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Description
Titre de I'invention : DISPOSITIF DE GENERATION DE
DONNEES DE CAPTEUR

Domaine technique

[0001]  La présente invention concerne un dispositif de génération de données de capteur
congu pour €tre monté sur un véhicule.
Art antérieur

[0002] Le document de brevet 1 présente une caméra congue pour €tre montée sur un
véhicule. La caméra sert en tant qu'exemple d'un capteur. Une image de l'extérieur du
véhicule acquise par la caméra est utilisée pour commander la technologie d'assistance.

[0003]  Dans la configuration décrite dans le document de brevet 1, une partie d'une image
acquise par la caméra est extraite et est utilisée pour étre affichée sur un dispositif
d'affichage installé dans un compartiment du véhicule.

Document de I’art antérieur
Document de brevet

[0004]  Document de brevet 1 : publication de brevet japonais n° 2017-034615A.
Exposé de l'invention

[0005]  L'objet actuellement présenté est destiné a utiliser des informations acquises par un
capteur monté sur un véhicule d’une maniere plus efficace.

[0006]  Afin de satisfaire a la demande décrite ci-dessus, un aspect illustratif de 1'objet ac-
tuellement présenté propose un dispositif de génération de données de capteur congu
pour €tre monté sur un véhicule, comprenant :

une interface d'entrée configurée pour recevoir au moins un signal de capteur cor-
respondant a des informations de I'extérieur du véhicule détectées par au moins un
capteur ;

un processeur configuré pour, sur la base du signal de capteur, générer : des
premicres données correspondant a des premicres informations détectées dans une
premicre zone ; et des deuxiemes données correspondant a des deuxiemes informations
détectées dans une deuxieme zone située a I'extérieur de la premiere zone ; et

une interface de sortie configurée pour sortir les premieres données et les deuxiemes
données de maniere indépendante les unes des autres.

[0007]  On peut dire que les premicres informations détectées dans la premiere zone ont une
plus grande nécessité en tant qu'informations utilisées pour I’assistance a la conduite
que les deuxiemes détectées dans la deuxieme zone située a l'extérieur de la premicre
zone. Non seulement les premieres données correspondant a ces premieres in-

formations, mais également les deuxi¢émes données correspondant aux deuxi¢mes in-
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formations qui peuvent étre détectées par le capteur, mais dont la nécessité est rela-
tivement faible, peuvent étre sorties selon les besoins, moyennant quoi les informations
acquises par le capteur monté sur le véhicule peuvent étre utilisées d'une manicre plus
efficace tout en supprimant la charge associée a la communication de données.

Afin de satisfaire a la demande décrite ci-dessus, un aspect illustratif de I'objet ac-
tuellement présenté propose un dispositif de génération de données de capteur congu
pour €tre monté sur un véhicule, comprenant :

une interface d'entrée configurée pour recevoir au moins un signal de capteur cor-
respondant a des informations de I'extérieur du véhicule détectées par au moins un
capteur ;

un processeur configuré pour, sur la base du signal de capteur, générer : des
premicres données correspondant a des premicres informations détectées dans une
premicre zone comprenant une position de référence de détection du capteur ; et des
deuxiemes données correspondant a des deuxiemes informations détectées dans une
deuxiéme zone ne comprenant pas la position de référence de détection ; et

une interface de sortie configurée pour sortir les premieres données et les deuxiemes
données de maniere indépendante les unes des autres.

On peut dire que les premicres informations détectées dans la premiere zone
comprenant la position de référence de détection du capteur ont une plus grande
nécessité en tant qu'informations utilisées pour 1’assistance a la conduite que les
deuxiémes informations détectées dans la deuxi¢éme zone ne comprenant pas la
position de référence de détection du capteur. Non seulement les premieres données
correspondant a ces premicres informations, mais également les deuxieémes données
correspondant aux deuxiemes informations qui peuvent étre détectées par le capteur,
mais dont la nécessité est relativement faible, peuvent étre sorties selon les besoins,
moyennant quoi les informations acquises par le capteur monté sur le véhicule peuvent
étre utilisées d'une maniere plus efficace tout en supprimant la charge associée a la
communication de données.

Chacun des dispositifs de génération de données de capteur ci-dessus peut étre
configuré de sorte que le processeur soit configuré pour générer les deuxiemes données
de maniere a inclure des informations associées a au moins l'un d’un traitement de re-
connaissance, d’un traitement de détermination, et d’un traitement d'analyse effectués
en relation avec les deuxiémes informations.

C'est a dire que le dispositif de génération de données de capteur n'effectue pas au
moins 1'un du traitement de reconnaissance, du traitement de détermination, et du
traitement d'analyse en relation avec les premieres données, et donne la priorité a la
rapidité d’une entité a laquelle le traitement basé sur les premicres données ayant une

plus grande nécessité est confié. En limitant 1'objet du traitement ci-dessus aux
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deuxiemes informations, il est possible d’obtenir des informations qui peuvent
compléter le traitement effectué dans cette entité tout en supprimant une augmentation
de la charge de traitement du processeur.

Dans ce cas, chacun des dispositifs de génération de données de capteur ci-dessus
peut Etre configuré de sorte que les deuxiemes données comprennent des informations
d'alerte qui sont basées sur les deuxiemes informations.

Conformément a une telle configuration, il est possible d'amener un dispositif qui a
recu les deuxiemes données a effectuer de préférence le traitement d'évitement de
danger sur la base des informations d'alerte.

Dans ce cas, chacun des dispositifs de génération de données de capteur ci-dessus
peut étre configuré de sorte que :

le processeur soit configuré pour surveiller un changement temporel d'une position
d'une référence agencée dans la deuxi¢me zone ; et

les deuxiemes données comprennent des informations de décalage du capteur qui
sont basé€es sur le changement temporel.

Conformément a une telle configuration, il est possible d'amener un dispositif qui a
recu les deuxiemes données a reconnaitre I'écart de position du capteur. Par exemple,
lorsque la quantité d'écart de position du capteur indiquée par les informations de
décalage dépasse une valeur prédéterminée, le dispositif peut effectuer un traitement
pour notifier a I'utilisateur la nécessité de corriger la position de référence de détection
du capteur. La correction de la position de référence de détection du capteur peut €tre
effectuée mécaniquement ou €lectroniquement par le dispositif.

Chacun des dispositifs de génération de données de capteur ci-dessus peut étre
configuré de sorte que le processeur soit configuré pour surveiller un changement
temporel d'une position d'une référence agencée dans la deuxi¢me zone, et pour
changer une position de la premiere zone sur la base du changement temporel.

Conformément a une telle configuration, il est possible d'automatiser la correction de
la position de référence de détection du capteur tout en supprimant une augmentation
de la charge de traitement dans le dispositif pour recevoir les deuxiemes données.

Chacun des dispositifs de génération de données de capteur ci-dessus peut étre
configuré de sorte que :

ledit au moins un capteur comprenne un premier capteur et un deuxi¢me capteur ; et

le processeur associé a un capteur du premier capteur et du deuxieme capteur soit
configuré pour agrandir la premicre zone dudit un capteur sur la base d’informations
indiquant une anomalie de l'autre capteur du premier capteur et du deuxieme capteur.

Conformément a une telle configuration, lorsqu'une anomalie quelconque se produit
dans un capteur, il est possible d'effectuer un traitement pour compenser 1’insuffisance

par l'autre capteur.
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Chacun des dispositifs de génération de données de capteur ci-dessus peut étre
configuré de sorte que :

ledit au moins un capteur comprenne un premier capteur et un deuxi¢me capteur ;

une priorité soit attribuée conformément a une position dans une zone sensible du
premier capteur et une position dans une zone sensible du deuxieme capteur ; et

le processeur soit configuré pour générer les premicres données et les deuxiémes

données de maniere a inclure des informations indiquant la priorité.
Conformément a une telle configuration, il est possible d'introduire une pondération

conformément aux priorités dans au moins l'un du traitement de reconnaissance, du
traitement de détermination, et du traitement d'analyse exécuté dans un dispositif pour
recevoir les premieres données et les deuxiemes données.

Chacun des dispositif de génération de données de capteur ci-dessus peut €tre
configuré de sorte qu'une fréquence de génération des deuxiemes données soit in-
férieure a une fréquence de génération des premicres données.

En réduisant la fréquence de génération des deuxiemes données correspondant aux
deuxiémes informations ayant une nécessité relativement faible, la charge de
traitement du processeur peut étre réduite. De plus, la charge associ€e a la commu-
nication des deuxiemes données sorties de l'interface de sortie peut étre réduite.

Chacun des dispositifs de génération de données de capteur ci-dessus peut étre
configuré de sorte que ledit au moins un capteur comprenne au moins l'un d'un capteur
LiDAR, d'une caméra, et d'un capteur a ondes millimétriques.

Tel qu'utilisée ici, I’expression « assistance a la conduite » signifie la commande du
traitement qui effectue au moins partiellement au moins 1'une d’une opération de
conduite (opération de braquage, accélération, décélération), d'une surveillance d'un
environnement de conduite, et d'une sauvegarde d'une opération de conduite. C'est a
dire qu'elle comprend non seulement la prise en charge partielle de la conduite telle
qu'une fonction de freinage pour éviter une collision et une fonction d'assistance pour
le maintien dans la voie, mais également une opération de conduite enticrement au-

tomatisée.

Breve description des dessins

[fig.1] La [fig.1] illustre un exemple d'un systeéme de capteur comprenant un
dispositif de génération de données de capteur selon un mode de réalisation.

[fig.2] La [fig.2] illustre un organigramme de fonctionnement du systeme de capteur
illustré sur la [fig.1].

[fig.3] La [fig.3] illustre une opération du systeme de capteur illustré sur la [fig.1].

[fig.4] La [fig.4] illustre une opération du systeme de capteur illustré sur la [fig.1].

[fig.5] La [fig.5] illustre un autre exemple d'un systéme de capteur comprenant le
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dispositif de génération de données de capteur illustré sur la [fig.1].
[fig.6] La [fig.6] illustre une opération du systeme de capteur illustré sur la [fig.5].

[fig.7] La [fig.7] illustre un autre exemple d'un systéme de capteur comprenant le
dispositif de génération de données de capteur illustré sur la [fig.1].
Description des modes de réalisation

Des exemples de modes de réalisation vont &tre décrits ci-dessous en détail avec
référence aux dessins joints. Sur chacun des dessins utilisés dans les descriptions qui
suivent, I'échelle est changée de manicre appropriée afin de faire en sorte que chacun
des €léments ait une taille reconnaissable.

La [fig.1] illustre schématiquement une configuration fonctionnelle d'un dispositif de
génération de données de capteur 1 selon un mode de réalisation. Le dispositif de gé-
nération de données de capteur 1 est monté sur un véhicule. Le dispositif de génération
de données de capteur 1 constitue un systeme de capteur avec une caméra 100 et un
dispositif de commande 200 monté sur le véhicule.

La caméra 100 est un dispositif pour acquérir une image de I'extérieur du véhicule.
La caméra 100 peut étre disposé€e a un emplacement appropri€ a l'intérieur ou a
l'extérieur d'un compartiment du véhicule. La caméra 100 est configurée pour sortir un
signal de caméra S correspondant a 1''mage acquise. Une image a l'extérieur du
véhicule est un exemple des informations de l'extérieur du véhicule. L'acquisition de
I'image est un exemple de la détection des informations. La caméra 100 est un exemple
du capteur. Le signal de caméra S est un exemple du signal de capteur.

Le dispositif de génération de données de capteur 1 comprend une interface d'entrée
11. Le signal de caméra S sorti de la caméra 100 est appliqué a l'interface d'entrée 11.

Le dispositif de génération de données de capteur 1 comprend en outre un processeur
12, une interface de sortie 13, et un bus de communication 14. L'interface d'entrée 11,
le processeur 12, et l'interface de sortie 13 peuvent €changer des signaux et des
données par l'intermédiaire du bus de communication 14. Le processeur 12 est
configuré pour exécuter le traitement illustré sur la [fig.2].

D'abord, le processeur 12 acquiert le signal de caméra S appliqué a l'interface
d'entrée 11 (ETAPE1). L'expression « acquérir le signal de caméra S » signifie que le
signal de caméra S appliqué a l'interface d'entrée 11 est mis dans une condition dans
laquelle le traitement qui sera décrit ultérieurement puisse étre exécuté au moyen d'une
configuration de circuit appropriée.

Le processeur 12 génere ensuite des premieres données D1 sur la base du signal de
caméra S (ETAPE2). Comme illustré sur la Fig. 3A, une zone de capacité de capture
d’image A0 de la caméra 100 comprend une premicre zone Al et une deuxieme zone

A2. La premiere zone Al est une zone comprenant une position correspondant a un
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axe optique Ax de la caméra 100. La deuxieme zone A2 est une zone située a
l'extérieur de la premiere zone Al. La deuxieme zone A2 est une zone qui ne
comprend pas une position correspondant a 'axe optique Ax de la caméra 100. Les
premicres données D1 sont des données correspondant a la premicre image I1 incluse
dans la premiere zone Al. La position correspondant a 1'axe optique Ax de la caméra
100 est un exemple de la position de référence de détection du capteur. La premicre
image I1 est un exemple des premieres informations.

Ensuite, comme illustré sur la [fig.2], le processeur 12 amene l'interface de sortie 13
a sortir les premieres données D1 (ETAPE3). Les premieres données D1 sorties sont
transmises au dispositif de commande 200.

Le dispositif de commande 200 est un dispositif configuré pour €tre capable
d'effectuer au moins 'un d’un traitement de reconnaissance, d’un traitement de déter-
mination, et d’un traitement d'analyse en relation avec au moins les premicres données
D1. Par exemple, le dispositif de commande 200 peut analyser la premiere image 11
illustrée sur la Fig. 3A sur la base des premieres données D1 pour reconnaitre la
présence d’un véhicule V arrivant ou d'un piéton W.

Ensuite, comme illustré sur la [fig.2], le processeur 12 détermine si la génération des
deuxiemes données D2 est nécessaire (ETAPE4). Les deuxiemes données D2 sont des
données correspondant a la deuxieéme image 12 incluse dans la deuxieéme zone A2. La
deuxieme image 12 est un exemple des deuxiemes informations. Lorsqu'il est
déterminé que la génération des deuxicmes données D2 n'est pas nécessaire (N a
I’ETAPEA4), le traitement se termine.

S'il est déterminé que la génération des deuxiemes données D2 est nécessaire (O a
I’ETAPE4), le processeur 12 génére les deuxiemes données D2 sur la base du signal de
caméra S (ETAPES).

Ensuite, le processeur 12 amene l'interface de sortie 13 a sortir les deuxiemes
données D2 (ETAPE®6). Apres la sortie des deuxiemes données D2, le traitement se
termine. Les deuxiémes données D2 sorties sont transmises au dispositif de commande
200. Les deuxiemes données D2 sont soumises a un traitement prédéterminé dans le
dispositif de commande 200.

C'est a dire que l'interface de sortie 13 est configurée pour étre capable de sortir de
maniere indépendante les premieres données D1 et les deuxiemes données D2 de
maniére indépendante les unes des autres.

On peut dire que la premiere image I1 de la premiere zone Al comprenant la position
correspondant a I'axe optique Ax de la caméra 100 a une plus grande nécessité en tant
qu'informations utilisées pour 1’assistance a la conduite que la deuxieme image 12 de la
deuxieme zone A2 située a l'extérieur de la premiere zone Al. Non seulement les

premicres données D1 correspondant a la premiere image 11, mais également les
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deuxiemes données D2 correspondant a la deuxieme image 12 que la caméra 100 est
capable d'acquérir, mais dont la nécessité est relativement faible, peuvent €tre sorties
selon les besoins, moyennant quoi les informations acquises par la caméra 100 peuvent
étre utilisées d'une maniere plus efficace tout en supprimant la charge associée a la
communication de données.

A 1'ETAPES illustrée sur la [fig.2], le processeur 12 peut générer les deuxiemes
données D2 en ajoutant des informations associées a au moins 1'une de la recon-
naissance, de la détermination, et de 1'analyse en relation avec la deuxieéme image 12.

Par exemple, comme illustré sur la Fig. 3B, lorsque le piéton W est situ€ dans la
deuxieme zone A2, le dispositif de commande 200 ne peut pas reconnaitre le piéton W
par le traitement basé sur les premicres données D1 correspondant a la premi¢re image
I1. Cependant, si le processeur 12 reconnait le piéton W sur la base de la deuxicme
image 12 et ajoute les informations associées a la reconnaissance aux deuxicmes
données D2, le dispositif de commande 200 recevant les deuxiemes données D2
peuvent reconnaitre le piéton W.

C'est a dire que le dispositif de génération de données de capteur 1 n'effectue pas au
moins 1'un du traitement de reconnaissance, du traitement de détermination, et du
traitement d'analyse en relation avec les premieres données D1, et donne la priorité a la
rapidité du dispositif de commande 200 auquel le traitement basé sur les premieres
données D1 ayant une nécessité plus grande est confié. En limitant I'objet du traitement
ci-dessus a la deuxieme image 12, il est possible d’obtenir des informations qui peuvent
compléter le traitement effectué dans le dispositif de commande 200 tout en
supprimant une augmentation de la charge de traitement du processeur 12.

Dans cet exemple, a 'ETAPES illustrée sur la [fig.2], le processeur 12 peut ajouter
des informations d'alerte basées sur la deuxieme image 12 aux deuxiemes données D2.
Par exemple, lorsqu'il est déterminé que le piéton W situé dans la deuxieme zone A2
reconnue par le traitement du processeur 12 est sur le point d'entrer davantage sur la
chaussée, le processeur 12 peut ajouter des informations d'alerte aux deuxiemes
données D2. C'est a dire que les deuxieémes données D2 peuvent comprendre des in-
formations d'alerte basées sur la deuxieme image 12.

Conformément a une telle configuration, il est possible d'amener le dispositif de
commande 200 qui a regu les deuxiemes données D2 a effectuer de préférence le
traitement d'évitement de danger sur la base des informations d'alerte.

Comme illustré sur la Fig. 4A, une référence R peut étre agencée dans la deuxieme
zone A2. La référence R peut €tre n'importe quel objet ou marque dont une image peut
étre capturée par la caméra 100 et dont la position ne change pas. En tant que référence
R, une partie de la carrosserie du véhicule peut étre illustrée. Dans ce cas, le processeur

12 peut étre configuré pour surveiller la position de la référence R par un traitement de
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reconnaissance d'image.

Dans le temps, au moins l'une de la position et de l'attitude de la caméra 100 par
rapport a la carrosserie du véhicule peut changer. En conséquence, par exemple,
comme illustré sur la Fig. 4B, la zone de capacité de capture d’image A0 s'écarte dans
une direction vers le haut a droite par rapport a la position initiale qui est indiquée par
des traits en pointillés, et la position de la référence R dans la deuxicme zone A2 est
déplacée dans une direction vers le bas a gauche. Dans cet exemple, a ’ETAPES
illustrée sur la [fig.2], le processeur 12 peut ajouter des informations de décalage de la
caméra 100 aux deuxiemes données D2 basé€es sur le changement temporel de la
position de la référence R. C'est a dire que les deuxiemes données D2 peuvent
comprendre les informations de décalage de la caméra 100 basées sur le changement
temporel de la position de la référence R.

Conformément a une telle configuration, il est possible d'amener le dispositif de
commande 200 qui a regu les deuxiemes données D2 a reconnaitre 1'écart de position
de la caméra 100. Par exemple, lorsque la quantité d'écart de position de la caméra 100
indiquée par les informations de décalage dépasse une valeur prédéterminée, le
dispositif de commande 200 peut effectuer un traitement pour notifier a l'utilisateur la
nécessité de corriger la position de référence de formation d'image de la caméra 100.
La position de référence de formation d'image de la caméra 100 peut étre corrigée mé-
caniquement.

Lorsque la position de la premiere zone A1 extraite de la zone de capacité de capture
d’image AO peut €tre changée électroniquement, c'est-a-dire qu'une dite visée €lec-
tronique est possible, le dispositif de commande 200 peut changer la position de la
premiere zone Al dans la zone de capacité de capture d’image AO sur la base des in-
formations de décalage incluses dans les deuxiemes données D2. Dans le cas de
l'exemple illustré sur la Fig. 4B, la position de la premiere zone Al actuelle indiquée
par des traits pleins est changée en la position d'origine de la premiere zone Al
indiquée par des traits mixtes. Dans ce cas, la correction de la position de référence de
formation d'image de la caméra 100 peut €tre automatisée.

En variante, le processeur 12 peut changer la position de la premicre zone Al dans la
zone de capacité de capture d’image AO.

Dans ce cas, il est possible d'automatiser la correction de la position de référence de
formation d'image de la caméra 100 tout en supprimant une augmentation de la charge
de traitement dans le dispositif de commande 200.

La [fig.5] illustre une autre configuration d'un systeme de capteur utilisant le
dispositif de génération de données de capteur 1. Dans cet exemple, le dispositif de gé-
nération de données de capteur 1 constitue un systeéme de capteur avec une premiere

caméra 101, une deuxieme caméra 102, et le dispositif de commande 200 monté sur le
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véhicule.

La premiere caméra 101 et la deuxieéme caméra 102 sont des dispositifs pour acquérir
des images de 'extérieur du véhicule. La premiere caméra 101 et la deuxieme caméra
102 peuvent étre disposées a des emplacements appropriés a l'intérieur ou a l'extérieur
d'un compartiment du véhicule.

La premiere caméra 101 est configurée pour sortir un premier signal de caméra S1
correspondant a I'image acquise. La deuxieme caméra 102 est configurée pour sortir un
deuxieme signal de caméra S2 correspondant a l'image acquise. La premiere caméra
101 est un exemple du premier capteur. La deuxieme caméra 102 est un exemple du
deuxieme capteur. Chacun du premier signal de caméra S1 et du deuxieme signal de
caméra S2 est un exemple du signal de capteur.

Comme illustré sur la [fig.5] et la Fig. 6A, une premiere zone Al et une deuxicme
zone A2 sont prévues pour chacune de la premiére caméra 101 et de la deuxiéme
caméra 102. La premicre zone Al de la premicre caméra 101 indiquée par des traits
pleins comprend une position correspondant a un axe optique Ax1 de la premiere
caméra 101. La deuxieme zone A2 de la premicre caméra 101 indiquée par des traits
pleins est une zone située a I'extérieur de la premiere zone A1l de la premiere caméra
101. La deuxieme zone A2 de la premicre caméra 101 ne comprend pas une position
correspondant a l'axe optique Ax1 de la premicre caméra 101. La premiere zone Al de
la deuxieme caméra 102 indiquée par des traits mixtes comprend une position cor-
respondant a un axe optique Ax2 de la deuxieme caméra 102. La deuxieme zone A2 de
la deuxieme caméra 102 indiquée par des traits en pointillés est une zone située a
l'extérieur de la premiere zone Al de la deuxieme caméra 102. La deuxi¢me zone A2
de la deuxieme caméra 102 ne comprend pas une position correspondant a I'axe
optique Ax2 de la deuxieme caméra 102.

Comme dans I'exemple décrit avec référence a la Fig. 4A, la référence R peut €tre
agencée dans chaque deuxieme zone A2 de la premicre caméra 101 et de la deuxicme
caméra 102. Le processeur 12 peut €tre configuré pour surveiller une position de
chaque référence R par un traitement de reconnaissance d'image.

L'image dans chaque zone de capacité de capture d’image A0 change d'un moment a
un autre, mais la position et 1'aspect de la référence R en fait ne change pas. Par
conséquent, I’indication qu’une image de chaque référence R est capturée nor-
malement ou non peut constituer des informations pour déterminer si, oui ou non, la
caméra surveillant la référence R fonctionne normalement. Lorsque le processeur 12
détermine qu'une image d’une référence R n'a pas été capturée avec succes, il
détermine qu'une erreur s'est produite dans une caméra surveillant la référence R. Dans
ce cas, le processeur 12 agrandit la premiere zone Al de l'autre caméra.

Par exemple, lorsqu'il est déterminé qu’une image de la référence R agencée dans la
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deuxieme zone A2 de la premiere caméra 101 illustrée sur la Fig. 6A ne peut pas €tre
capturée normalement, le processeur 12 agrandit la premiére zone A1l de la deuxieéme
caméra 102 indiquée par les traits mixtes comme illustré sur la Fig. 6B. Sur le dessin,
I'agrandissement est effectué jusqu'a ce qu'une périphérie de la premiere zone Al de la
deuxieme caméra 102 coincide avec une périphérie d'origine de la deuxieme zone de la
deuxieme caméra 102 indiquée par les traits en pointillés.

Conformément a une telle configuration, lorsqu'une anomalie quelconque se produit
dans 1'une des deux caméras constituant le systeme de capteur, il est possible
d'effectuer un traitement pour compenser 1’insuffisance par l'autre caméra.

Dans l'exemple illustré sur la [fig.5], la premiere caméra 101 et la deuxieéme caméra
102 sont toutes deux connectées a un dispositif de génération de données de capteur 1
unique. Cet exemple est utile lorsque la premiere caméra 101 et la deuxieéme caméra
102 sont montées dans une position spécifique dans un véhicule en tant que module de
capteur unique logé dans un logement commun.

La [fig.7] montre un autre mode de réalisation dans lequel un systeme de capteur est
configuré par un premier dispositif de génération de données de capteur 1A, un
deuxieme dispositif de génération de données de capteur 1B, la premiere caméra 101,
la deuxieme caméra 102, et le dispositif de commande 200. La configuration de chacun
du premier dispositif de génération de données de capteur 1A et du deuxieme dispositif
de génération de données de capteur 1B est identique a la configuration du dispositif de
génération de données de capteur décrit ci-dessus. La premiere caméra 101 est
connectée au premier dispositif de génération de données de capteur 1A. La deuxiéme
caméra 102 est connectée au deuxieme dispositif de génération de données de capteur
IB. Les premieres données D1 et les deuxieémes données D2 sorties de I'interface de
sortie 13 de chacun du premier dispositif de génération de données de capteur 1A et du
deuxieme dispositif de génération de données de capteur 1B sont transmises au
dispositif de commande 200 commun. Ce mode de réalisation est utile lorsqu'un
premier module de capteur comprenant la premiere caméra 101 et le premier dispositif
de génération de données de capteur 1A et un deuxieme module de capteur comprenant
la deuxieme caméra 102 et le deuxieme dispositif de génération de données de capteur
1B sont montés a deux emplacements distants dans le véhicule.

Dans cet exemple, lors de la détermination d'une erreur de la premiere caméra 101, le
processeur 12 du premier dispositif de génération de données de capteur 1A transmet
les informations indiquant l'erreur au deuxieme dispositif de génération de données de
capteur 1B par I'intermédiaire de l'interface de sortie 13. Les informations sont ap-
pliquées a l'interface d'entrée 11 du deuxi¢me dispositif de génération de données de
capteur 1B. De maniere similaire, lors de la détermination de l'erreur de la deuxicme

caméra 102, le processeur 12 du deuxieme dispositif de génération de données de
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capteur 1B transmet les informations indiquant l'erreur au premier dispositif de gé-
nération de données de capteur 1A par l'intermédiaire de l'interface de sortie 13. Les
informations sont appliquées a l'interface d'entrée 11 du premier dispositif de gé-
nération de données de capteur 1A.

Lorsque le processeur 12 du deuxieme dispositif de génération de données de capteur
1B acquiert les informations indiquant 1'anomalie de la premiere caméra 101, le
processeur 12 exécute un traitement pour agrandir la premiere zone Al de la deuxieme
caméra 102. De maniere similaire, lorsque le processeur 12 du premier dispositif de
génération de données de capteur 1A acquiert les informations indiquant I'anomalie de
la deuxieme caméra 102, le processeur 12 exécute un traitement pour agrandir la
premiere zone Al de la premiere caméra 101.

Dans 1'exemple illustré sur la [fig.5], 1a zone de capacité de capture d’image A0 de la
premiere caméra 101 recouvre partiellement la zone de capacité de capture d’image AO
de la deuxieme caméra 102. En conséquence, une zone All, une zone Al2, et une
zone A22 sont définies. La zone A1l est une zone ou la premiere zone Al de la
premiere caméra 101 et la premiere zone Al de la deuxieme caméra 102 se su-
perposent. La zone A12 est une zone oul la premiere zone Al d'une caméra et la
deuxieme zone A2 de l'autre caméra se superposent. La zone A22 est une zone ou la
deuxieme zone A2 de la premiere caméra 101 et la deuxieme zone A2 de la deuxiéme
caméra 102 se superposent.

Dans ce cas, des priorités peuvent étre attribuées conformément aux positions de la
premiere zone Al de la premiere caméra 101, de la deuxieme zone A2 de la premiere
caméra 101, de la premiere zone Al de la deuxieme caméra 102, et de la deuxicme
zone A2 de la deuxieme caméra 102.

Par exemple, une priorité S est attribuée a la premiere zone Al1l. Une priorit€ A est
attribuée a la premiere zone Al de chaque caméra. Une priorité B est attribuée a la
zone Al2. Une priorité€ C est attribuée a la deuxieéme zone A22. Une priorité D est
attribuée a la deuxicme zone A2 de chaque caméra. La priorité S est supérieure a la
priorité A. La priorit€ A est supérieure a la priorité B. La priorité B est supérieure a la
priorité C. La priorité C est supérieure a la priorité D.

Le processeur 12 peut €tre configuré pour générer les premicres données D1 et les
deuxiemes données D2 de maniere a inclure des informations indiquant la priorité. Par
exemple, des informations indiquant la priorit€ S sont ajoutées aux premieres données
D1 correspondant a I'image incluse dans la premicre zone Al1l. Des informations
indiquant la priorité D sont ajoutées aux deuxiemes données D2 correspondant a
I'image incluse dans la deuxieéme zone A2 de la deuxieéme caméra 102.

Conformément a une telle configuration, il est possible d'introduire une pondération

conformément aux priorités dans au moins l'un du traitement de reconnaissance, du
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traitement de détermination, et du traitement d'analyse exécuté dans le dispositif de
commande 200. En tant qu'exemple, lorsque des données indiquant des informations
en conflit sont entrées, les données auxquelles des informations indiquant une priorité
plus €élevée sont jointes peuvent €tre trait€es de préférence. En tant qu'autre exemple, la
configuration peut étre telle que les données avec une priorité plus faible nécessitent
davantage d'entrées de données répétitives pour confirmer l'existence d'un fait.

Une telle configuration est également applicable au systeéme de capteur illustré sur la
[fig.7]. C'est a dire que le processeur 12 du premier dispositif de génération de données
de capteur 1A peut générer les premicres données D1 et les deuxiemes données D2 de
maniere a inclure les informations indiquant la priorité attribuée conformément a la
position dans la zone de capacité de capture d’image AO de la premiere caméra 101.
De maniere similaire, le processeur 12 du deuxieme dispositif de génération de
données de capteur 1B peut générer les premicres données D1 et les deuxiemes
données D2 de maniere a inclure les informations indiquant la priorité attribuce
conformément a la position dans la zone de capacité de capture d’image AO de la
deuxieme caméra 102.

L'ETAPES des deuxiemes données D2 illustrée sur la [fig.2] peut Etre effectuée a
chaque fois que les premieres données D1 sont générées. Cependant, il est préférable
que la fréquence a laquelle les deuxiemes données D2 sont générées soit inférieure a la
fréquence a laquelle les premieres données D1 sont générées.

En réduisant la fréquence de génération des deuxiemes données D2 correspondant a
la deuxieme image 12 ayant une nécessité relativement faible, la charge de traitement
du processeur 12 peut étre réduite. De plus, la charge associée a la communication des
deuxiemes données D2 sorties de l'interface de sortie 13 peut étre réduite.

Les fonctions du processeur 12 décrites ci-dessus peuvent étre effectuées par un mi-
croprocesseur d'usage général fonctionnant conjointement avec une mémoire d'usage
général. Une CPU, une MPU, et une GPU peuvent étre illustrées en tant que micro-
processeur d'usage général. Le microprocesseur d'usage général peut comprendre de
multiples noyaux de processeur. Une ROM et une RAM peuvent étre illustrées en tant
que mémoire d'usage général. La ROM peut mémoriser un programme pour exécuter
le traitement décrit ci-dessus. Le programme peut comprendre un programme
d'intelligence artificiel. Un exemple du programme d'intelligence artificiel peut
comprendre un réseau neuronal appris avec un apprentissage profond. Le micro-
processeur d'usage général peut spécifier au moins une partie du programme mémorisé
dans la ROM, charger le programme dans la RAM, et exécuter le traitement décrit ci-
dessus en coopération avec la RAM. En variante, les fonctions du processeur 12
décrites ci-dessus peuvent étre effectuées par un circuit intégré dédié tel qu'un micro-
controleur, un FGPA, et un ASIC.
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Les modes de réalisation ci-dessus sont simplement des exemples pour faciliter la
compréhension de I'essentiel de I'objet actuellement présenté. La configuration
conformément a chacun des modes de réalisation ci-dessus peut étre modifiée ou
améliorée de manicre appropriée sans s'écarter de 'essentiel de 1'objet actuellement
présenté.

Dans chacun des exemples ci-dessus, la premicre zone Al entiere est entourée par la
deuxiéme zone A2, de sorte que la deuxieme zone A2 est située a l'extérieur de la
premiere zone Al. Cependant, la deuxieéme zone A2 peut €tre positionnée de maniere a
étre en contact avec au moins une partie de la périphérie de la premiere zone Al tant
que la deuxieme zone A2 a une partie plus pres de la périphérie de la zone de capacité
de capture d’image AO que la premicre zone Al.

La génération des deuxiemes données D2 n'est pas nécessairement effectuée sur la
deuxieme zone A2 enticre. C'est a dire que les deuxiemes données D2 peuvent €tre
générées en tant que données correspondant a la deuxi¢me image 12 incluse dans au
moins une partie de la deuxieme zone A2.

La caméra 100, la premiere caméra 101, et la deuxieme caméra 102 décrites ci-
dessus peuvent étre remplacées par un capteur LiIDAR (Light Detection and Ranging)
ou un capteur a ondes millimétriques, respectivement.

Le capteur LiDAR peut avoir une configuration pour émettre une lumiere non visible
et une configuration pour détecter la lumiere renvoyée en conséquence de la réflexion
de la lumiere non visible par au moins un objet existant a l'extérieur du véhicule. Selon
les besoins, le capteur LIDAR peut comprendre un dispositif de balayage qui balaye la
lumicre non visible pour changer la direction d'émission de lumiere (c’est-a-dire, la
direction de détection). Par exemple, la lumiere infrarouge ayant une longueur d'onde
de 905 nm est utilisée en tant que lumiere non visible.

Le capteur LiDAR peut obtenir la distance jusqu'a I'objet associé a la lumicre
renvoyée, par exemple, sur la base de la période de temps de l'instant auquel la lumiere
non visible est émise dans une certaine direction jusqu'a l'instant auquel la lumiere
renvoyée est détectée. En outre, en accumulant ces données de distance en association
avec la position de détection, il est possible d'obtenir des informations quant a la forme
de l'objet associé a la lumiere renvoyée. En plus ou en variante, des informations quant
a un attribut tel que le matériau de 1'objet associé a la lumiere renvoyée peuvent Etre
obtenues sur la base de la différence de longueur d'onde entre la lumiere émise et la
lumiere renvoyée.

Le capteur a ondes millimétriques peut avoir une configuration pour transmettre une
onde millimétrique et une configuration pour recevoir une onde réfléchie en
conséquence de la réflexion de 1'onde millimétrique par un objet existant a 1'extérieur

du véhicule. Des exemples de fréquences de I'onde millimétrique comprennent 24
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GHz, 26 GHz, 76 GHz, 79 GHz, etc. Le capteur a ondes millimétriques peut obtenir la
distance jusqu'a I'objet associ€ a 1'onde réfléchie, par exemple, sur la base de la période
de temps de l'instant auquel 1'onde millimétrique est transmise dans une certaine
direction jusqu'a l'instant auquel 'onde réfléchie est recue. En outre, en accumulant ces
données de distance en association avec la position de détection, il est possible
d'obtenir des informations quant a la forme de 1'objet associé a 'onde réfléchie.

La présente demande est basée sur la demande de brevet japonais n° 2018-095396

déposée le 17 mai 2018, dont le contenu entier est incorporé ici par voie de référence.
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Revendications

Dispositif de génération de données de capteur (1) congu pour étre
monté sur un véhicule, comprenant :

une interface d'entrée (11) configurée pour recevoir au moins un signal
de capteur correspondant a des informations de l'extérieur du véhicule
détectées par au moins un capteur ;

un processeur (12) configuré pour, sur la base du signal de capteur,
générer : des premieres données correspondant a des premieres in-
formations détectées dans une premicre zone ; et des deuxiemes données
correspondant a des deuxi¢mes informations détectées dans une
deuxieme zone située a I'extérieur de la premiere zone, une fréquence de
génération des deuxicmes données étant inférieure a une fréquence de
génération des premieres données ; et

une interface de sortie (13) configurée pour sortir les premicres données
et les deuxiemes données de manicre indépendante les unes des autres.
Dispositif de génération de données de capteur (1) congu pour étre
monté sur un véhicule, comprenant :

une interface d'entrée (11) configurée pour recevoir au moins un signal
de capteur correspondant a des informations de l'extérieur du véhicule
détectées par au moins un capteur ;

un processeur (12) configuré pour, sur la base du signal de capteur,
générer : des premieres données correspondant a des premieres in-
formations détectées dans une premiere zone comprenant une position
de référence de détection du capteur ; et des deuxiemes données cor-
respondant a des deuxicmes informations détectées dans une deuxicme
zone ne comprenant pas la position de référence de détection, une
fréquence de génération des deuxiemes données €étant inférieure a une
fréquence de génération des premieres données ; et

une interface de sortie (13) configurée pour sortir les premicres données
et les deuxiemes données de manicre indépendante les unes des autres.
Dispositif de génération de données de capteur (1) selon la reven-
dication 1 ou 2,

dans lequel le processeur (12) est configuré pour générer les deuxiemes
données de manicre a inclure des informations associées a au moins l'un
d’un traitement de reconnaissance, d’un traitement de détermination, et
d’un traitement d'analyse effectué en relation avec les deuxi¢mes in-

formations.
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Dispositif de génération de données de capteur (1) selon la reven-
dication 3,

dans lequel les deuxiemes données comprennent des informations
d'alerte qui sont basées sur les deuxiémes informations.

Dispositif de génération de données de capteur (1) selon la reven-
dication 3 ou 4,

dans lequel le processeur (12) est configuré pour surveiller un
changement temporel d'une position d'une référence agencée dans la
deuxieme zone ; et

dans lequel les deuxiemes données comprennent des informations de
décalage du capteur qui sont basées sur le changement temporel.
Dispositif de génération de données de capteur (1) selon la reven-
dication 1 ou 2,

dans lequel le processeur (12) est configuré pour surveiller un
changement temporel d'une position d'une référence agencée dans la
deuxieme zone, et pour changer une position de la premiere zone sur la
base du changement temporel.

Dispositif de génération de données de capteur (1) selon 1'une
quelconque des revendications 1 a 6,

dans lequel ledit au moins un capteur comprend un premier capteur et
un deuxieme capteur ; et

dans lequel le processeur (12) associé a un capteur du premier capteur et
du deuxieme capteur est configuré pour agrandir la premicre zone dudit
un capteur sur la base d’informations indiquant une anomalie de I'autre
capteur du premier capteur et du deuxieme capteur.

Dispositif de génération de données de capteur (1) selon 1'une
quelconque des revendications 1 a 6,

dans lequel ledit au moins un capteur comprend un premier capteur et
un deuxieme capteur ;

dans lequel une priorité est attribuée conformément a une position dans
une zone sensible du premier capteur et une position dans une zone
sensible du deuxieme capteur ; et

dans lequel le processeur (12) est configuré pour générer les premieres
données et les deuxiemes données de maniere a inclure des informations
indiquant la priorité.

Dispositif de génération de données de capteur (1) selon 1'une
quelconque des revendications 1 a 8,

dans lequel ledit au moins un capteur comprend au moins 1'un d'un
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capteur LiDAR, d’une caméra, et d’un capteur a ondes millimétriques.
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RAPPORT DE RECHERCHE

articles L.612-14, L.612-53 a 69 du code de la propriété intellectuelle

OBJET DU RAPPORT DE RECHERCHE

L'.N.P.l. annexe a chaque brevet un "RAPPORT DE RECHERCHE" citant les éléments
de létat de la technique qui peuvent étre pris en considération pour apprécier la
brevetabilité de linvention, au sens des articles L. 611-11 (nouveauté) et L. 611-14
(activité inventive) du code de la propriété intellectuelle. Ce rapport porte sur les
revendications du brevet qui définissent l'objet de linvention et délimitent I'étendue de la
protection.

Aprées délivrance, I'.N.P.l. peut, a la requéte de toute personne intéressée, formuler un
"AVIS DOCUMENTAIRE" sur la base des documents cités dans ce rapport de recherche
et de tout autre document que le requérant souhaite voir prendre en considération.
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[X] Le demandeur a présenté des observations en réponse au rapport de recherche
préliminaire.
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[X] Le demandeur a modifié les revendications.

[l Le demandeur a modifié la description pour en éliminer les éléments qui n'étaient plus
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préliminaire.

1 Un rapport de recherche préliminaire complémentaire a été établi.
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La répartition des documents entre les rubriques 1, 2 et 3 tient compte, le cas échéant,
des revendications déposées en dernier lieu et/ou des observations présentées.

(] Les documents énumérés a la rubrique 1 ci-aprés sont susceptibles d'étre pris en
considération pour apprécier la brevetabilité de linvention.

[X] Les documents énumérés a la rubrique 2 ci-aprés illustrent l'arriére-plan technologique
général.

| Les documents énumérés a la rubrique 3 ci-aprés ont été cités en cours de procédure,
mais leur pertinence dépend de la validité des priorités revendiquées.

1 Aucun document n'a été cité en cours de procédure.
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