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DESCRIPTION
Titre : Systéme de nettoyage motorisé d’une surface optique.

La présente invention concerne le domaine des systémes de nettoyage, et plus
particulierement un systéme de nettoyage apte a assurer un nettoyage

localisé d’une surface optique d’un capteur.

Les véhicules automobiles sont maintenant couramment équipés de
dispositifs d’aide a la conduite permettant d’assurer, selon les systéemes, un
degré d’autonomie au véhicule pour le roulage ou les manceuvres de
stationnement, ou bien des alertes a destination du conducteur pour
sécuriser sa conduite. Ces dispositifs d’aide a la conduite comportent des
moyens d’acquisition de données pouvant prendre, par exemple, la forme de
capteurs destinés a évaluer un environnement extérieur du véhicule
automobile, ou encore la forme de caméras destinées a offrir au conducteur
une visibilité sur un environnement extérieur au véhicule automobile,

visuellement inaccessible a la place du conducteur.

De tels moyens d’acquisition de données comprennent au moins une surface
optique, a travers lesquelles passent des ondes propres au type d’acquisition
mise en ceuvre, cette surface optique étant positionnée sur le véhicule en
fonction du champ de détection de I’environnement extérieur au véhicule
automobile désiré. La surface optique d'un moyen d’acquisition de données
est ainsi fortement exposée aux salissures extérieures. Par exemple par temps
de pluie, on constate des projections de pluie et de saletés qui peuvent
grandement affecter 'opérabilité du systéme d’assistance a la conduite
comprenant un tel capteur. Les surfaces vitrées des capteurs/émetteurs
doivent donc étre protégées et nettoyées afin de garantir leur bon état de

fonctionnement.

A cette fin, il est connu d’associer aux dispositifs d’aide 4 1a conduite un
dispositif de nettoyage apte a nettoyer la surface optique du moyen
d’acquisition de données dés lors qu’une salissure est détectée. Un tel

dispositif de nettoyage peut comporter des moyens de projection de fluide de
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nettoyage contre ladite surface optique, associés le cas échéant a des moyens

de soufflage ou d’essuyage.

Les dispositifs de nettoyage actuellement utilisés au sein des dispositifs d’aide
a la conduite réalisent un nettoyage intégral de la surface optique, deés lors
qu’une salissure est détectée, ce qui implique dans I’exemple précédemment
évoqué la projection d’'une grande quantité de fluide de nettoyage. Un tel
mode opératoire présente par ailleurs I'inconvénient de rendre le moyen
d’acquisition de données inapte a collecter des données durant le nettoyage

de la surface optique.

Par ailleurs, notamment en période estivale, les salissures extérieures venant
impacter les surfaces optiques peuvent consister en des salissures
organiques, notamment des insectes, qui sont plus difficiles a nettoyer que
des projections de pluie ou de saletés précédemment évoquées. Les
dispositifs de nettoyage utilisent alors une quantité de fluide importante,
projeté a une pression élevée, pour étre certain de retirer la salissure détectée
qui peut étre organique. Le gichis de fluide de nettoyage, di au fait que
I’ensemble de la surface optique est nettoyé quelle que soit la taille ou la

localisation de la salissure, est alors d’autant plus grand.

La présente invention se propose de pallier certains des inconvénients de I’art
antérieur et notamment de proposer un systéme de nettoyage permettant a
un moyen d’acquisition de données de poursuivre sa collecte de données
durant le nettoyage d’une surface optique se trouvant devant ledit moyen
d’acquisition de données. La présente invention se propose également de
limiter la quantité de fluide utilisé lors du nettoyage de la surface optique a
une quantité justifiée selon les dimensions de la salissure détectée sur la

surface optique.

L’invention porte donc sur un systéme de nettoyage motorisé d’au moins une
surface optique comprenant un dispositif de détection d’un élément obturant
une zone localisée de la surface optique et un organe de nettoyage, I’organe
de nettoyage comportant un élément de nettoyage de la surface optique et un
élément d’actionnement apte a déplacer I’élément de nettoyage entre une

position de repos et une position de travail en regard de la zone localisée,



10

15

20

25

30

WO 2024/094618 PCT/EP2023/080228

3

I’élément de nettoyage étant configuré dans cette position de travail pour

retirer I’élément obturant la zone localisée.

L’élément obturant peut étre tout aussi bien un déchet organique, comme un
insecte, ou bien une salissure inorganique, comme des gouttes de pluie ou des
traces de boue. La présence de cet élément obturant sur la surface optique est
détectée par le dispositif de détection, par exemple par des moyens
appropriés de traitement d'image qui analysent si I’étendue du champ de
détection reste la méme image aprés image. Le dispositif de détection est
configuré pour déterminer une zone localisée comprenant 1’élément obturant,
et fournir une information correspondante. Cette zone localisée présente une
forme et des dimensions qui sont fonction de la forme et des dimensions de
I’élément obturant. Plus précisément, cette zone localisée présente une forme
comprenant intégralement I’é1ément obturant et des dimensions les plus

petites possibles.

En d’autres termes, la zone localisée représente une portion minime de la
surface optique, et peut par exemple s’étendre sur une étendue de I'ordre de 5

a20% de I’étendue globale de la surface optique.

L’information relative au positionnement de cette zone localisée est
transformée en une instruction de commande de I’élément d’actionnement,
afin de pouvoir amener I’élément de nettoyage dans une position de travail en

regard de cette zone localisée.

Plus particulierement, au moyen de I’élément d’actionnement, I’é1ément de
nettoyage est amené jusqu’a la position de travail. On comprend que
I’élément de nettoyage passe de sa position de repos a sa position de travail
en fonction de la détection d’'une zone localisée par le systéme de nettoyage et
en fonction d’une instruction donnée a cet élément d’actionnement qui est

fonction de la position détectée de la zone localisée.

La définition d’une zone localisée, et le fait de configurer 1’élément de
nettoyage pour retirer ’élément obturant lorsque cet élément de nettoyage
est en regard de la zone localisée, permet au systéme de nettoyage de nettoyer
uniquement une zone limitée de la surface optique, c’est-a-dire uniquement

la zone salie et non apte a assurer ’'acquisition de données, ce qui permet au
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moyen d’acquisition de données de poursuivre sa collecte de données via
d’autres zones de la surface optique. On comprend que le nettoyage de cette
zone localisée par le systéme de nettoyage n’empéche pas la collecte de

données par le moyen d’acquisition de données.

Tel qu’évoqué, I’élément de nettoyage est configuré pour retirer 1’élément
obturant lorsque cet élément de nettoyage est dans la position de travail. Il
convient de comprendre par cette caractéristique de I'invention que 1’élément
de nettoyage présente une premiere configuration, dite configuration de
repos, dans laquelle I’élément de nettoyage n’est pas apte a réaliser une
fonction de nettoyage de la surface optique, I’élément de nettoyage
conservant cette premiére configuration jusqu’a ce qu’il se retrouve dans la
position de travail et soit configuré pour retirer 1’élément obturant, c’est-a-
dire rendu apte a réaliser une fonction de nettoyage ciblée. A titre d’exemple,
pour illustrer ce qu’il convient de comprendre par la configuration de
I’élément de nettoyage lorsqu’il est dans la position de travail, on peut
prévoir, si I’élément de nettoyage est un balai ou une brosse, que 1’élément de
nettoyage se déplace de la position de repos a la position de travail, grace a
I’élément d’actionnement, en étant a distance de la surface optique, sans
contact avec celle-ci, et que I’élément de nettoyage n’entre en contact avec la
surface optique que quand il est dans la position de travail, en regard de la
zone localisée. Si I’élément de nettoyage comporte une ou plusieurs buses de
projection de fluide de nettoyage, on comprend que ’élément de nettoyage se
déplace de la position de repos a la position de travail, grace a ’élément
d’actionnement, sans projeter de fluide de nettoyage, avec la totalité des
buses rendues inactives par une électrovanne appropriée par exemple, et que
I’élément de nettoyage est configuré pour permettre la projection de fluide de
nettoyage, par 'ouverture d’au moins une buse de projection, que quand il est

dans la position de travail, en regard de la zone localisée.

Lorsque le systéeme de nettoyage n’est pas en fonctionnement, I’élément de

nettoyage est dans la position de repos.

Selon une caractéristique de I'invention, dans la position de repos, ’é1ément

de nettoyage est disposé sur un support du systéme de nettoyage. Plus
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particulierement, dans cette position de repos de I’élément de nettoyage, ce

dernier est en dehors de la surface optique.

Selon une caractéristique de I'invention, I’élément de nettoyage comprend au
moins une buse de projection d’un fluide de nettoyage en direction de la
surface optique. Tel que cela a été évoqué précédemment, I’élément de
nettoyage, lorsqu'’il est configuré dans la position de travail pour retirer
I’élément obturant, est piloté pour réaliser ce retrait par la projection d'un
fluide de nettoyage via une ou plusieurs buses de projection. La projection de
fluide nettoyant se fait de maniére ciblée sur la zone localisée, et non pas sur

I’ensemble de la surface optique.

Selon une caractéristique de I'invention, le systéme de nettoyage comprend
un unique circuit de distribution en fluide de nettoyage pour assurer le
nettoyage d’une pluralité de surfaces optiques ou d’une pluralité de zones
localisées au sein d'une méme surface optique. On comprend qu'’il s’agit bien
d’'un méme élément de nettoyage qui est déplacé, via I’élément
d’actionnement associé, en regard de telle ou telle zone localisée, ou en

regard de telle ou telle surface optique.

Selon une caractéristique de I'invention, le dispositif de détection du systéme
de nettoyage est configuré pour détecter la nature de I’élément obturant
présent sur la zone localisée. L’élément de nettoyage peut étre configuré, dans
la position de travail, en fonction de I'information de détection de la nature
de I’élément obturant. L’élément de nettoyage peut étre configuré de sorte a
adapter le débit et/ou la pression du fluide de nettoyage sortant de I’élément

de nettoyage selon la nature de 1’élément obturant.

Selon une caractéristique de I'invention, I’élément de nettoyage est configuré
pour réaliser une pluralité de fonctions de nettoyage de la zone localisée. On
comprend par cette caractéristique que I’élément de nettoyage peut

embarquer plusieurs moyens différents ayant tous pour fonction de nettoyer

ou participer au nettoyage de la zone localisée.

Selon une caractéristique de I'invention, 1’élément de nettoyage peut
embarquer au moins une buse de projection de fluide de nettoyage, pour

assurer une fonction de nettoyage par jet de liquide ou d’air, et/ou des
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moyens chauffants pour permettre une fonction de dégivrage ou de
décomposition des salissures organiques, et/ou des moyens mécaniques a

frottement, comme une brosse ou un balai.

Selon une caractéristique de l'invention, I’élément d’actionnement est apte a
déplacer 1’élément de nettoyage selon au moins deux directions sécantes

entre elles et parallélement au plan de la surface optique.

Selon une caractéristique de l'invention, I’élément d’actionnement est apte a
déplacer 1’élément de nettoyage selon au moins deux directions

perpendiculaires entre elles et parallélement au plan de la surface optique.

Selon une caractéristique de I'invention, 1’élément d’actionnement est apte a
déplacer I’élément de nettoyage de sa position de repos a sa position de
travail en déplacant I’élément de nettoyage selon une premiére composante
rectiligne orientée dans un premier sens, puis en déplacant I’élément de
nettoyage selon une deuxiéme composante rectiligne se superposant a la
premiére composante rectiligne orientée dans un deuxiéme sens, le deuxieéme

sens étant opposé au premier sens.

Par exemple, I’élément d’actionnement est apte a déplacer I’élément de
nettoyage selon la premiére composante rectiligne depuis un premier bord de
la surface optique vers un deuxiéme bord de la surface optique, le deuxieéme
bord étant adjacent audit premier bord de la surface optique. On comprend
ici que I’élément de nettoyage n’effectue pas un déplacement selon un
mouvement de va-et-vient angulaire. On comprend également que I’élément
de nettoyage n’effectue pas un mouvement linéaire depuis un premier bord
de la surface optique vers un deuxiéme bord de la surface optique étant situé

en face du premier bord.

Selon une caractéristique de l'invention, I’élément d’actionnement est apte a
déplacer I’élément de nettoyage de sa position de repos a sa position de
travail en déplacant I’élément de nettoyage selon une premiére composante
rectiligne orientée dans un premier sens, puis en déplacant I’élément de
nettoyage selon une deuxieme composante rectiligne sécante a la premiére
composante rectiligne orientée dans un deuxieéme sens, le deuxiéme sens

étant opposé au premier sens. Selon une caractéristique de I'invention,
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I’élément de nettoyage peut étre rendu mobile, par exemple en rotation
autour de son propre axe, une fois la position de travail atteinte, dans un
déplacement spécifique distinct de celui I'ayant amené dans la position de

travail.

Selon une caractéristique de I'invention, I’élément de nettoyage comprend un
moyen de nettoyage a frottement. Ce moyen de nettoyage a frottement peut
comporter une mousse, une lame d’essuyage ou une brosse. Ce moyen de
nettoyage est dimensionné pour assurer un nettoyage local et non pas

intégral de la surface optique.

Selon une caractéristique de I'invention, I’élément de nettoyage comprend
des moyens de fixation réversibles pour la fixation du moyen de nettoyage de

la surface optique.

Les moyens de fixation réversibles permettent de fixer a I’élément de
nettoyage des moyens de nettoyage divers, choisis selon la fonction de
nettoyage que ’on souhaite voir assurée par I’élément de nettoyage. On
comprend que ’élément de nettoyage peut ainsi assurer un nombre
important de fonctions de nettoyage avec une base standard sur laquelle des

moyens de nettoyage spécifiques sont rapportés a la demande.

Selon une caractéristique de I'invention, I’élément d’actionnement comprend
au moins un bras articulé s’étendant entre une premiére extrémité et une
deuxiéme extrémité, le bras articulé étant relié au niveau de sa premiére
extrémité a '’élément de nettoyage et au niveau de sa deuxiéme extrémité a

un moteur d’entrainement.

Selon une caractéristique de I'invention, I’au moins un bras articulé est mis
en mouvement par I'intermédiaire du moteur d’entrainement, dont le
fonctionnement est relatif a I'instruction de commande recue suite a la

détection de I’élément obturant.

Selon une caractéristique de I'invention, I’au moins un bras articulé est
déployé pour amener la premiére extrémité, et donc I’élément de nettoyage,
en regard de la zone localisée, le déplacement de I’élément d’actionnement
entrainant le déplacement de I’élément de nettoyage. Plus précisément,

I’élément d’actionnement comprend deux bras articulés, chacun étant relié
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d’une part a un moteur d’entrainement qui lui est propre et d’autre part a
I’élément de nettoyage, les deux bras articulés participant conjointement a

déplacer I’élément de nettoyage.

Selon une caractéristique de I'invention, chaque bras articulé est relié au
niveau de sa premiére extrémité a une bague solidaire de I’élément de
nettoyage, les bagues étant agencées, I'une au-dessus de I'autre, autour d'un

axe d’articulation.

Selon une caractéristique de I'invention, le systéme de nettoyage comprend
au moins une zone de dégagement ménagée en dehors de la surface optique
et destinée a recevoir I’élément de nettoyage dans sa position de repos.
Chaque zone de dégagement a essentiellement pour fonction de proposer une
position de repos, dans laquelle ’élément de nettoyage du systéme de
nettoyage est inopérant, mais il peut étre prévu d’équiper au moins une zone
de dégagement d'un moyen de traitement de I’élément de nettoyage, apte a
rendre I’élément de nettoyage opérationnel pour la prochaine fois ot il sera
déplacé dans la position de travail. A titre d’exemple, ce ou ces moyens de
traitement peuvent étre des moyens de chauffage, aptes a porter I'élément de
nettoyage a une température favorable a une action de nettoyage a venir,
et/ou des moyens de séchage, aptes a égoutter I’élément de nettoyage
pendant la position de repos, a travers des orifices prévus a cet effet dans la

zone de dégagement.

Selon une caractéristique de I'invention, I’élément de nettoyage est apte a se
déplacer selon une direction perpendiculaire 4 un plan d’allongement
principal de la surface optique. Ce déplacement doit étre considéré comme un
déplacement additionnel, différent du déplacement principal de ’élément de
nettoyage mis en ceuvre par ’élément d’actionnement. Ce déplacement
additionnel est dirigé sensiblement perpendiculairement au plan dans lequel
est amené a se déplacer principalement 1’élément de nettoyage entre sa
position de repos et sa position de travail. Ce déplacement additionnel peut
étre réalisé au moyen d’un moteur d’entrainement situé, par exemple, dans
I’élément de nettoyage et permettant a ’élément de nettoyage de venir au

contact de la surface optique. Ce déplacement additionnel est mis en ceuvre
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notamment lorsque 1’élément de nettoyage est dans sa position de travail. On
comprend qu’un tel déplacement peut permettre au moyen de nettoyage

d’assurer une fonction de dégivrage ou encore d’essuyage.

Selon une caractéristique de I'invention, I’élément de nettoyage est apte a se
déplacer en rotation autour d’'un axe sensiblement perpendiculaire a un plan
d’allongement principal de la surface optique, ou en d’autres termes un plan
d’allongement dans lequel se déplace principalement I’élément de nettoyage
de la position de repos a la position de travail. L’élément de nettoyage ainsi
configuré est apte a tourner sur lui-méme a grande vitesse, une fois dans la
position de travail, pour réaliser un nettoyage de la zone localisée par

centrifugation.

Selon une caractéristique de I'invention, le fluide de nettoyage circule jusqu’a
I’élément de nettoyage au moyen d’un flexible suivant au moins I'un des bras

articulés.

Selon une autre caractéristique de 'invention, le fluide de nettoyage circule
jusqu’a I’élément de nettoyage au moyen d’un conduit d’acheminement

ménagé au sein d’au moins un bras articulé.

L’invention porte également sur un procédé de nettoyage d’au moins une
surface optique par un systéme de nettoyage conforme a I'une quelconque des
caractéristiques précédentes, le procédé de nettoyage mettant en ceuvre :

- au moins une premiére étape au cours de laquelle un élément obturant est
détecté sur la surface optique,

- au moins une deuxiéme étape au cours de laquelle une instruction de
déplacement est transmise a un élément d’actionnement d’un organe de
nettoyage de sorte a déplacer un élément de nettoyage de cet organe de
nettoyage en regard de I’élément obturant,

- au moins une troisiéme étape au cours de laquelle une instruction de

nettoyage est transmise a 'organe de nettoyage.

L'instruction de déplacement permet de déplacer 1’élément de nettoyage de sa
position de repos a une position de travail ou d’une position de travail au
niveau d’une premiére zone localisée a une position de travail au niveau d’une

deuxiéme zone localisée. On comprend que cette instruction de déplacement
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tient compte de la position de 1’élément de nettoyage ainsi que de la position

de la zone localisée nécessitant un nettoyage.

L’instruction de nettoyage comprend une information relative a la
configuration que doit présenter ’élément de nettoyage une fois atteinte la
position de travail. A titre d’exemple, I'instruction de nettoyage peut
comprendre une information relative a I’'ouverture d’une électrovanne
permettant la projection d’un fluide de nettoyage et une information relative
a la pression et/ou au débit du fluide de nettoyage qui doit sortir de I’élément

de nettoyage.

D’autres caractéristiques, détails et avantages de I'invention ressortiront plus
clairement a la lecture de la description qui suit d'une part, et de plusieurs
exemples de réalisation donnés a titre indicatif et non limitatif en référence

aux dessins schématiques annexés d’autre part, sur lesquels :

[Fig.1] représente un véhicule automobile comprenant un moyen
d’acquisition de données associé a un systeme de nettoyage motorisé selon

I'invention ;

[Fig.2] représente le systeme de nettoyage d’une surface optique du moyen
d’acquisition de données, selon un premier mode de réalisation, la figure 2
rendant visible deux zones localisées comportant des éléments obturants la

surface optique ;

[Fig.3] représente le systéme de nettoyage de la figure 2, au cours de
l'opération de nettoyage, en illustrant plus particuliérement le déplacement
d’un élément de nettoyage depuis une position de repos a une position de
travail en regard d’une premiére zone localisée comprenant un élément

obturant ;

[Fig.4] représente le systéeme de nettoyage de la figure 2, au cours de
l'opération de nettoyage, en illustrant plus particulierement I’élément de

nettoyage configuré pour réaliser le nettoyage de la premiére zone localisée ;

[Fig.5] représente le systéme de nettoyage de la figure 2, au cours de

l'opération de nettoyage, en illustrant plus particuliérement le déplacement
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de I’élément de nettoyage de la premiére zone localisée vers une deuxiéme

zone localisée ;

[Fig.6] représente le systéeme de nettoyage de la figure 2, au cours de
l'opération de nettoyage, en illustrant plus particuliérement I’é1ément de

nettoyage configuré pour réaliser le nettoyage de la deuxiéme zone localisée ;

[Fig.7] représente le systéeme de nettoyage de la figure 2, en fin d’opération de
nettoyage, en illustrant plus particuliérement le retour de I’élément de
nettoyage d’une position de travail 4 sa position de repos, sur un support du

systéeme de nettoyage ;

[Fig.8] représente un exemple de structure de I’élément de nettoyage visible

sur les figures 2 4 7;

[Fig.9] représente une vue de coupe de I’élément de nettoyage de la figure 8,
laissant apercevoir une buse de projection formée d’'un canal de projection et

d’une ouverture ménagés dans ’élément de nettoyage ;

[Fig.10] représente une vue de coupe de I’élément de nettoyage conforme a la
figure 9, I’élément de nettoyage comprenant un moyen de nettoyage a

frottement ;

[Fig.11] représente le systéme de nettoyage dune surface optique du moyen
d’acquisition de données, selon un deuxieme mode de réalisation, rendant
visible le nettoyage dune zone localisée comprenant un élément obturant la

surface optique.

I1 faut tout d’abord noter que si les figures exposent I'invention de maniére
détaillée pour sa mise en ceuvre, ces figures peuvent bien entendu servir a
mieux définir I'invention, le cas échéant. Il est également a noter que ces

figures n’exposent que des exemples de réalisation de I'invention.

Les caractéristiques, les variantes et les différentes formes de réalisation de
l'invention peuvent étre associées les unes avec les autres, selon diverses
combinaisons, dans la mesure ot elles ne sont pas incompatibles ou
exclusives les unes des autres. On pourra notamment imaginer des variantes
de I'invention ne comprenant quune sélection de caractéristiques décrites

par la suite de maniére isolées des autres caractéristiques décrites, si cette
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sélection de caractéristiques est suffisante pour conférer un avantage

technique ou pour différencier I'invention par rapport a 1’état de la technique.

Sur les figures, les éléments communs a plusieurs figures conservent la méme
référence. Il est a noter que les représentations du systéme de nettoyage en
traits pointillés visibles sur les figures 3 4 7 représentent une position
précédente de l'organe de nettoyage et des bras articulés du systeme de
nettoyage. Il est également & noter que les fléches visibles sur les figures 3a 7
représentent le déplacement de I’organe de nettoyage de sa position
précédente, visible en traits pointillés, a une nouvelle position, visible en

traits pleins.

La figure 1 représente un véhicule automobile 1 comprenant au moins une
carrosserie 2 et quatre roues 3, dont une partie au moins est visible, et un
moyen d’acquisition de données 4. Ce moyen d’acquisition de données 4 est,
dans le mode de réalisation représenté, disposé au niveau d’un parechoc
avant du véhicule automobile 1. Le moyen d’acquisition de données 4 est un
équipement du véhicule automobile 1 apte a collecter et a transmettre des
données pour faciliter la conduite du véhicule automobile 1. Plus
précisément, le moyen d’acquisition de données 4 est, dans ce mode de
réalisation représenté, un capteur protégé par une surface optique
transparente, visible sur les figures 2 a 7. Il convient de noter que ce moyen
d’acquisition de données 4 pourrait, alternativement, étre une caméra
permettant d’augmenter la visibilité d'un conducteur du véhicule automobile

1, et qu’il pourrait étre disposé en d’autres endroits du véhicule.

Le moyen d’acquisition de données 4 est logé dans le véhicule automobile 1 et
comprend, tel que visible sur la figure 2, au moins une surface optique 41
destinée a protéger le capteur ou la caméra. Cette surface optique 41 est une
surface transparente sur laquelle des éléments obturants 5, tels que de la
salissure inorganique formée par exemple par de la boue ou organique
formée par exemple par des impacts d’insectes, peuvent se déposer lors de la

conduite ou du stationnement du véhicule automobile 1.

Les figures 2 a 7 illustrent un systéme de nettoyage 6 motorisé selon un

premier mode de réalisation de I'invention, destiné a nettoyer la surface
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optique 41 du moyen d’acquisition de données 4, dans I’éventualité ot des
éléments obturants 5, empéchant ou rendant peu fiable ’'acquisition de
données, viendraient se déposer sur la surface optique 41. Il est a noter que
dans le mode de réalisation représenté par les figures 2 a 7 le systeme de
nettoyage 6 est associé a une unique surface optique 41. Bien entendu, sans
sortir du cadre de la présente invention, le nombre de surfaces optiques 41
peut étre plus important. Ces surfaces optiques 41 peuvent notamment étre
des surfaces optiques d'un méme moyen d’acquisition de données 4 séparées
les unes des autres ou des surfaces optiques distinctes de plusieurs moyens
d’acquisition de données 4. En d’autres termes, le systéme de nettoyage 6 est

apte a nettoyer une pluralité de surfaces optiques distinctes.

Le systeme de nettoyage 6 motorisé comprend un support 61, disposé au
voisinage de la surface optique, sur la carrosserie ou sur un élément

structurel du véhicule, et un organe de nettoyage 7 monté sur ce support 61.

L’organe de nettoyage 7 est formé d’'un élément de nettoyage 8 destiné a
opérer un nettoyage ciblé de la surface optique 41, dans une zone localisée
dans laquelle une salissure a été détectée, et d’'un élément d’actionnement 63
destiné a déplacer 1’élément de nettoyage 8 vers cette zone localisée pour y
réaliser ledit nettoyage ciblé. Au moins un moteur d’entrainement, ici deux
moteurs d’entrainement 62, sont fixés sur le support 61 et comprennent,
chacun, un arbre de sortie 621 par lequel les moteurs d’entrainement 62 sont

reliés a I’élément d’actionnement 63.

L’élément d’actionnement 63 comprend au moins un bras articulé associé a
un moteur d’entrainement. Dans le mode de réalisation représenté, 1’élément
d’actionnement 63 comprend deux bras articulés 631 respectivement associé
a un moteur d’entrainement. Chaque bras articulé 631 s’étend entre une
premiére extrémité et une deuxiéme extrémité opposée a la premiére
extrémité. Plus précisément, chaque bras articulé 631 comprend au niveau de
sa premiéere extrémité des moyens de fixation a I’élément de nettoyage 8 et
est connecté par sa deuxiéme extrémité a I'un des moteurs d’entrainement
62. Il convient de noter que les moyens de fixation entre bras articulé et

élément de nettoyage sont décrits plus en détail en lien avec les figures 8 a 10.
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Chaque moteur d’entrainement 62 est, dans le mode de réalisation
représenté, un servomoteur aptes a assurer une position souhaitée du bras
articulé qui lui est associé, et donc a assurer la position de I’é1ément de

nettoyage 8 conjointement porté par les deux bras articulés.

Dans I'exemple illustré, I'élément d’actionnement 63 est tel que chacun des
bras articulés 631 est formé de deux bielles 632 articulées entre elles par une
rotule d’articulation 633. Cette rotule d’articulation 633 permet de générer un
angle entre chaque bielle 632 d’'un méme bras articulé 631. La mise en ceuvre
d’un moteur d’entrainement 62 géneére la rotation, simultanément a ’arbre
de sortie 621, de la bielle 632 directement reliée au moteur d’entrainement 62
et donc la rotation de la rotule d’articulation 633. Le déplacement d’au moins
une des rotules d’articulation 633 modifie I’entraxe entre les deux rotules
d’articulation 633, ce qui implique une modification de la position des bielles
632 reliées au méme élément de nettoyage 8. L’élément de nettoyage 8 est
disposé en regard d’une zone spécifique de la surface optique 41 en assurant
une position appropriée des rotules d’articulation 633 de chacun des bras

articulés 631, par un pilotage approprié des deux moteurs d’entrainement 62.

L’élément de nettoyage 8 est apte a se déplacer, via la mise en ceuvre de
I’élément d’actionnement 63, le long de la surface optique 41 pour passer
d’une position de repos visible sur la figure 2 a une position de travail, dont

une est visible a la figure 3.

Dans la position de repos, I’élément de nettoyage 8 est présent sur une zone
de dégagement 65, ici ménagée au niveau du support 61. Cette zone de
dégagement 65 est destinée a accueillir I’élément de nettoyage 8 lorsqu’aucun
élément obturant 5 n’est détecté par le systéme de nettoyage 6. La zone de
dégagement 65, et donc la position de repos associée, est disposé en dehors
de la surface optique 41, et de maniére plus générale, en dehors du champ de
détection du moyen d’acquisition de données. Il est a noter que cette zone de
dégagement 65 comprend, dans le mode de réalisation représenté, une
pluralité d’orifices 651 traversant le support 61. Sans que cela soit limitatif de

I'invention, un moyen de chauffage et/ou de séchage peut étre associé a cette
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zone de dégagement 65 de sorte qu'un flux d’air chaud puisse étre dirigé, a

travers les orifices, en direction de I’élément de nettoyage 8.

Dans I'exemple illustré sur la figure 2, 1a surface optique 41 est rendue sale
par la présence de deux éléments obturants 5 distincts, disposées dans des
zones localisées distinctes de la surface optique, et pouvant occasionner
chacun un dysfonctionnement relatif du moyen d’acquisition de données 4.
De tels éléments obturants 5 requiérent un nettoyage par le systéme de
nettoyage 6 et le systéme de nettoyage 6 selon I'invention permet un
nettoyage ciblé de I'un puis 'autre des éléments obturants, sans que toute la

surface optique soit génée par la présence du systéme de nettoyage.

Plus précisément, ces deux éléments obturants 5 sont détectés par un
dispositif de détection qui peut étre intégré dans le moyen d’acquisition de
données 4. Dans ce cas, le moyen d’acquisition de données traite
successivement les données qu’il acquiert et analyse si une modification
locale de l'intensité lumineuse détectée est standard ou représentative de la
présence d’une salissure. Il convient de noter qu’alternativement ce dispositif
de détection peut étre un élément rapporté spécifiquement dédié a la
surveillance de la propreté de la surface optique, du type caméra. Dans
I'exemple illustré, le dispositif de détection est apte a définir une premiere
zone localisée 51 comprenant un élément obturant 5 et une deuxiéme zone

localisée 52 comprenant un autre élément obturant 5.

La détection des éléments obturants 5 génére la transmission d’une
instruction de déplacement aux moteurs d’entrainement 62 de sorte que le
systeme de nettoyage 6 puisse nettoyer la zone localisée 51, 52 comprenant
un élément obturant 5. Tel que visible sur les figures 3 et 4, cette instruction
de déplacement transmise aux moteurs d’entrainement 62 entraine le
déplacement de I’élément de nettoyage 8 par I’élément d’actionnement 63
depuis la position de repos de I’élément de nettoyage 8 vers une position de
travail, en regard de I'une quelconque des premiére ou deuxiéme zones
localisée 51 ou 52 et dans laquelle I’élément de nettoyage 8 est configuré pour

retirer I’élément obturant 5.
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Dans le mode de réalisation représenté, visible sur la figure 3, I'instruction de
déplacement donnée dans un premier temps aux moteurs d’entrainement 62
est de déplacer I’élément d’actionnement 63 de sorte que ’é1ément de

nettoyage 8 soit en regard de la premiére zone localisée 51.

Dans la position de travail de I’élément de nettoyage 8, c’est-a-dire lorsque
I’élément de nettoyage 8 est en regard d’une zone localisée a nettoyer, ici la
premiere zone localisée 51, I’élément de nettoyage est configuré pour retirer
I’élément obturant 5, c’est-a-dire pour réaliser une fonction de nettoyage
ciblée sur la zone localisée. Il convient de noter que I’élément de nettoyage est
ainsi configuré, c’est-a-dire qu’il recoit une instruction spécifique de
nettoyage, uniquement lorsqu’il est arrivé dans la position de travail et qu'’il
ne l’est pas lorsqu’il est dans la position de repos et lorsqu’il est en

mouvement entre la position de repos et la position de travail.

L’instruction spécifique de nettoyage, envoyée a I’élément de nettoyage
lorsquil est dans la position de travail, peut comprendre une instruction
relative &, par exemple, le déclenchement dune projection dun fluide
nettoyant depuis I’élément de nettoyage 8 en direction de la surface optique
41, et/ou une instruction relative a un mouvement particulier de I’élément de
nettoyage 8, comme par exemple un plaquage contre la surface optique et/ou
un mouvement de va-et-vient paralléelement a la surface optique au sein de la

premiere zone localisée 51.

Il convient de noter que cette instruction de nettoyage peut comprendre des
informations variées et notamment des instructions de commande a des
moyens embarqués sur I’élément de nettoyage, afin de permettre a '’élément
de nettoyage 8 de réaliser une pluralité de fonctions de nettoyage de la zone
localisée. A titre d’exemples illustratifs et non limitatifs, 'instruction de
nettoyage peut comporter une instruction de démarrage d’'un élément
chauffant embarqué sur I’élément de nettoyage, pour assurer le dégivrage de
la surface optique 41, et/ou une instruction de fonctionnement d’une pompe
associée au circuit de distribution de fluide de nettoyage pour assurer un jet
de projection du fluide de nettoyage plus ou moins décapant, et/ou une

instruction de démarrage d'un moteur embarqué sur 1’élément d’essuyage
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pour réaliser un déplacement spécifique de cet élément d’essuyage, par

exemple une mise en rotation pour un nettoyage par centrifugation.

On comprend de ce qui vient d’étre décrit que le systéme de nettoyage 6 met
en ceuvre un procédé de nettoyage dans lequel une premiére étape consiste en
la détection d’au moins un élément obturant 5 sur la surface optique 41 par
un dispositif de détection approprié. Tel qu’évoqué, ce dispositif de détection
est en mesure de donner une information sur la localisation de 1’élément
obturant, par rapport a la position de repos de I’élément de nettoyage, ou en
tout cas par rapport a la position précédente de I’élément de nettoyage. Au
cours d'une deuxiéme étape, une instruction de déplacement est transmise
aux moteurs d’entrainement 62 de sorte a déplacer ’élément de nettoyage 8
en regard de la zone localisée associée a ’élément obturant 5, par un
déplacement tel qu’évoqué des rotules d’articulation 633. Pendant le
déplacement de ’élément de nettoyage, ce dernier n’est pas configuré pour
réaliser une opération de nettoyage. Puis, au cours d’une troisiéme étape, une
fois I'élément de nettoyage dans la position de travail, une instruction de
nettoyage est transmise a ’organe de nettoyage 7 pour que celui-ci réalise une

fonction de nettoyage apte a retirer I'’élément obturant 5.

Lorsque I’élément obturant 5 situé au niveau de la premieére zone localisée 51
est retiré de la surface optique 41, I’élément de nettoyage 8 revient a sa
position de repos située au niveau de la zone de dégagement 65 ménagée sur
le support 61 ou, tel que I'illustre la figure 5, une instruction de déplacement
est transmise aux moteurs d’entrainement 62 de sorte a déplacer ’élément de
nettoyage 8 en regard de la deuxiéme zone localisée 52 comprenant un autre

élément obturant 5.

Au niveau de cette deuxiéme zone localisée 52, une nouvelle instruction de
nettoyage est transmise a 'organe de nettoyage 7 afin que ce dernier opére
une fonction de nettoyage et par exemple une projection de fluide par
I’élément de nettoyage 8 et/ou, tel que visible sur la figure 6, un mouvement
va-et-vient de I’élément de nettoyage 8 au sein de la deuxiéme zone localisée

52 afin de retirer I’élément obturant 5.
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Dans un mode de réalisation évoqué précédemment oti le systéme de
nettoyage 6 est pourvu d’un moteur embarqué sur I’élément de nettoyage
pour permettre de générer un déplacement de I’élément de nettoyage 8
indépendamment du mouvement de I’élément d’actionnement 63,
I'instruction de nettoyage transmise dans la troisiéme étape comporte

notamment une instruction de pilotage de ce moteur embarqué.

A titre d’exemple, ce déplacement de I’é1ément de nettoyage 8 généré par le
moteur embarqué permet de déplacer ’élément de nettoyage 8 selon une
direction sensiblement perpendiculaire & un plan d’allongement principal de
la surface optique 41. En d’autres termes, ce moteur embarqué permet de
rapprocher ou d’éloigner I’élément de nettoyage 8 de la surface optique 41.
Dés lors, dans la deuxiéme étape ot '’élément de nettoyage se déplace en
regard de la surface optique pour rejoindre la position de travail en regard de
la zone localisée, I’élément de nettoyage est a distance de la surface optique et
ne frotte pas contre elle. Un tel déplacement de I’élément de nettoyage 8 est
notamment avantageux dans le cas ot le systéeme de nettoyage 6 est destiné a
nettoyer plusieurs surfaces optiques 41 séparées par exemple par un élément

de la carrosserie 2.

De maniére alternative, I’élément de nettoyage peut étre au contact de la
surface optique aussi bien dans la position de travail que lors du déplacement
entre la position de repos et la position de travail. Il convient alors de noter
que le contact de I’élément de nettoyage avec la surface optique au cours du
déplacement de la deuxiéme étape ne peut étre considéré comme une
configuration de I’élément de nettoyage pour réaliser une fonction de
nettoyage, dans la mesure ot selon I'invention une instruction spécifique est
donnée en ce sens apres la deuxiéme étape, une fois la position de travail

atteinte.

La figure 7 illustre le retour de I’élément de nettoyage 8 de sa position de
travail a sa position de repos sur la zone de dégagement 65 du support 61. Il
est a noter que sur cette figure 7, le support 61 du systéme de nettoyage 6

comprend deux zones de dégagement additionnelles 66.
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Ces zones de dégagement 65, 66 sont disposées en dehors de la surface
optique 41 et sont, tel qu'évoqué précédemment, destinées a accueillir

I’élément de nettoyage 8 dans une position de repos.

Les zones de dégagement 65, 66, et plus particuliérement les zones de
dégagement additionnels qui ne sont pas encombrés des moteurs
d’entrainement 62, peuvent étre équipées de moyens aptes a réaliser une
pluralité de tiches sur I’élément de nettoyage pendant qu’il se trouve dans
une position de repos. Notamment, les zones de dégagement peuvent
comporter des moyens de soufflage d’air, pour sécher I’élément de nettoyage
apres une opération de nettoyage, et/ou des moyens de chauffage de
I’élément de nettoyage 8 par la projection d’un flux d’air chaud ou bien par la

mise en marche d’un élément résistif.

Les différents flux de séchage ou de chauffage peuvent passer a travers des
orifices similaires aux orifices 651 représentés sur la zone de dégagement 65,
ces orifices pouvant également servir a I’égouttage de I’élément de nettoyage
8.

De maniére additionnelle ou alternative, les zones de dégagement, et plus
particulierement les zones de dégagement additionnels qui ne sont pas
encombrés des moteurs d’entrainement 62, peuvent comprendre un moyen
d’assemblage d'un moyen de nettoyage, qui sera décrit plus en détail en lien
avec la figure 10, permettant a I’élément de nettoyage 8 d’assurer une
pluralité de fonctions de nettoyage sur une ou plusieurs zones localisées. Un
tel moyen d’assemblage peut notamment permettre de fixer de facon
réversible le moyen de nettoyage qui peut étre, a titre d’exemple, une mousse
ou une brosse permettant de nettoyer avec une plus grand efficacité la zone
localisée de la surface optique 41 par friction ou encore un élément chauffant

pour assurer le dégivrage de la surface optique 41.

Les figures 2 a 7 ont permis d’illustrer différents modes de réalisation et
différentes positions du systéme de nettoyage 6 selon I'invention, particulier
en ce qu’il permet un nettoyage ciblé de zones localisées d’une surface
optique, en mettant en ceuvre distinctement des instructions de déplacement

d’un élément de nettoyage vers une zone localisée et une instruction de
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nettoyage a respecter lorsque 1’élément de nettoyage est arrivé en regard de la
zone localisée. Il est a noter que le systéme de nettoyage 6 peut étre associé a
un dispositif de nettoyage global de la surface optique 41, par exemple sous
forme d’un ensemble de buses de projection de fluide nettoyant disposée de
maniere fixe en périphérie de la surface optique. Le dispositif de nettoyage
global oul’'organe de nettoyage 7 spécifique a I'invention sont activés
sélectivement selon la taille de la zone localisée et/ou le type d’élément
obturant détecté. A titre d’exemple le dispositif de nettoyage global peut étre
activé lorsque le nombre d’éléments obturant la surface optique est supérieur
a une valeur seuil, par exemple deux, et que I’économie de fluide de nettoyage
qui est autorisée par le systéme de nettoyage ciblé selon I'invention est
contrebalancée par un trop grand nombre de déplacements du systeme de

nettoyage a générer.

La figure 8 représente un exemple de réalisation de ’élément de nettoyage 8
de I'organe de nettoyage 7, une partie de I’élément d’actionnement étant

également visible.

L’élément de nettoyage 8 est ici formé d’une premiére coque 81 destinée a
étre en regard de la surface optique 41, de deux bagues 82 chacune solidaire
d’une bielle 632 d’un des bras articulés 631, et d’'une deuxiéme coque 83
séparée de la premiére coque 81 par les deux bagues 82. Les coques et les
bagues sont assemblées en superposition les unes sur les autres, en
définissant un axe d’allongement 100 qui passe sensiblement par le centre de
chacune des coques et bagues et qui est destiné a étre perpendiculaire a la

surface optique lorsque 1’élément de nettoyage est en position de travail.

Les deux bagues sont montées mobiles en rotation, indépendamment I'une de
l’autre, autour d'un axe de rotation formé par ’axe d’allongement 100, une
telle rotation des bagues permettant d’ajuster ’écartement angulaire des
bielles des deux bras articulés solidaires de ces bagues et rendant ainsi
possible le positionnement de I’élément de nettoyage dans n’'importe quelle
zone de la surface optique. Le cas échéant, la premiére coque 81 destinée a
étre en regard de la surface optique 41 peut également étre rendue mobile en

rotation autour de I’axe d’allongement pour permettre a I’élément de
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nettoyage 8 de réaliser un nettoyage de la surface optique 41 par

centrifugation.

En outre, chacune des bielles de ’élément d’actionnement 63 comprend ici
un conduit d’acheminement 9 destiné a alimenter électriquement ou en
fluide de nettoyage 1’élément de nettoyage 8. Plus précisément, dans le mode
de réalisation représenté, un fluide de nettoyage circule a travers le conduit
d’acheminement 9 ménagé au sein d’un premier bras articulé 631 et des
cibles d’alimentation électrique, ici non représentés, permettant, par
exemple, I'alimentation électrique d'un moteur embarqué pour la mise en
rotation de I’élément de nettoyage 8 ou I'alimentation électrique d’un élément
de chauffage résistif, circulent dans le conduit d’acheminement 9 ménagé au

sein de I'autre bras articulé 631.

Il est a noter que de facon alternative le fluide de nettoyage et ou
I’'alimentation électrique peuvent étre acheminés jusqu’a I’élément de
nettoyage 8 par un flexible, ici non représenté, suivant 1'un des bras articulés
631. Il est également a noter que les bras articulés 631 peuvent étre formés
d’un matériau métallique électriquement conducteur apte a transmettre un
courant électrique jusqu'a I’élément de nettoyage 8, le cas échéant en isolant

électriquement le ou les bras articulés 631 dans une gaine isolante.

Il est notable que dans le cas d’un élément de nettoyage équipé de buses de
projection de fluide de nettoyage, le systéme de nettoyage est tel qu’avec un
unique circuit de distribution en fluide de nettoyage, et par exemple un
circuit de distribution empruntant un conduit d’acheminement, un élément
de nettoyage est apte a nettoyer sélectivement une pluralité de zones
localisées distinctes d'une méme surface optique et/ou une pluralité de

surfaces optiques 41.

La figure 9 illustre une vue de coupe de I’élément de nettoyage 8 tel que
représenté par la figure 8. Plus précisément, la figure 9 illustre une buse de
projection 94 ménagée au niveau de la premiére coque 81 de I’élément de
nettoyage 8 et formée par une ouverture 93 et une portion d’'un canal de

projection 92 ménagé en travers de la premiére coque 81.
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Le fluide de nettoyage circulant par le conduit d’acheminement 9 ménagé au
sein d’'un bras articulé 631 atteint un conduit de distribution 91 ménagé dans
la bague 82 associée audit bras articulé 631. Ce conduit de distribution 91 est
connecté par une extrémité avec ledit conduit d’acheminement 9 et par une

extrémité opposée avec le canal de projection 92.

Le canal de projection 92 s’étend en travers de la premiére coque 81 et est
débouchant par un orifice traversant la premiere coque 81 et formant
I'ouverture 93 vers 'extérieur de I’élément de nettoyage 8 de telle sorte que le
fluide de nettoyage circulant dans le canal de projection 92 est projeté vers la
surface optique 41 par I'ouverture 93. L’axe du canal de projection 92 est
sensiblement coaxial a ’axe de rotation 100 de telle sorte que la rotation le
cas échéant de la premiére coque 81 et la rotation de 1a bague 82 n’empéchent

pas la projection de fluide de nettoyage par 'ouverture 93.

La buse de projection 94 formée par le canal de projection 92 et I'ouverture
93 permet de projeter le fluide de nettoyage vers la surface optique 41 de
maniére ciblée, en étant a I'aplomb de la salissure. Tel que cela a pu étre
évoquée, une pompe ici non représentée est associée au conduit
d’acheminement pour assurer que le fluide de nettoyage soit projeté via la
buse de projection avec une pression suffisante pour retirer efficacement un
élément obturant 5, et donc avec une quantité de fluide de nettoyage limitée.
Par ailleurs, pour faciliter I’enlévement de I’élément obturant 5, le fluide de
nettoyage projeté par la buse de projection 94 peut étre chauffé. Ces
différentes informations relatives a la pression de projection du fluide de
nettoyage ainsi que de la température du fluide de nettoyage sont transmises

a l'organe de nettoyage 7 avec I'instruction de nettoyage.

La figure 10 représente une vue de coupe de I’élément de nettoyage 8 visible
sur la figure 9 sur lequel un moyen de fixation 84 réversible est installé sur
une face externe de la premiére coque 81 destinée a étre en regard de la
surface optique 41. A titre d’exemple non limitatif, le moyen de fixation
réversible peut consister en une couche adhésive, ou bien en des moyens de
fixation par encliquetage. Ce moyen de fixation réversible 84 permet de fixer

un moyen de nettoyage 85 de la surface optique 41. Dans le mode de
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réalisation représenté par la figure 10, ce moyen de nettoyage 85 est une

mousse permettant de nettoyer et/ou d’essuyer la surface optique 41.

Ces moyens de nettoyage 85 peuvent étre installés sur les différentes zones de
dégagement 65, 66 précédemment évoquées et un moyen de nettoyage est
monté ou démonté automatiquement lorsque 1’élément de nettoyage vient en
recouvrement de la zone de dégagement. A titre d’exemple, chaque zone de
dégagement additionnelle peut comprendre un moyen de nettoyage 85
différent pouvant étre assemblé a I’élément de nettoyage 8 par le biais du
moyen de fixation 84 réversible. On comprend que 1’élément de nettoyage 8

est ainsi apte a assurer une pluralité de fonctions de nettoyage.

La figure 11 représente le systéme de nettoyage 6, selon un deuxiéme mode de
réalisation de I'invention, durant le nettoyage d’un élément obturant 5
présent sur la surface optique 41 au niveau d’une troisiéme zone localisée 53.
Dans ce mode de réalisation de I'invention, le systéme de nettoyage 6
comprend un premier bras articulé 631a et un deuxiéme bras articulé 631b,
chaque bras articulé comprenant une bielle 632 et un arbre, respectivement
un premier arbre 632a et un deuxiéme arbre 632b, articulé sur la bielle 632
par une rotule d’articulation 633. L’élément de nettoyage 8 est relié au
premier bras articulé 631a par l'intermédiaire du premier arbre 6324, et plus
spécifiquement par une extrémité dudit premier arbre 632a, 'extrémité

opposée étant liée a la rotule d’articulation 633 du bras articulé 631a.

Le deuxiéme mode de réalisation est particulier en ce que seule 'extrémité du
premier bras articulé 631a est liée a '’élément de nettoyage 8, I’extrémité du

deuxiéme bras articulé 631b étant liée au premier bras articulé 631a.

Plus particulierement, le deuxiéme arbre 632b du deuxiéme bras articulé
631D est relié par une extrémité a la rotule d’articulation 633 du deuxiéme
bras articulé 631b et par une extrémité opposée a une bague d’articulation
635, qui forme un élément de jonction entre le premier arbre 632a et le

deuxiéme arbre 632b.

La bague d’articulation 635 est configurée de telle sorte que I’angle entre le
premier arbre 632a du premier bras articulé 631a et le deuxiéme arbre 632b

du deuxiéme bras articulé 631b peut varier pour accompagner le mouvement
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du premier bras articulé porteur de ’élément de nettoyage 8. A titre
d’exemple, le deuxieme arbre 632b du deuxiéme bras articulé 631b peut étre
monté mobile en rotation sur la bague d’articulation 635 qui est rendue
solidaire du premier arbre 632a du premier bras articulé. La bague
d’articulation s’étend a distance de I’élément de nettoyage 8 et de la rotule

d’articulation 633 du premier bras articulé 631a.

Il est a noter que dans ce deuxiéme mode de réalisation 1’élément de
nettoyage 8 peut différer de ce qui a été précédemment décrit et comprendre

une unique bague 82 liée au premier arbre 631a.

Il apparait de la description qui a précédé que I'invention atteint bien le but
qu'elle s’était fixé en proposant un systéme de nettoyage motorisé qui permet
le nettoyage d’une surface optique d’'un moyen d’acquisition de données sur
une zone localisée restreinte par rapport a I’étendue de la surface optique. Un
tel nettoyage de la surface optique n’obstruant pas I’entiéreté de la surface
optique permet au moyen d’acquisition de données de poursuivre la collecte

de donnée pendant le nettoyage de la zone localisée de la surface optique.

L’'invention telle qu’elle vient d’étre décrite ne saurait toutefois se limiter aux
moyens et configurations exclusivement décrits et illustrés, et s’applique
également a tous moyens ou configurations, équivalents et a toute

combinaison de tels moyens ou configurations.
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REVENDICATIONS

1. Systéme de nettoyage (6) motorisé d’au moins une surface optique (41)
comprenant un dispositif de détection d’un élément obturant (5) une zone
localisée (51, 52) de la surface optique (41) et un organe de nettoyage (7),
l'organe de nettoyage (7) comportant un élément de nettoyage (8) de la
surface optique (41) et un élément d’actionnement (63) apte a déplacer
I’élément de nettoyage (8) entre une position de repos et une position de
travail en regard de la zone localisée, 1’élément de nettoyage (8) étant
configuré dans cette position de travail pour retirer I’élément obturant (5) de

la zone localisée (51, 52).

2, Systéme de nettoyage (6) selon la revendication précédente,
caractérisé en ce que I’élément de nettoyage (8) comprend au moins une buse

de projection (94) d’un fluide de nettoyage en direction de la surface optique
(41).

3. Systéme de nettoyage (6) selon la revendication précédente,
caractérisé en ce qu’il comprend un unique circuit de distribution en fluide de
nettoyage pour assurer le nettoyage d’une pluralité de surfaces optiques (41)

ou d’une pluralité de zones localisées au sein d'une méme surface optique.

4. Systéme de nettoyage (6) selon I'une quelconque des revendications
précédentes, caractérisé en ce que 1’élément de nettoyage (8) est configuré

pour réaliser une pluralité de fonctions de nettoyage de la zone localisée (51,
52).

5. Systéme de nettoyage (6) selon I'une quelconque des revendications
précédentes, caractérisé en ce que 1’élément de nettoyage (8) comprend un

moyen de nettoyage (85) a frottement.

6. Systéme de nettoyage (6) selon la revendication précédente,
caractérisé en ce que I’élément de nettoyage (8) comprend des moyens de
fixation (84) réversibles pour la fixation du moyen de nettoyage (85) a

frottement.

7. Systéme de nettoyage (6) selon I'une quelconque des revendications

précédentes dans lequel I’élément d’actionnement (63) comprend au moins
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un bras articulé (631, 631a) s’étendant entre une premiere extrémité et une
deuxiéme extrémité, le bras articulé (631, 631a) étant relié au niveau de sa
premiere extrémité a ’élément de nettoyage (8) et au niveau de sa deuxieme

extrémité & un moteur d’entrainement (62).

8. Systéme de nettoyage (6) selon I'une quelconque des revendications
précédentes, caractérisé en ce qu’il comprend au moins une zone de
dégagement (65, 66) ménagée en dehors de la surface optique (41) et destinée

a recevoir 1’élément de nettoyage (8) dans sa position de repos.

9. Systéme de nettoyage (6) selon I'une quelconque des revendications
précédentes, caractérisé en ce que 1’élément de nettoyage (8) est apte a se
déplacer selon une direction perpendiculaire 4 un plan d’allongement

principal de la surface optique (41).

10.  Procédé de nettoyage d’au moins une surface optique (41) par un
systeme de nettoyage (6) selon I'une quelconque des revendications
précédentes, le procédé de nettoyage mettant en ceuvre :

- au moins une premiére étape au cours de laquelle un élément obturant (5)
est détectée sur la surface optique (41),

- au moins une deuxiéme étape au cours de laquelle une instruction de
déplacement est transmise a un élément d’actionnement (63) d’un organe de
nettoyage de sorte a déplacer un élément de nettoyage (8) de cet organe de
nettoyage en regard de I’élément obturant (5),

- au moins une troisiéme étape au cours de laquelle une instruction de

nettoyage est transmise a ’'organe de nettoyage (7).
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