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Pour commander la position angulaire du volant d'un véhicule par rapport au champ d'une caméra intérieure disposée entre le vo-
lant et le combiné du véhicule ou entre le volant et la planche de bord du véhicule, ce véhicule comportant un systéme de direction
pilotable: avant le démarrage du véhicule, on détermine (100) si le volant occulte au moins partiellement le champ de la caméra, a
partir de la position angulaire du volant; si le champ de la caméra est au moins partiellement occulté par le volant, on actionne
(102) le systéme de direction pilotable de fagon a ramener le volant dans une position angulaire ou il n'occulte pas le champ de la
caméra.
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PROCEDE DE COMMANDE DE LA POSITION ANGULAIRE DU VOLANT
D’UN VEHICULE ET VEHICULE ASSOCIE

La présente invention se rapporte a un procédé de commande de la
position angulaire du volant d’un véhicule et a un véhicule associé.

L’invention appartient au domaine des cameéras localisées a l'intérieur
des véhicules et dédiées au recueil de paramétres du conducteur a partir de
I'instant ou celui-ci s’installe au poste de conduite.

Dans le cas d’'un véhicule automobile, par exemple, on peut disposer
une caméra a l'intérieur de I'habitacle, entre le volant et le combiné. Afin de
ne pas occulter le champ de la caméra, le document JP-A-06156285
propose de prévoir sur le volant une branche centrale transparente, ce qui
permet a la caméra de surveiller le conducteur.

Néanmoins, l'utilisation d'un matériau particulier pour une partie du
volant rend sa fabrication plus complexe et plus colteuse. En outre, un tel
volant risque d’étre moins robuste que les volants classiques.

La présente invention a pour but de remédier a ces inconveénients.

Dans ce but, la présente invention propose un procédé de commande
de la position angulaire du volant d'un véhicule par rapport au champ d’'une
caméra intérieure disposée entre le volant et le combiné du véhicule ou entre
le volant et la planche de bord du véhicule, le véhicule comportant un
systéme de direction pilotable, ce procédé étant remarquable en ce qu'il
comporte des étapes consistant a :

- avant le démarrage du véhicule, déterminer si le volant occulte au
moins partiellement le champ de la caméra, a partir de la position angulaire
du volant ;

- si le champ de la caméra est au moins partiellement occulté par le
volant, actionner le systéme de direction pilotable de fagcon a ramener le
volant dans une position angulaire ou le volant n’occulte pas le champ de la
caméra.

Ainsi, I'invention permet, sans aucune modification du volant ni de la
caméra intérieure, de garantir la disponibilité permanente de l'intégralité du
champ de la caméra pour recueillir les paramétres voulus du conducteur des
I'instant ou celui-ci s’installe au poste de conduite.

Selon une caractéristique particuliere, le procédé comporte en outre
une étape consistant a recueillir en temps réel la position angulaire du volant
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par l'intermédiaire d’un capteur d’angle de rotation du volant compris dans le
véhicule.

Selon une caractéristique particuliere, le procédé comporte en outre
une étape consistant a mémoriser dans un calculateur compris dans le
véhicule des caractéristiques géométriques du volant et la valeur de
'ouverture de champ de la caméra.

Selon une caractéristique particuliere, le procédé comporte en outre
une étape consistant a activer le calculateur lorsque la portiére du véhicule
c6té conducteur s'ouvre, le moteur du véhicule étant par ailleurs éteint.

Dans le méme but que celui indiqué plus haut, la présente invention
propose également un véhicule comportant un volant, un combiné et/ou une
planche de bord et une caméra intérieure disposée entre le volant et le
combiné ou entre le volant et la planche de bord, le véhicule comportant en
outre un systéme de direction pilotable, le véhicule étant remarquable en ce
qu'’il comporte en outre un dispositif de commande de la position angulaire
du volant par rapport au champ de la caméra, comportant :

- un capteur d’angle de rotation du volant ;

- un calculateur adapté a déterminer, avant le démarrage du véhicule,
si le volant occulte au moins partiellement le champ de la caméra, a partir de
la position angulaire du volant fournie par le capteur ; et

- des moyens adaptés a actionner le systeme de direction pilotable de
facon a ramener le volant dans une position angulaire ou le volant n'occulte
pas le champ de la caméra, si le champ de la caméra est au moins
partiellement occulté par le volant.

Selon une caractéristique particuliere, le capteur d’angle de rotation
du volant est adapté a fournir la position angulaire du volant en temps réel.

Selon une caractéristique particuliere, le calculateur est adapté a
mémoriser des caractéristiques géométriques du volant et la valeur de
'ouverture de champ de la caméra.

Selon une caractéristique particuliere, le véhicule comporte en outre
un élément d’activation du calculateur en réponse a l'ouverture de la portiere
du véhicule cbété conducteur, le moteur du véhicule étant par ailleurs éteint.

Selon une caractéristique particuliere, le véhicule est de type
automobile.

D'autres aspects et avantages de l'invention apparaitront a la lecture
de la description qui suit d'un mode particulier de réalisation, donné a titre
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d'exemple non limitatif et en référence aux dessins qui I'accompagnent, dans
lesquels :

- la figure 1 est une représentation schématique d'une vue
d'ensemble d'un poste de conduite classique incluant une caméra intérieure ;

- lafigure 2 est un organigramme illustrant des étapes d’'un procédé
de commande conforme a la présente invention, dans un mode particulier de
réalisation ; et

- la figure 3 est une vue schématique d’'un véhicule conforme a la
présente invention, dans un mode particulier de réalisation.

On considére dans le cadre de la présente invention un véhicule qui, a
titre d’exemple nullement limitatif, peut étre de type automobile. Néanmoins,
il pourrait aussi bien d’agir d’'un autre type de véhicule comportant un volant
pour sa conduite, comme par exemple certains types de bateaux.

La figure 1 illustre de fagon schématique et simplifice une vue
d’ensemble d’'un poste de conduite 10 classique dans lequel le procédé
conforme a l'invention peut étre mis en ceuvre.

Ce poste de conduite 10 comporte notamment un volant 12, un
combiné 14 et un systeme de direction pilotable (non illustré).

Le poste de conduite 10 comporte en outre une caméra intérieure 16
disposée entre le volant 12 et le combiné 14. En variante, la caméra
intérieure 16 peut étre disposée entre le volant 12 et la planche de bord (non
représentée). Cette caméra 16 a vocation a recueillir des parametres du
conducteur (position de la téte, état de vigilance, etc.) a partir de l'instant ou
celui-ci s'installe au poste de conduite 10.

Le champ de la caméra 16 est matérialisé par un cone grisé sur la
figure 1. Ce champ est principalement centré sur le visage d’'un conducteur
18 lorsque celui-ci occupe le siege conducteur.

Du fait de I'implantation de la caméra 16, le champ de celle-ci traverse
le volant 12. Par ailleurs, la caméra 16 garde une position relative fixe par
rapport au volant 12 lorsque celui-ci est réglable en hauteur et/ou en
profondeur.

Ainsi, en fonction de I'angle de rotation du volant 12, les branches du
volant 12 sont susceptibles d'occulter partiellement ou totalement le champ
de la caméra 16.

Si aucune action n’était entreprise pour remédier a ce probléme, il ne
serait alors plus possible de recueillir les paramétres du conducteur dés que
celui-ci s’installe au poste de conduite 10 : il faudrait attendre, soit que le
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conducteur tourne le volant 12, soit qu'un systéme optionnel de parking
automatique tourne le volant pour quitter une place de stationnement, par
exemple. En conséquence, a vitesse véhicule nulle, certaines prestations
offertes au conducteur seraient, soit dégradées, soit impossibles a mettre en
ceuvre. Ces prestations incluent notamment le réglage automatique du poste
de conduite ou encore le réglage des préférences télématiques.

L’'organigramme de la figure 2 illustre les principales étapes du
procédé de commande de la position angulaire du volant 12 par rapport au
champ de la caméra 16.

Lors d’'une premiére étape consistant en un test 100, avant le
démarrage du véhicule, a partir de la connaissance de la position angulaire
du volant 12, on détermine si le volant 12 occulte partiellement ou totalement
le champ de la caméra 16.

Lors d'une deuxiéme étape 102, si le champ de la caméra est
effectivement au moins partiellement occulté par le volant 12, on actionne le
systéme de direction pilotable du véhicule, de fagon a faire tourner le volant
12 pour le ramener dans une position angulaire ou il n’occulte plus le champ
de la caméra 16.

La figure 3 illustre sous une forme schématique trés simplifiée un
vehicule 30 conforme a la présente invention, dans un mode particulier de
réalisation.

Le véhicule 30 comporte notamment un systéme 32 de direction
pilotable et un calculateur 34 connecté au systéme 32 de direction pilotable
de fagon a pouvoir lui fournir des données.

Le véhicule 30 comporte en outre un systeme 36 d’actionnement du
systéme 32 de direction pilotable, qui dans le mode particulier de réalisation
illustré est compris dans le systéme 32 de direction pilotable mais qui
pourrait tout aussi bien étre un élément du véhicule 30 extérieur au systéme
32 de direction pilotable. Le systeme d’'actionnement 36 comporte
notamment des éléments de verrouillage/déverrouillage pilotés de la colonne
de direction.

Le véhicule comporte en outre un capteur 38 d’angle de rotation du
volant 16, capable de transmettre l'information sur I'angle de rotation du
volant 16 au calculateur 34 et au systéme 32 de direction pilotable.

Le calculateur 34 est adapté a déterminer, avant le démarrage du
véhicule 30, si le volant 12 occulte en partie ou intégralement le champ de la
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caméra 16, a partir de la position angulaire du volant fournie par le capteur
38.

Le capteur 38 peut étre adapté a fournir la position angulaire du volant
12 en temps réel. Ainsi, une étape optionnelle du procédé conforme a
I'invention, non illustrée sur la figure 2, consiste a recueillir en temps réel la
position angulaire du volant 12 par 'intermédiaire de ce capteur 38.

De fagon optionnelle, le calculateur 34 peut étre adapté a mémoriser :

- des caractéristiques géométriques du volant 12, telles que son
diamétre et les dimensions de chacune de ses branches ; et

- la valeur de I'ouverture du champ de la caméra 16.

Ainsi, une étape optionnelle du procéde conforme a linvention
consiste a effectuer ces opérations de mémorisation.

En ce qui concerne les caractéristiques géométriques du volant 12, la
mémorisation a lieu une fois pour toutes, tandis que la valeur de I'ouverture
du champ de la caméra 16 est réactualisée lorsque le calculateur 34, qui est
en outre connecté a la caméra 16, recoit de la part de celle-ci une notification
selon laquelle le champ a été modifie.

Le véhicule 30 comporte aussi un élément 40 d’activation du
calculateur 34, qui peut étre soit compris dans le calculateur 34, soit extérieur
a celui-ci. L'élément 40 active le calculateur par exemple en réponse a
'ouverture de la portiere du véhicule 30 cété conducteur, le moteur du
véhicule 30 étant par ailleurs éteint et les portiéres étant verrouillées ou non.

Cela garantit que la position angulaire du volant 12 sera le cas
échéant rectifiée dés que la portiere s’ouvrira, donc avant méme que le
conducteur prenne place au poste de conduite 10, en cas d'occultation
méme partielle du champ de la caméra 16 par le volant 12.

Ainsi, la présente invention apporte un gain ergonomique en termes
de confort d’utilisation d'un systeme a base d’identification, étant donné que
les fonctions d’accueil du conducteur au poste de conduite bénéficient d’une
disponibilité améliorée.

Le client évite ainsi de subir le désagrément d'une fonction
automatique de personnalisation qui ne fonctionnerait pas lorsque le volant
n'aurait pas été laissé dans la position requise lors de I'utilisation précédente
du véhicule.
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REVENDICATIONS

1. Procédé de commande de la position angulaire du volant (12)
d'un véhicule (30) par rapport au champ d'une caméra intérieure (16)
disposée entre le volant (12) et le combiné (14) dudit véhicule (30) ou entre
le volant (12) et la planche de bord dudit véhicule (30), ledit véhicule (30)
comportant un systéme (32) de direction pilotable, ledit procédé étant
caractérisé en ce qu’il comporte des étapes consistant a :

- avant le démarrage dudit véhicule (30), déterminer (100) si ledit
volant (12) occulte au moins partiellement le champ de ladite caméra (16), a
partir de la position angulaire dudit volant (12) ;

- si le champ de ladite caméra (16) est au moins partiellement occulté
par ledit volant (12), actionner (102) ledit systéme (32) de direction pilotable
de fagon a ramener ledit volant (12) dans une position angulaire ou ledit
volant (12) n'occulte pas le champ de ladite caméra (16).

2. Procédé selon la revendication 1, caractérisé en ce quiil
comporte en outre une étape consistant a recueillir en temps réel la position
angulaire du volant (12) par l'intermédiaire d’'un capteur (38) d’'angle de
rotation du volant (12) compris dans ledit véhicule (30).

3. Procédé selon la revendication 1 ou 2, caractérisé en ce qu'il
comporte en outre une étape consistant a mémoriser dans un calculateur
(34) compris dans ledit véhicule (30) des caractéristiques géométriques du
volant (12) et |la valeur de I'ouverture de champ de la caméra (16).

4. Procédé selon la revendication 3, caractérisé en ce qu'il
comporte en outre une étape consistant a activer ledit calculateur (34)
lorsque la portiére du véhicule (30) cété conducteur s’ouvre, le moteur dudit
véhicule (30) étant par ailleurs éteint.

5. Véhicule (30) comportant un volant (12), un combiné (14) et/ou
une planche de bord et une caméra intérieure (16) disposée entre ledit volant
(12) et ledit combiné (14) ou entre ledit volant (12) et ladite planche de bord,
ledit véhicule (30) comportant en outre un systéme (32) de direction pilotable,
ledit véhicule (30) étant caractérisé en ce qu'’il comporte en outre un dispositif
de commande de la position angulaire du volant (12) par rapport au champ
de ladite caméra (16), comportant :

- un capteur (38) d’angle de rotation du volant (12) ;

- un calculateur (34) adapté a déterminer, avant le démarrage dudit
véhicule (30), si ledit volant (12) occulte au moins partiellement le champ de
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ladite caméra (16), a partir de la position angulaire dudit volant (12) fournie
par ledit capteur (38) ; et

- des moyens (36) adaptés a actionner ledit systéme (32) de direction
pilotable de fagon a ramener ledit volant (12) dans une position angulaire ou
ledit volant (12) n’occulte pas le champ de ladite caméra (16), si le champ de
ladite caméra (16) est au moins partiellement occulté par ledit volant (12).

6. Véhicule (30) selon la revendication 5, caractérisé en ce que le
capteur (38) d’angle de rotation du volant (12) est adapté a fournir la position
angulaire du volant (12) en temps réel.

7. Véhicule (30) selon la revendication 5 ou 6, caractérisé en ce
que ledit calculateur (34) est adapté a mémoriser des caractéristiques
géométriques du volant (12) et la valeur de I'ouverture de champ de la
caméra (16).

8.  Véhicule (30) selon la revendication 5, 6 ou 7, caractérisé en ce
qu’il comporte en outre un moyen (40) d’'activation dudit calculateur (34) en
réponse a l'ouverture de la portiere du véhicule (30) cbété conducteur, le
moteur dudit véhicule étant par ailleurs éteint.

9. Veéhicule (30) selon l'une quelconque des revendications 5 a 8,
caractérisé en ce qu'il est de type automobile.
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A. CLASSEMENT DE L'OBJET DE LA DEMANDE

INV. B62D1/181
ADD. B60OW10/20 B60W30/18

Selon la classification internationale des brevets (CIB) ou a la fois selon la classification nationale et la CIB

B. DOMAINES SUR LESQUELS LA RECHERCHE A PORTE

B6OW B62D B6OR

Documentation minimale consultée (systéme de classification suivi des symboles de classement)

recherche

Documentation consultée autre que la documentation minimale dans la mesure ot ces documents relévent des domaines sur lesquels a porté la

recherche utilisés)

EPO-Internal, WPI Data

Base de données électronique consultée au cours de la recherche internationale (nom de la base de données, et si cela est réalisable, termes de

C. DOCUMENTS CONSIDERES COMME PERTINENTS

Catégorie” | Identification des documents cités, avec, le cas échéant, I'indication des passages pertinents

no. des revendications visées

27 juin 2013 (2013-06-27)
figure 2
alinéas [0006],
- [0032]

OPERATIONS INC [US])

17 janvier 2008 (2008-01-17)
figure 1
alinéas [0018],

figure 1
alinéa [0008]

[0011] - [0015],

[0030] - [0036]

A US 2013/166154 Al (KOHARA KENJI [JP]) 1,5

[0019]

A DE 10 2006 032769 Al (GM GLOBAL TECH 1,5

A US 2010/002075 Al (JUNG HO CHOUL [KR] ET 1,5
AL) 7 janvier 2010 (2010-01-07)

_/__

Voir la suite du cadre C pour la fin de la liste des documents

Les documents de familles de brevets sont indiqués en annexe

* Catégories spéciales de documents cités:

"A" document définissant I'état général de la technique, non
considéré comme particuliérement pertinent

"E" document antérieur, mais publié a la date de dép6ét international
ou aprés cette date

"L" document pouvant jeter un doute sur une revendication de
priorité ou cité pour déterminer la date de publication d'une
autre citation ou pour une raison spéciale (telle qu'indiquée)

"O" document se référant a une divulgation orale, a un usage, a
une exposition ou tous autres moyens

"P" document publié avant la date de dépét international, mais
postérieurement a la date de priorité revendiquée

"T" document ultérieur publié aprés la date de dépét international ou la
date de priorité et n'appartenenant pas a I'état de la
technique pertinent, mais cité pour comprendre le principe
ou la théorie constituant la base de l'invention

"X" document particulierement pertinent; l'invention revendiquée ne peut
étre considérée comme nouvelle ou comme impliquant une activité
inventive par rapport au document considéré isolément

"Y" document particulierement pertinent; l'invention revendiquée
ne peut étre considérée comme impliquant une activité inventive
lorsque le document est associé a un ou plusieurs autres
documents de méme nature, cette combinaison étant évidente
pour une personne du métier

"&" document qui fait partie de la méme famille de brevets

Date a laquelle la recherche internationale a été effectivement achevée
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Date d'expédition du présent rapport de recherche internationale
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