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. Maystatagre(dp: perception d'environnement pour
vehicule et véhicule comprenant un tel systéme.
La présente invention concerne un systéme de percep-

tion d’environnement (101) pour véhicule (10) et un véhicule (10) comprenant un tel systéme (101). Le systéeme de percep-
tion (101) comprend des premiers moyens de fixation configurés pour fixer le systeme de perception (101) de maniére

amovible sur le véhicule (10), le systeme de perception
(101) comprenant au deux dispositifs de perception parmi
un ensemble comprenant : un radar a ondes millimétriques,
un LIDAR, une caméra, un récepteur d’un systeme de posi-
tionnement par satellite et/ou une antenne du récepteur, et
une antenne configurée pour rayonner et/ou capter un en-
semble d’ondes électromagnétiques.
Figure pour I'abrégé : Figure 1
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Description

Titre de l'invention : Systeme de perception d’environnement pour
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véhicule et véhicule comprenant un tel systéme

Domaine technique

La présente invention concerne les systémes et modules de perception
d’environnement pour véhicule. La présente invention concerne €galement un véhicule
comprenant un tel systeme de perception. La présente invention concerne également un
systeme et/ou module de perception d’environnement et de connectivité pour véhicule,
par exemple pour un véhicule autonome.

Arriere-plan technologique

Les véhicules contemporains sont de plus en plus équipés de fonctions ou systemes
d’aide a la conduite, dits ADAS (de I’anglais « Advanced Driver-Assistance System »
ou en francais « Systeme d’aide a la conduite avancé »).

Ces systemes ADAS sont congus pour assister le conducteur du véhicule dans le
contrdle du véhicule, voire pour controler le véhicule lorsque ce dernier circule dans un
mode dit autonome ou semi-autonome. Ces systemes ADAS utilisent, pour au moins
une partie d’entre eux, des données représentatives de 1’environnement dans lequel
évolue le véhicule.

Un véhicule équipé de tel(s) systemes) ADAS est ainsi équipé d’un ensemble de dis-
positifs tels que des capteurs configurés pour obtenir ces données d’environnement,
telles que par exemple des données relatives a la présence et/ou a la position d’objets
dans I’environnement.

Un tel véhicule peut par ailleurs obtenir de telles données depuis différents serveurs
du « cloud » (ou « nuage » en francais) et/ou d’autres véhicules €voluant dans cet envi-
ronnement. A cet effet, le véhicule embarque un ou plusieurs dispositifs de commu-
nication sans fil ainsi qu’un ensemble d’antennes pour diffuser et/ou capter des signaux
électromagnétiques transportant notamment ces données.

Avec I’évolution permanente des différentes technologies mises en ceuvre pour
I’acquisition des données d’environnement du véhicule et/ou pour les systemes traitant
ces données d’environnement, notamment au regard de la durée de vie d’un véhicule
qui se compte en années, il apparait parfois nécessaire de faire évoluer le véhicule pour
améliorer sa perception de I’environnement et ainsi sa sécurité.

Si les mises a jour logicielles des différents systemes et/ou dispositifs embarqués
dans le véhicule s’averent relativement aisées, par exemple par le téléchargement des
données de mises a jour via une connexion sans fil dont serait équipé le véhicule, les

évolutions matérielles s’averent complexes et couteuses a mettre en ceuvre.
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Résumé de la présente invention

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

Un autre objet de la présente invention est d’améliorer I’évolution matérielle d’un
véhicule.

Selon un premier aspect, la présente invention concerne un systeme de perception
d’environnement pour véhicule, le systeme de perception comprenant des premiers
moyens de fixation configurés pour fixer le systeme de perception de manicre
amovible sur le véhicule, le systeéme de perception comprenant une pluralité de dis-
positifs de perception, au moins un premier dispositif de perception de la pluralité étant
d’un type différent d’au moins un deuxieme dispositif de perception de la pluralité, les
dispositifs de perception de la pluralité appartenant a un ensemble de dispositifs de
perception comprenant :

- un radar a ondes millimétriques ;

-un LIDAR ;

- une caméra ;

- un récepteur d’un systeme de positionnement par satellite et/ou une antenne du
récepteur ; et

- une antenne configurée pour rayonner et/ou capter un ensemble d’ondes électroma-
gnétiques.

Un tel systeme €quipé de plusieurs types de dispositifs ou capteur de perception
configurés pour obtenir des données sur 1’environnement du véhicule permet de fournir
au véhicule qui en est équipé différentes données d’environnement obtenues de
différents capteurs par exemple. Lorsqu’il s’avere nécessaire de remplacer un ou
plusieurs des dispositifs de perception du systeéme de perception pour faire évoluer
techniquement le véhicule, le caractere amovible du systéme de perception permet de
retirer le systeme de perception du véhicule pour le faire évoluer (par exemple en
remplacant un ou plusieurs des dispositifs de réception) avant de le remettre en place,
ou pour remplacer le systeme de perception par un autre plus évolué technolo-
giquement.

Cela permet de faire évoluer le véhicule au niveau de sa capacit€ a percevoir son en-
vironnement a moindre cotit, le systeéme de perception étant prévu pour étre détaché du
véhicule pour mise a jour matérielle, réparation ou remplacement.

Selon une variante, le systéme de perception comprend en outre un premier systeme
de connexion configuré pour :

- alimenter €lectriquement la pluralité de dispositifs de perception ; et

- transmettre des premieres données a la pluralité de dispositifs de réception et/ou

recevoir des deuxiemes données depuis la pluralité de dispositifs de perception.
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Selon une autre variante, au moins une partie de la pluralité de dispositifs de

perception est assemblée de maniére amovible dans le systeme de perception.
Selon une variante supplémentaire, le systeme de perception comprend au moins un

radar a ondes millimétriques, au moins un LIDAR, un ensemble de caméras
comprenant au moins une caméra, au moins une antenne d’un récepteur d’un systeme
de positionnement par satellite et au moins une antenne configurée pour rayonner et/ou
capter un ensemble d’ondes €lectromagnétiques.

Selon encore une variante, ’ensemble de caméras comprend une pluralité de caméras
formant un systeme d’acquisition d’images stéréoscopiques.

Selon un deuxieme aspect, la présente invention concerne un véhicule comprenant au
moins un systeme de perception tel que décrit ci-dessus selon le deuxiéme aspect de la
présente invention, le au moins un systéme de perception étant arrangé sur le véhicule
de maniere amovible.

Selon une variante, une carrosserie du véhicule comprend au moins un espace
configuré pour recevoir le au moins un systeme de perception.

Selon une autre variante, le au moins un espace comprend des deuxiemes moyens de
fixation configurés pour coopérer avec les premiers moyens de fixation de manicre a
assurer une fixation du au moins un systéme de perception sur le véhicule lorsque les
premiers moyens de fixation et les deuxiemes moyens de fixation cooperent entre eux.

Selon une variante supplémentaire, le au moins un espace comprend un deuxicme
systeme de connexion configuré pour se connecter au premier systeme de connexion et
pour relier en communication le au moins un systéme de perception a au moins un cal-
culateur du véhicule.

Selon encore une variante, le véhicule correspond a un véhicule autonome.

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 2 annexées, sur lesquelles :

[Fig.1] illustre schématiquement un véhicule embarquant un ensemble de systeme de
perception, selon un exemple de réalisation particulier et non limitatif de la présente
invention ;

[Fig.2] illustre schématiquement un systeme de perception 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 systeme de perception d’environnement pour véhicule et un véhicule comprenant
un ou plusieurs systemes de perception d’environnement vont maintenant étre décrits

dans ce qui va suivre en référence conjointement aux figures 1 a 2. Des mémes
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éléments sont identifiés avec des mémes signes de référence tout au long de la des-
cription qui va suivre.

La [Fig.1] illustre schématiquement un véhicule 10 équipé d’un ensemble de
systemes de perception 101 a 103, selon un exemple de réalisation particulier et non
limitatif de la présente invention.

Le véhicule 10 correspond par exemple a un véhicule a moteur thermique, a
moteur(s) €lectrique(s) ou encore un véhicule hybride avec un moteur thermique et un
ou plusieurs moteurs €lectriques. Le véhicule 10 correspond par exemple a un véhicule
de transport en commun terrestre, par exemple un autocar ou un autobus, a un véhicule
de transport de marchandise tel qu’un camion ou une camionnette.

Selon d’autres exemples, le véhicule 10 correspond a tout véhicule terrestre motorisé,
tel que par exemple un véhicule automobile ou une moto.

Le véhicule 10 correspond par exemple a un véhicule circulant dans un mode
autonome ou semi-autonome. Le véhicule circule par exemple selon un niveau
d’autonomie €gal a 1, 2 ou 3 ou selon un niveau d’autonomie supérieur ou €gal a 2 ou
3, par exemple selon un niveau d’autonomie €gal a 4 ou 5, selon I’échelle définie par
I’agence fédérale américaine qui a établi 5 niveaux d’autonomie allantde 1 a 5. Le
niveau O correspondant a un véhicule n’ayant aucune autonomie, dont la conduite est
sous la supervision totale du conducteur, le niveau 1 correspond a un véhicule avec un
niveau d’autonomie minimal, dont la conduite est sous la supervision du conducteur
avec une assistance minimale d’un systeme ADAS (de I’anglais « Advanced Driver-
Assistance System » ou en francais « Systeme d’aide a la conduite avancé »), et le
niveau 5 correspond a un véhicule complétement autonome.

Les 5 niveaux d’autonomie de la classification de 1’agence fédérale chargée de la
sécurité routicre sont :

- niveau O : aucune automatisation, le conducteur du véhicule controle totalement les
fonctions principales du véhicule (moteur, accélérateur, direction, freins) ;

- niveau 1 : assistance au conducteur, I’automatisation est active pour certaines
fonctions du véhicule, le conducteur gardant un contrdle global sur la conduite du
véhicule ; le régulateur de vitesse fait partie de ce niveau, comme d’autres aides telles
que I’ABS (systeme antiblocage des roues) ou I’ESP (€lectro-stabilisateur
programmé) ;

- niveau 2 : automatisation de fonctions combinées, le contrdle d’au moins deux
fonctions principales est combiné dans 1’automatisation pour remplacer le conducteur
dans certaines situations ; par exemple, le régulateur de vitesse adaptatif combiné avec
le centrage sur la voie permet a un véhicule d’étre classé niveau 2, tout comme 1’aide
au stationnement (de I’anglais « Park assist ») automatique ;

- niveau 3 : conduite autonome limitée, le conducteur peut céder le controle complet
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du véhicule au systeme automatisé qui sera alors en charge des fonctions critiques de
sécurité ; la conduite autonome ne peut cependant avoir lieu que dans certaines
conditions environnementales et de trafic déterminées (uniquement sur autoroute par
exemple) ;

- niveau 4 : conduite autonome complete sous conditions, le véhicule est congu pour
assurer seul I’ensemble des fonctions critiques de sécurité sur un trajet complet ; le
conducteur fournit une destination ou des consignes de navigation mais n’est pas tenu
de se rendre disponible pour reprendre le contrdle du véhicule ;

- niveau 5 : conduite completement autonome sans 1’aide de conducteur dans toutes les
circonstances.

Le véhicule 10 embarque par exemple un ou plusieurs des systemes ADAS suivant :

- systeme de régulation adaptative de vitesse, dit ACC (de I’anglais « Adaptive
Cruise Control ») ; et/ou

- régulateur de vitesse prédictif, dit systeme PCC (de I’anglais « Predictive Cruise
Control ») ; et/ou

- systeme d’adaptation intelligente de la vitesse, dit systeme ISA (de I’anglais
« Intelligent Speed Adaptation ») ; et/ou

- systeme d’adaptation de la vitesse en virage, dit systeme CSA (de 1’anglais « Curve
Speed Assist ») ; et/ou

- systeme de contrdle électronique de stabilité, dit systeme ESC (de 1’anglais
« Electronic Stability Control » ou en frangais « Controle €lectronique de la
stabilit€ »), DSC (de I’anglais « Dynamic Stability Control » ou en francais « Controle
dynamique de la stabilité ») ou encore ESP (de I’anglais « Electronic Stability
Program » ou en frangais « Programme €lectronique de la stabilité ») ; et/ou

- systeme d’aide au maintien dans la file de circulation du véhicule, dit systeme LKA
(de I’anglais « Lane-Keeping Assist » ou en francais « Assistant de maintien dans la
file ») ou LPA (de I’anglais « Lane Positioning Assist » ou en frangais « Assistant de
positionnement dans la file ») ; et/ou

- systeme de changement semi-automatique de voie de circulation (de 1’anglais
SALC de I’anglais « Semi Automatic Lane Change »).

Les exemples de systemes ADAS de la liste ci-dessus sont fournis a titre illustratif et
ne sont pas limitatifs, cette liste n’étant pas exhaustive.

Un ou plusieurs des systemes ADAS du véhicule 10 requierent des données sur
I’environnement dans lequel circule le véhicule 10, par exemple des données relatives
a la présence d’objets dans I’environnement tels que d’autres véhicules, des données
relatives a la position de ces objets (par exemple par rapport au véhicule 10), etc. Ces
données sont par exemple obtenues d’un ou plusieurs dispositifs de détection d’objet

ou de perception de I’environnement du véhicule 10, tels que par exemple des capteurs
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de type radar, LIDAR et/ou caméra.

Selon une variante de réalisation, le véhicule 10 embarque en outre un systeme de
communication configuré pour communiquer avec un ou plusieurs dispositifs distants,
tels que des serveurs du « cloud », d’autres véhicules et/ou un ou plusieurs dispositifs
de communication mobile (par exemple un téléphone intelligent (de I’anglais
« smartphone »), en liaison directe sans fil ou via une infrastructure d’un réseau de
communication sans fil 12. L’infrastructure de communication sans fil comprend par
exemple un ensemble de dispositifs de communication 110 de type antenne de réseau
cellulaire de type LTE 4G ou 5G ou de type UBR (Unité Bord de Route).

Selon cette variante, le systeme de communication du véhicule 10 comprend par
exemple une unité de contrdle télématique, dite TCU (de 1’anglais « Telematic Control
Unit »), laquelle est reliée a un ou plusieurs calculateurs du systeme embarqué du
véhicule 10 et a une ou plusieurs antennes de communication. L’unité TCU et le ou les
calculateurs forment par exemple une architecture multiplexée pour la réalisation de
différents services utiles pour le bon fonctionnement du véhicule et/ou pour assister le
conducteur et/ou les passagers du véhicule dans le contrdle du véhicule 10. Le ou les
calculateurs et I’unit¢ TCU communiquent et échangent des données entre eux par
I’intermédiaire d’un ou plusieurs bus informatiques, par exemple un bus de commu-
nication de type bus de données CAN (de 1’anglais « Controller Area Network » ou en
francais « Réseau de contréleurs »), CAN FD (de I’anglais « Controller Area Network
Flexible Data-Rate » ou en francais « Réseau de contréleurs a débit de données
flexible »), FlexRay (selon la norme ISO 17458) ou Ethernet (selon la norme ISO/IEC
802-3).

Le véhicule 10 embarque avantageusement un ou plusieurs systemes de perception
d’environnement 101, 102, 103. 3 systemes de perception 101, 102, 103 sont illustrés
sur la [Fig.1]. Cependant, le nombre de systemes de perception équipant le véhicule 10
ne se limite pas a 3 mais s’étend a tout nombre, par exemple 1, 2, 3, 4, 5, 6 ou plus de
systemes de perception.

Un systeme de perception correspond a un dispositif physique comprenant au
minimum 2 dispositifs de perception de types différents. Un dispositif de perception
correspond a un élément configuré pour 1’obtention de données, par exemples des
données sur I’environnement du véhicule 10 et/ou sur la position du véhicule 10 dans
I’environnement. Le systeme de perception 101 a 103 correspond ainsi a un dispositif
ou module comprenant plusieurs dispositifs de perception, 2 au moins de ces dis-
positifs de perception €tant de types différents.

Un dispositif de perception correspond par exemple a un capteur configuré pour
I’acquisition de données représentatives d’au moins une partie de I’environnement

dans lequel évolue le véhicule 10 et/ou pour I’obtention de données (par exemple des
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données sur I’environnement et/ou d’autres données).

Un dispositif de perception correspond par exemple a un des dispositifs suivants :

- un radar a ondes millimétriques configuré pour émettre des ondes électroma-
gnétiques et pour recevoir les échos de ces ondes renvoyées par un ou plusieurs objets,
dans le but de détecter des obstacles et leurs distances vis-a-vis du véhicule 10 ;

- un LIDAR (de I’anglais « Light Detection And Ranging », ou « Détection et es-
timation de la distance par la lumiere » en francais), un capteur LIDAR correspondant
a un systeme optoélectronique composé d’un dispositif émetteur laser, d’un dispositif
récepteur comprenant un collecteur de lumiere (pour collecter la partie du rayonnement
lumineux émis par I’émetteur et réfléchi par tout objet situé sur le trajet des rayons
lumineux émis par I’émetteur) et d’un photodétecteur qui transforme la lumicre
collectée en signal €lectrique ; un capteur LIDAR permet ainsi de détecter la présence
d’objets situés dans le faisceau lumineux émis et de mesurer la distance entre le
capteur et chaque objet détecté ;

- une caméra (associ¢e ou non a un capteur de profondeur) pour I’acquisition d’une
ou plusieurs images de I’environnement autour du véhicule 10 se trouvant dans le
champ de vision de la caméra ;

- un récepteur d’un systeme de positionnement par satellite, dit systeme GNSS (de
I’anglais « Global Navigation Satellite System » ou en frangais « Géolocalisation et na-
vigation par un Systeme de Satellites »), par exemple un récepteur d’un systeme GPS
(de I’anglais « Global Positioning System » ou en francais « Systeme de géoloca-
lisation par satellite ») ou Galileo et/ou une antenne d’un tel récepteur GNSS ;

- une antenne configurée pour rayonner et/ou capter un ensemble d’ondes électroma-
gnétiques, par exemple une antenne planaire (aussi appelée antenne patch), antenne fil
plaque monopolaire, une antenne en F inversé (aussi appelée antenne IFA, de 1’anglais
« Inverted-F Antenna »), antenne planaire en F inversé (aussi appelée antenne PIFA,
de I’anglais « Planar Inverted-F Antenna ») ou tout autre type d’antenne connue de
I’homme du métier, par exemple tout type d’antenne fonctionnant dans le domaine des
super hautes fréquences (entre 3 et 30 GHz), ces antennes €tant de faibles dimensions
du fait du domaine de fréquence des ondes radioélectriques.

Chaque systeme de perception 101 a 103 comprend ainsi au moins un dispositif de
perception d’un premier type (par exemple un ou plusieurs radars) et au moins un
dispositif de perception d’un deuxi¢me type différent du premier type (par exemple un
ou plusieurs LIDARSs).

Le nombre de dispositifs de perception compris ou intégrés dans un systeme de
perception n’est pas limité a 2 mais s’étend a tout nombre, selon le volume du systeme
de perception et I’encombrement de chaque dispositif de perception compris dans le

systeme de perception.
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Selon un exemple particulier et non limitatif de I’invention, un systéme de perception
comprend ainsi par exemple un ou plusieurs radars a ondes millimétriques, un ou
plusieurs LIDARS, une ou plusieurs caméras, un ou plusieurs récepteurs de systeme
GNSS et une ou plusieurs antennes.

Le nombre et le type de dispositifs de perception varient par exemple d’un systéme
de perception a un autre lorsque le véhicule 10 embarquent plusieurs systemes de
perception. Selon un autre exemple, 2 ou plus des systemes de perception 101 a 103
équipant le véhicule 10 comprennent les mémes dispositifs de perception, selon un
méme arrangement.

La forme et les dimensions d’un systeme de perception sont quelconques et
dépendent par exemple du nombre de dispositifs de perception intégrés et/ou de
I’emplacement du systéme de perception lorsqu’il est monté sur le véhicule 10.

Lorsque le véhicule 10 embarquent plusieurs systemes de perception 101 a 103,
chaque systeme est par exemple différent des autres (par exemple différent en maticre
de forme et/ou de dispositifs de perception intégrés). Selon un autre exemple, 2 ou plus
des systemes de perception sont identiques (par exemple identiques en maticre de
forme et/ou de dispositifs de perception intégrés).

Le systeme de perception comprend en outre des premiers moyens de fixation
configurés pour coopérer avec des deuxiemes moyens de fixation du véhicule 10, les
premiers moyens de fixation et les deuxieémes moyens de fixation étant complé-
mentaires pour assurer un maintien en position du systeme de fixation lorsque ce
dernier est arrangé sur le véhicule 10. Les premiers moyens de fixation et les
deuxieémes moyens de fixation sont avantageusement configurés pour permettre un
retrait du systeme de perception 101, 102, 103 du véhicule 10, le systeme de
perception étant amovible, par exemple pour remplacer le systéme de perception, pour
le réparer ou pour remplacer un ou plusieurs des dispositifs de perception qui le
composent.

Les premiers moyens de fixation sont par exemple identiques pour tous les systemes
de perception 101 a 103 équipant le véhicule 10. Selon un autre exemple, les premiers
moyens de fixation varient d’un systéme a un autre, par exemple en fonction de la
forme générale du systeme de perception et/ou de I’emplacement / position du systeme
de perception sur le véhicule 10.

Les premiers moyens de fixation et les deuxiemes moyens de fixation correspondent
a tous moyens connus de I’homme du métier, par exemple des moyens de fixation
rapide.

La fixation de maniere amovible d’un systeéme de perception sur le véhicule 10 est
par exemple obtenue en insérant partiellement le systeme de perception dans un espace

creux prévu dans la carrosserie du véhicule 10 pour recevoir une partie inférieure d’un
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boitier formant I’enveloppe externe du systéme de perception.

La fixation amovible est par exemple obtenue par un systeme de crochets fixés a la
carrosserie du véhicule 10 venant crocheter une ou plusieurs pattes ou ergots prévus
sur le boitier formant ’enveloppe externe du systeme de perception.

Selon encore un autre exemple, la fixation amovible est obtenue par vissage ou
boulonnage du systéme de perception sur la carrosserie du véhicule 10 a un em-
placement prévu a cet effet sur la carrosserie du véhicule 10.

Selon une variante de réalisation, les moyens de fixation comprennent un systéme de
sécurité antivol pour empécher le vol d’un systeme de réception installé sur le véhicule
10.

Selon un mode de réalisation particulier de I’invention, chaque systéme de perception
101 a 103 comprend en outre un premier systeéme de connexion configuré pour :

- alimenter €lectriquement les dispositifs de perception ; et

- transmettre des données aux dispositifs de réception et/ou recevoir des données
depuis les dispositifs de perception.

Le premier systeme de connexion est configuré pour se coupler a un deuxicme
systeme de connexion du véhicule 10 lorsque le systeme de perception 101 a 103 est
arrangé sur le véhicule 10. Le deuxieéme systeme de connexion est avantageusement
arrangé sur le véhicule a I’endroit ol le systeéme de perception 101 a 103 est prévu
d’étre install€. Le premier systeme de connexion correspond par exemple a un
connecteur male et le deuxieéme systeme de connexion a un connecteur femelle. Le
premier systéme de connexion correspond par exemple a un ensemble de broches, une
ou plusieurs broches étant associées a chaque dispositif de perception pour son ali-
mentation et/ou pour 1’échange de données avec le véhicule 10.

Le deuxi¢me systeme de connexion est avantageusement reli€ par un ou plusieurs
bus de données a un ou plusieurs calculateurs du véhicule 10, ces calculateurs pouvant
alors communiquer avec le systeéme de perception 101 a 103 par I’intermédiaire des
premier et deuxicme systémes de connexion lorsque ces derniers sont couplés en com-
munication.

Un ou plusieurs détrompeurs sont par exemple associés au systeme de perception et
au niveau de I’emplacement prévu pour le systeme de perception sur la carrosserie
pour guider I’installation du systeme de perception sans erreur et pour assurer une
connexion correcte entre le premier systeme de connexion et le deuxieme systeme de
connexion.

Les connecteurs du premier systeme de connexion s’accouplant avec les connecteurs
du deuxieme systeme de connexion sont avantageusement arrangés sur la face du
boitier du systeme de perception 101 a 103 s’appuyant sur I’emplacement réservé au

systeme de perception 101 a 103 sur la carrosserie du véhicule 10.
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Un tel systeme de perception se fixant de maniere amovible sur le véhicule 10,
c’est-a-dire de maniere a pouvoir étre installé sur le véhicule 10 et retiré du véhicule 10
a volonté, permet de remplacer un systéme de perception vieillissant, usé ou en panne
pour le remplacer par un nouveau systeme de perception. Cela permet de faire évoluer
le véhicule 10 de manicre matérielle en fonction des évolutions technologiques
associ€es aux techniques de détection d’objet, de localisation du véhicule et/ou de
communication de données (par exemple selon un mode de communication véhicule
vers tout, dit V2X (de I’anglais « Vehicle-to-Everything »).

Selon une variante de réalisation, un ou plusieurs des dispositifs de perception
équipant un systeme de perception 101 a 103 sont intégrés de manicre amovible dans
des logements prévus a cet effet, de manicre a remplacer individuellement ce ou ces
dispositifs de réception plutét que de remplacer I’ensemble du systeme de perception.

La [Fig.2] illustre schématiquement un systéme de perception particulier configuré
pour un &tre arrangé sur un véhicule, par exemple le véhicule 10, selon un exemple de
réalisation particulier et non limitatif de la présente invention.

Le systeme de perception de la [Fig.2] correspond par exemple au systeme 101.
Selon I’exemple de la [Fig.2], la forme du systeme de perception 101 correspond a
un parallélépipede rectangle. Cependant, tel que décrit en regard de la [Fig.1], la forme
d’un systeme de perception ne se limite pas a un tel exemple et le boitier du systeme de
perception peut prendre toute forme, par exemple une forme hémisphérique, une forme

de prisme, une forme conique, une forme de tube tronqué, etc.

En considérant un repére orthonormé formé de trois axes (XYZ), le systeme de
perception 101 est ainsi formé d’une face supérieure 201 parallele et opposée a une
face inférieure 202 s’étendant dans le plan (XY), laquelle face inférieure 202
correspond par exemple a la face reposant sur I’emplacement prévu dans la carrosserie
du véhicule 10 pour recevoir le systeme de perception 101. Le systeme de perception
comprend deux faces latérales 205, 206 paralleles se faisant face dans le plan (XZ) et
deux faces longitudinales 203, 204 paralleles se faisant face dans le plan (YZ).

Lorsque I’axe X correspond a 1’axe longitudinal du véhicule 10 et que le systeme 101
est par exemple prévu pour étre installé a I’avant du véhicule 10 sur le toit du véhicule
10, 1a face 203 correspond a la face avant du systeme 101, c’est-a-dire a la face dirigé
vers I’avant du véhicule 10 et dirigée vers I’environnement situ€ devant le véhicule 10
selon le sens de déplacement du véhicule 10 en marche avant, la face 205 cor-
respondant alors a la face droite du systeme 101 et la face 206 a la face gauche du
systeme 101.

Selon I’exemple particulier de la [Fig.2], le systeme 101 comprend par exemple :

- un premier LIDAR 21 correspondant par exemple a un LIDAR 32 nappes de portée

moyenne arrangé sur la face supérieure 201 ;
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- un deuxiecme LIDAR 22 correspondant par exemple a un LIDAR longue portée de
type 1, arrangé sur la face 203 ;
- 2 caméras 23, 24 arrangées de part et d’autre du LIDAR 22 sur la face avant 203, ces
2 caméras formant un systéme d’acquisition stéréoscopique ;
- un radar a ondes millimétriques 25 arrangé sur la face droite 205 ;
- une antenne radio 26 arrangée sur la face supérieure 201 ;
- une antenne 27 pour systeme de réception GNSS arrangée sur la face supérieure 201 ;
et
- une platine avec un ensemble d’interfaces mécaniques et EE (Electrique Elec-
tronique) comprenant les premiers moyens de fixation et le premier systeme de
connexion, cette platine étant arrangée sur la face inférieure 202 et non illustrée sur la
[Fig.2].

La présente invention concerne également un véhicule, par exemple un véhicule de
transport de marchandise ou de transport en commun de personnes, comprenant un ou

plusieurs systemes de perception 101, 102 et/ou 103.
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Revendications

Systeme de perception d’environnement (101) pour véhicule (10), ledit
systeme de perception (101) comprenant des premiers moyens de
fixation configurés pour fixer ledit systeme de perception (101) de
maniere amovible sur ledit véhicule (10), ledit systeme de perception
(101) comprenant une pluralité de dispositifs de perception (21 a 27), au
moins un premier dispositif de perception de ladite pluralité (21 a 27)
étant d’un type différent d’au moins un deuxieme dispositif de
perception de ladite pluralité (21 a 27), les dispositifs de perception de
ladite pluralité appartenant & un ensemble de dispositifs de perception
comprenant :

- un radar a ondes millimétriques ;

-un LIDAR ;

- une cameéra ;

- un récepteur d’un systeme de positionnement par satellite et/ou une
antenne dudit récepteur ;

- une antenne configurée pour rayonner et/ou capter un ensemble
d’ondes électromagnétiques.

Systeme de perception selon la revendication 1, comprenant en outre un
premier systeme de connexion configuré pour :

- alimenter électriquement ladite pluralité de dispositifs de perception
(21a27);et

- transmettre des premicres données a ladite pluralité de dispositifs de
réception (21 a 27) et/ou recevoir des deuxiemes données depuis ladite
pluralité de dispositifs de perception (21 a 27).

Systeme de perception selon la revendication 1 ou 2, pour lequel au
moins une partie de ladite pluralité de dispositifs de perception (21 a 27)
est assemblée de manicere amovible dans ledit systeme de perception
(101).

Systeme de perception selon 1’une des revendications 1 a 3, ledit
systeme de perception (101) comprenant au moins un radar a ondes mil-
limétriques (25), au moins un LIDAR (21, 22), un ensemble de caméras
(23, 24) comprenant au moins une caméra, au moins une antenne (26)
d’un récepteur d’un systeme de positionnement par satellite et au moins
une antenne (27) configurée pour rayonner et/ou capter un ensemble
d’ondes électromagnétiques.

Systeme de perception selon la revendication 4, pour lequel ledit
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ensemble de caméras (23, 24) comprend une pluralité de caméras
formant un systeme d’acquisition d’images stéréoscopiques.

Véhicule (10) comprenant au moins un systeme de perception (101)
selon I’une quelconque des revendications 1 a 5, pour lequel ledit au
moins un systeme de perception est arrangé€ sur ledit véhicule (10) de
maniere amovible.

Véhicule (10) selon la revendication 6, pour lequel une carrosserie dudit
véhicule (10) comprend au moins un espace configuré pour recevoir
ledit au moins un systeme de perception (101).

Véhicule selon la revendication 7, pour lequel ledit au moins un espace
comprend des deuxiemes moyens de fixation configurés pour coopérer
avec lesdits premiers moyens de fixation de maniere a assurer une
fixation dudit au moins un systeme de perception (101) sur ledit
véhicule (10) lorsque lesdits premiers moyens de fixation et lesdits
deuxiemes moyens de fixation cooperent entre eux.

Véhicule selon la revendication 7 ou 8, pour lequel ledit au moins un
espace comprend un deuxieme systeme de connexion configuré pour se
connecter audit premier systeme de connexion et pour relier en commu-
nication ledit au moins un systeme de perception (101) a au moins un
calculateur dudit véhicule (10).

Véhicule (10) selon I’une des revendications 6 a 9, pour lequel ledit

véhicule correspond a un véhicule autonome.
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