralité de lampes
d’un feu du véhicule 10, par exemple une pluralité de phares et de clignotants, et est
assemblé au véhicule 10 de maniere a pouvoir pivoter par rapport au véhicule 10.

Selon un autre exemple de réalisation, le bloc optique 11 comprend une source

lumineuse et une lentille diffusant la lumiere générée par la source lumineuse, ainsi
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qu’un cylindre rotatif, disposé entre la source lumineuse et la lentille et configuré pour
pivoter de maniere a dévier la lumiere générée par la source lumineuse. Le cylindre
rotatif est par exemple configuré pour pivoter sur un intervalle de 15 degrés.

Selon encore un exemple de réalisation, le bloc optique 11 est équipé d’un ou
plusieurs feu(x) de virage disposé selon un c6té d’un phare du bloc optique 11 et
configuré pour s’activer ou s’éteindre. Le faisceau de lumiere généré par le bloc
optique 11 s’étend donc latéralement lors de 1’activation d’un feu de virage, cor-
respondant a un déplacement angulaire du centre du faisceau de lumicre.

Un probleme qui se pose est que le contrdle de I’orientation du faisceau de lumiere
du bloc optique, par exemple selon I’un des modes de réalisation décrits ci-avant, se
base sur des capteurs embarqués du véhicule 10, en particulier des capteurs associés
aux essieux. L’intégration de tels capteurs est complexe et représente un colit supplé-
mentaire de fabrication. En outre, le systeéme d’éclairage dynamique est susceptible a
d’éventuelles défaillances des capteurs, rendant la fonction d’orientation du faisceau de
lumiere inopérante.

Afin de proposer une solution a ce probleme, un processus de contrdle d’une
orientation d’au moins un faisceau de lumiere du véhicule 10 est avantageusement mis
en ceuvre par un ou plusieurs processeurs.

Selon un mode de réalisation particulier et non limitatif, un tel processus correspond
a un processus de contrdle d’une pluralité de faisceaux de lumiere du véhicule 10, par
exemple I’ensemble des faisceaux de lumiere du véhicule 10, ou encore un groupe de
faisceaux de lumiere associé€s aux feux avant du véhicule 10. La pluralité de faisceaux
de lumiere est par exemple controlée de manicre simultanée, de maniére a assurer une
continuité entre les zones €clairées par les faisceaux de lumiere, ou encore de manicre
individualisée de manicre a mieux rendre compte de 1’orientation exacte du véhicule
10 au niveau de chaque bloc optique 11 embarqué par le véhicule 10.

Dans une premiere opération, au moins un processeur embarqué dans le véhicule 10,
par exemple un calculateur central ou un ensemble de calculateurs, recoit des
premieres données représentatives d’un mouvement du véhicule 10. Les premieres
données sont avantageusement regues depuis un dispositif de communication mobile
12 embarqué dans le véhicule 10.

Le dispositif de communication mobile 12 correspond par exemple a un téléphone in-
telligent ou plus généralement a un dispositif connecté apte & communiquer avec le
véhicule 10, par exemple selon une liaison sans fil ou filaire.

L’au moins un processeur comprend par exemple un boitier de servitude intelligent
ou BSI (en anglais « Built-In Systems Interface »), un VSM (de I’anglais « Vehicle Su-
pervisor Module » ou en francais « Module de Supervision de Véhicule »), ou encore

une unité de commande é€lectronique, dite ECU (de I’anglais « Electronic Control
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Unit » ou en francais « Unité de Contrdle Electronique ») apte a former un réseau de
communication, par exemple un réseau de communication multiplexé, dans lequel des
données sont transmises via une liaison sans fil ou filaire, par exemple des données
recues de capteurs embarqués. L’au moins un processeur ou ECU (ci-apres désignée

« ECU ») est ainsi reliée a une pluralité de calculateurs périphériques et/ou a d’autres
calculateurs de systemes embarqués du véhicule 10, par exemple d’un systeme AFS du
véhicule 10. Selon un autre exemple, I’au moins un processeur correspond a un ou
plusieurs calculateurs en charge de contrdler le bloc optique 11 du véhicule 10, par
exemple un calculateur du systeme AFS. Selon encore un exemple, I’au moins un
processeur correspond a un calculateur du dispositif de communication mobile 12, par
exemple mettant en ceuvre le procédé selon I’invention via une application dédiée.

Les premieres données sont ainsi regues en provenance du dispositif de commu-
nication mobile 12, par exemple par communication a I’intérieur du dispositif de com-
munication mobile 12 entre le calculateur du dispositif de communication mobile 12 et
un ou plusieurs capteurs intégrés au dispositif de communication mobile 12.

Selon un autre exemple, I’ECU ou le calculateur du systeme AFS recoit les premieres
données par communication avec le dispositif de communication mobile 12, par
exemple selon un mode de communication sans fil.

Le systeme de communication sans fil permettant I’échange de données entre le
véhicule 10 et le dispositif de communication mobile 12 correspond par exemple a :

- un systeme de communication par radiofréquences RF, par exemple de type Wi-
Fi® (selon IEEE 802.11, par exemple selon IEEE 802.11n ou IEEE 802.11ac), par
exemple dans les bandes de fréquence a 2,4 ou 5 GHz, ou de type Bluetooth® (selon
IEEE 802.15.1), dans la bande de fréquence a 2,4 GHz, ou de type Sigfox utilisant une
technologie radio UBN (de I’anglais Ultra Narrow Band, en francais bande ultra
étroite), ou LoRa dans la bande de fréquence 868 MHz, LTE (de 1’anglais
« Long-Term Evolution » ou en frangais « Evolution a long terme »), LTE-Advanced
(ou en frangais LTE-avancé), ou de type UWB (de I’anglais Ultra Wide Band, en
frangais bande ultra large) ; ou

- un systéme de communication de type réseau cellulaire, par exemple un réseau de
type LTE (de I’anglais « Long-Term Evolution » ou en frangais « Evolution a long
terme »), LTE-Advanced (ou en francais LTE-avancé) LTE 4G ou 5G.

Selon encore un exemple, les premieres données sont recues selon un mode de com-
munication filaire, par exemple par communication dans le réseau de communication
multiplexé. Les premicres données sont par exemples regues via un ou plusieurs bus de
communication, par exemple un bus de communication de type bus de données CAN
(de I’anglais « Controller Area Network » ou en frangais « Réseau de contréleurs »),
CAN FD (de I’anglais « Controller Area Network Flexible Data-Rate » ou en francais
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« Réseau de controleurs a débit de données flexible »), FlexRay (standardisé par la
norme ISO 17458), LIN (de I’anglais « Local Interconnect Network », ou en francais
« Réseau interconnecté local »), Ethernet (standardisé par la norme ISO/IEC 802-3),
USB (de I’anglais « Universal Serial Bus » ou « Bus Universel en Série » en frangais)
ou HDMI (de I’anglais « High Definition Multimedia Interface », ou « Interface
Multimedia Haute Definition » en francais).

Les premicres données permettent ainsi de déterminer et de caractériser le
mouvement du véhicule 10, c’est-a-dire ici I’ensemble des parametres statiques et dy-
namiques pouvant impacter 1’orientation du faisceau de lumiere du bloc optique 11.
Les premicres données comprennent par exemple des informations représentatives
d’un mouvement longitudinal ou latéral du véhicule 10, c’est-a-dire d’accélération, de
freinage ou de virage du véhicule 10.

Selon une variante, les premieres données comprennent des données angulaires du
véhicule 10, c’est-a-dire des informations représentatives d’un angle et/ou d’une
vitesse angulaire et/ou d’une accélération du véhicule 10. Le mouvement du véhicule
10 est par exemple défini par rapport a un repere ul0, v10, €210 centré sur le véhicule
10.

Ainsi, les premicres données comprennent par exemple une ou plusieurs des in-
formations suivantes :

- une information représentative d’un tangage du véhicule 10, c’est-a-dire d’une
rotation autour de 1’axe latéral ulO du véhicule 10 ; et/ou

- une information représentative d’un roulis du véhicule 10, c’est-a-dire d’une
rotation autour de I’axe longitudinal €210 du véhicule 10 ; et/ou

- une information représentative d’un lacet du véhicule 10, ¢’est-a-dire d’une rotation
autour de I’axe vertical v10 du véhicule 10.

Bien évidemment, on comprend ici que les premieres données varient en fonction des
capteurs intégrés au dispositif de communication mobile 12. Le dispositif de commu-
nication mobile 12 comprend par exemple un ou plusieurs accélérometres et/ou gy-
roscopes et/ou gyrometres, par exemple une centrale inertielle comprenant trois gy-
rometres et trois accélérometres et configurée pour renvoyer des premieres données re-
présentatives du mouvement longitudinal et angulaire du véhicule 10 selon les trois
axes ul0, v10, Q10 du repere du véhicule 10.

Selon une variante de réalisation, la réception des premieres données comprend une
réception d’informations représentatives d’une position du dispositif de commu-
nication mobile 12 dans le véhicule 10, ainsi que d’informations représentatives d’un
mouvement du dispositif de communication mobile 12, les premieres données étant dé-
terminées en fonction des informations représentatives de position et de mouvement du

dispositif de communication mobile 12. En d’autres termes, les informations issues des
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capteurs intégrés du dispositif de communication mobile 12 sont traitées en fonction de
la position du dispositif de communication mobile 12 dans le véhicule 10 de maniere a
déterminer le mouvement d’un point donné du véhicule 10, par exemple un centre de
masse du véhicule 10.

Le dispositif de communication mobile 12 est par exemple disposé dans une position
fixe du véhicule 10, de sorte que I’information représentative de position soit connue
en avance, par exemple sur une station de chargement ou un port (aussi appelé
« dock ») dédi€ pour la réception du dispositif de communication mobile 12, ou encore
une zone globale dans laquelle le dispositif de communication mobile 12 est sus-
ceptible d’étre disposé et permettant d’estimer une position centrale du dispositif de
communication mobile 12. Selon une variante, la position du dispositif de commu-
nication mobile 12 dans le véhicule 10 est déterminée via la connexion sans fil entre le
dispositif de communication mobile 12 et le véhicule 10, par exemple par triangulation
a partir d’une pluralité d’antennes de communication du véhicule 10.

Dans une deuxieme opération, le processeur embarqué détermine des deuxiémes
données représentatives d’au moins un angle du faisceau de lumicre en fonction des
premicres données, 1’orientation du faisceau de lumiere étant ensuite controlée en
fonction des deuxieémes données dans une troisieme opération.

Les deuxiemes données correspondent donc a des données appropriées pour controler
I’angle du faisceau de lumicre, c’est-a-dire a des données de consigne d’un systeme
d’éclairage dynamique du bloc optique 11. En d’autres termes, le processeur embarqué
détermine I’ orientation spécifique que doit adopter le bloc optique 11 puis transfere
I’information a destination des actionneurs associ€s au bloc optique 11. Les deuxiemes
données sont par exemple définies par rapport a un repere ull, v11, Q11 centré sur le
bloc optique 11, par exemple un repere défini par rapport a une position « neutre » du
bloc optique 11, autour de laquelle les mouvements du faisceau de lumiere s’articulent.
Les deuxiemes données comprennent par exemple une ou plusieurs des informations
suivantes :

- une information représentative d’un angle en assiette du faisceau de lumicre,
c’est-a-dire d’un angle selon 1’axe latéral ul1 du bloc optique 11 ; et/ou

- une information représentative d’un angle de gite du faisceau de lumicre,
c’est-a-dire d’une rotation autour de I’axe longitudinal €211 du bloc optique 11 ; et/ou

- une information représentative d’un angle de cap du faisceau de lumiere,
c’est-a-dire d’une rotation autour de I’axe vertical v11 du bloc optique 11.

Les deuxiemes données varient par exemple en fonction du mode de mise en ceuvre
du systeme d’éclairage dynamique. Les deuxieémes données comprennent par exemple
uniquement une information représentative d’un angle en assiette pour un bloc optique

11 muni uniquement d’un cylindre rotatif apte a tourner selon I’axe latéral ull du bloc
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optique 11, ou encore uniquement une information représentative d’un angle de cap
pour un bloc optique 11 muni uniquement de feu(x) de virage. Selon un autre mode de
mise en ceuvre, le controle de 1’orientation du faisceau de les deuxiémes données sont
transmises a un calculateur du systéme d’éclairage dynamique, lequel met en ceuvre le
contrdle de I’orientation du faisceau de lumiere en fonction des moyens de mise en
ceuvre associ€s au bloc optique 11.

On comprend en outre que le contrdle de I’ orientation du faisceau de lumiere
comprend une transmission d’une commande a partir des deuxiemes données, par
exemple une transmission des deuxiemes données, a destination d’un calculateur du
systeme d’éclairage dynamique, par exemple un calculateur d’un systeme AFS du
véhicule 10 associ€ au bloc optique 11. Selon le calculateur ayant mis en ceuvre le
procédé, le contrdle correspond ainsi par exemple a :

- une transmission selon un mode de communication sans fil ou filaire, du dispositif
de communication mobile 12 vers le calculateur du systéme d’éclairage dynamique,
par exemple par I’intermédiaire d’un calculateur central du véhicule 10 ; ou

- une transmission a I’ intérieur du bus de communication multiplexé du véhicule,
depuis I’ECU vers le calculateur du systeme d’éclairage dynamique ; ou

- un contrdle direct du bloc optique 11 par le calculateur du systeme d’éclairage
dynamique ayant recu les premicres données et déterminé les deuxiemes données.

De préférence, le procédé selon I’invention est mis en ceuvre par I’ECU, laquelle
recoit les premieres données par communication avec le dispositif de communication
mobile 12, et transmet une consigne de contrdle a destination d’un calculateur du
systeme d’éclairage dynamique.

Selon une variante de réalisation, le processeur embarqué regoit des troisieémes
données représentatives d’un mouvement du véhicule 10 depuis au moins un capteur
embarqué dans le véhicule 10, les deuxiemes données étant également déterminées en
fonction des troisiemes données. En d’autres termes, le processeur embarqué recoit en
parallele les premicres données depuis le dispositif de communication mobile 12 et les
troisiemes données depuis le capteur embarqué, les deuxiecmes données étant dé-
terminées a partir d’un recoupement des premieres données et des troisiemes données.

Les troisiemes données sont par exemple recues par communication dans le réseau de
communication multiplexé du véhicule 10, depuis :

- un ou des capteur(s) d’assiette reliés aux essieux avant et arriere du véhicule 10, par
exemple des codeurs optiques mesurant le débattement des suspensions du véhicule
10 ; et/ou

- un ou des capteur(s) de vitesse de rotation des roues du véhicule 10 ; et/ou

- un ou des capteur(s) d’angle de direction associ€ a un volant du véhicule 10 ; et/ou

- un ou plusieurs accélérometre(s) et/ou gyrometre(s) embarqués dans le véhicule
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10 ; et/ou
- une centrale inertielle embarquée dans le véhicule 10.

On comprend en outre que cette variante de réalisation permet d’établir une re-
dondance entre les premicres données et les troisiemes données, de sorte que les
données se completent et/ou se corrigent en cas de défaillance des capteurs embarqués
du véhicule 10 ou du dispositif de communication mobile 12. Cette variante de réa-
lisation permet en outre de tenir compte des capteurs embarqués du véhicule 10
associ€s a d’autres fonctions du véhicule 10 pour assister le contrdle d’orientation du
faisceau de lumiere, sans pour autant requérir 1’ajout de capteurs dédiés en cas
d’insuffisance des données.

Ainsi, le procédé selon I’invention permet de controler 1’orientation du faisceau
lumineux de tout bloc optique monté sur un véhicule comportant des actionneurs, sans
requérir I’ajout de capteur dédi¢ dans le véhicule, en tirant avantage d’un dispositif de
communication mobile embarqué typiquement présent lors de la conduite du véhicule.
Le procédé permet ainsi d’augmenter les fonctionnalités embarquées du véhicule sans
contrainte de fabrication ou d’entretien supplémentaire.

[Fig.2] illustre schématiquement un dispositif 2 configuré pour contréler une
orientation d’au moins un faisceau de lumicre d’un véhicule, par exemple le véhicule
de la [Fig.1], selon un exemple de réalisation particulier et non limitatif de la présente
invention. Le dispositif 2 correspond par exemple a un dispositif embarqué dans le
véhicule 10, par exemple un calculateur.

Le dispositif 2 est par exemple configuré pour la mise en ceuvre des opérations
décrites en regard de la [Fig.1] et/ou des €tapes du procédé décrit en regard de la
[Fig.3]. Des exemples d’un tel dispositif 2 comprennent, sans y €tre limités, un
équipement €lectronique embarqué tel qu’un ordinateur de bord d’un véhicule, un cal-
culateur électronique tel qu’une UCE (« Unité de Commande Electronique »), un
téléphone intelligent (de 1’anglais « smartphone »), une tablette, un ordinateur portable.
Les éléments du dispositif 2, individuellement ou en combinaison, peuvent étre
intégrés dans un unique circuit intégré, dans plusieurs circuits intégrés, et/ou dans des
composants discrets. Le dispositif 2 peut €tre réalisé sous la forme de circuits élec-
troniques ou de modules logiciels (ou informatiques) ou encore d’une combinaison de
circuits €lectroniques et de modules logiciels.

Le dispositif 2 comprend un (ou plusieurs) processeur(s) 20 configurés pour exécuter
des instructions pour la réalisation des €tapes du procédé et/ou pour I’exécution des
instructions du ou des logiciels embarqués dans le dispositif 2. Le processeur 20 peut
inclure de la mémoire intégrée, une interface d’entrée/sortie, et différents circuits
connus de I’homme du métier. Le dispositif 2 comprend en outre au moins une

mémoire 21 correspondant par exemple a une mémoire volatile et/ou non volatile et/ou
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comprend un dispositif de stockage mémoire qui peut comprendre de la mémoire
volatile et/ou non volatile, telle que EEPROM, ROM, PROM, RAM, DRAM, SRAM,
flash, disque magnétique ou optique.

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

Selon différents exemples de réalisation particuliers et non limitatifs, le dispositif 2
est couplé en communication avec d’autres dispositifs ou systemes similaires et/ou
avec des dispositifs de communication, par exemple une TCU (de I’anglais
« Telematic Control Unit » ou en francais « Unité de Contréle Télématique »), par
exemple par I’intermédiaire d’un bus de communication ou au travers de ports d’entrée
/ sortie dédiés.

Selon un exemple de réalisation particulier et non limitatif, le dispositif 2 comprend
un bloc 22 d’éléments d’interface pour communiquer avec des dispositifs externes, par
exemple un serveur distant ou le « cloud », ou le véhicule 10 lorsque le dispositif 2
correspond a un téléphone intelligent ou une tablette par exemple. Les éléments
d’interface du bloc 22 comprennent une ou plusieurs des interfaces suivantes :

- interface radiofréquence RF, par exemple de type Wi-Fi® (selon IEEE 802.11), par
exemple dans les bandes de fréquence a 2,4 ou 5 GHz, ou de type Bluetooth® (selon
IEEE 802.15.1), dans la bande de fréquence a 2,4 GHz, ou de type Sigfox utilisant une
technologie radio UBN (de I’anglais Ultra Narrow Band, en francais bande ultra
étroite), ou LoRa dans la bande de fréquence 868 MHz, LTE (de 1’anglais
« Long-Term Evolution » ou en frangais « Evolution a long terme »), LTE-Advanced
(ou en frangais LTE-avancé) ;

- interface USB (de I’anglais « Universal Serial Bus » ou « Bus Universel en Série »
en francais) ;

- interface HDMI (de I’anglais « High Definition Multimedia Interface », ou
« Interface Multimedia Haute Definition » en frangais).

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

Selon un exemple de réalisation particulier et non limitatif, le dispositif 2 peut fournir
des signaux de sortie a un ou plusieurs dispositifs externes, tels qu’un écran
d’affichage, tactile ou non, un ou des haut-parleurs et/ou d’autres périphériques
(systeme de projection) via des interfaces de sortie respectives. Selon une variante, ’'un
ou ’autre des dispositifs externes est intégré au dispositif 2.

[Fig.3] illustre un organigramme des différentes étapes d’un procédé de controle
d’une orientation d’au moins un faisceau de lumiere d’un véhicule, selon un exemple
de réalisation particulier et non limitatif de la présente invention. Le procédé est par
exemple mis en ceuvre par un dispositif embarqué dans le véhicule 10 ou par le
dispositif 2 de la [Fig.2].

Dans une premicre étape, des premicres données représentatives d’un mouvement du
véhicule sont recues depuis un dispositif de communication mobile embarqué dans le
véhicule.

Dans une deuxieme étape, des deuxicmes données représentatives d’au moins un
angle du faisceau de lumiere sont déterminées en fonction des premicres données.

Dans une troisieme étape, 1’orientation de 1’au moins un faisceau de lumicre est
contrdlée en fonction des deuxiemes données.

Selon une variante, les variantes et exemples des opérations décrits en relation avec
la [Fig.1] s’appliquent aux €tapes du procédé de la [Fig.3].

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

La présente invention concerne é¢galement un systeme comprenant le dispositif 2 de
la [Fig.2], par exemple un systeme AFS, comprenant le dispositif 2 de la [Fig.2].

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

La présente invention concerne é¢galement un dispositif de communication mobile,
par exemple un téléphone intelligent ou plus généralement un dispositif connecté,

comprenant le dispositif 2 de la [Fig.2].



[Revendication 1]

[Revendication 2]

[Revendication 3]

[Revendication 4]

[Revendication 5]

[Revendication 6]

14

Revendications

Procédé de contrdle d’une orientation d’au moins un faisceau de lumiere
d’un véhicule (10), ledit procédé comprenant les étapes suivantes :

- réception (31) de premicres données représentatives d’un mouvement
dudit véhicule (10), depuis un dispositif de communication mobile (12)
embarqué dans ledit véhicule (10) ;

- détermination (32) de deuxiemes données représentatives d’au moins
un angle dudit faisceau de lumicre en fonction desdites premicres
données ;

- contrdle (33) de ladite orientation dudit au moins un faisceau de
lumiere en fonction desdites deuxieémes données.

Procédé selon la revendication 1, dans lequel ladite réception desdites
premieres données comprend les étapes suivantes :

- réception d’informations représentatives d’une position dudit dispositif
de communication mobile (12) dans ledit véhicule (10) ;

- réception d’informations représentatives d’un mouvement dudit
dispositif de communication mobile (12) ; et

- détermination desdites premicres données en fonction desdites in-
formations représentatives de position et de mouvement dudit dispositif
de communication mobile (12).

Procédé selon la revendication 1 ou 2, dans lequel lesdites premieres
données comprennent une information représentative d’un tangage dudit
véhicule (10), et dans lequel lesdites deuxiemes données comprennent
une information représentative d’un angle en assiette dudit faisceau de
lumicere.

Procédé selon 1’une des revendications 1 a 3, dans lequel lesdites
premicres données comprennent une information représentative d’un
roulis dudit véhicule (10), et dans lequel lesdites deuxieémes données
comprennent une information représentative d’un angle de gite dudit
faisceau de lumicre.

Procédé selon I'une des revendications 1 a 4, dans lequel lesdites
premicres données comprennent une information représentative d’un
lacet dudit véhicule (10), et dans lequel lesdites deuxiemes données
comprennent et une information représentative d’un angle de cap dudit
faisceau de lumicre.

Procédé selon 1’une des revendications 1 a 5, lequel comprend en outre

une réception de troisicmes données représentatives d’un mouvement
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dudit véhicule (10), depuis au moins un capteur embarqué dans ledit
véhicule (10), lesdites deuxiemes données étant déterminées en outre en
fonction desdites troisiemes données.

Programme d’ordinateur comportant des instructions pour la mise en
ceuvre du procédé selon 1’une quelconque des revendications pré-
cédentes, lorsque ces instructions sont exécutées par un processeur.
Support d’enregistrement lisible par un ordinateur sur lequel est en-
registré un programme d’ordinateur comprenant des instructions pour
I’exécution des étapes du procédé selon 1’une des revendications 1 a 6.
Dispositif (2) de contréle d’une orientation d’au moins un faisceau de
lumiere d’un véhicule, ledit dispositif (2) comprenant une mémoire (21)
associée a au moins un processeur (20) configuré pour la mise en ceuvre
des €tapes du procédé selon I’une quelconque des revendications 1 a 6.

Véhicule (10) comprenant le dispositif (2) selon la revendication 9.
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