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MRnodatidrefs)systeme d'assistance au changement
de voie de circulation d'un véhicule a conduite
automatisée.

Linvention concerne un procédé d'assistance au changement de voie d'un premier véhicule (1) automobile a

conduite automatisée, ledit procédé consistant a:

- Acquérir des premiéres données relatives a la présence d'un deuxieme véhicule (2) en approche sur la deuxieme voie,

en amont de ladite zone de destination,

- Acquérir des deuxiémes données d'analyse relatives a
la présence d'un troisieme véhicule (3) sur la deuxiéme
voie, en aval de ladite zone de destination,

- Activer une premiéere boucle de régulation préventive
(B1) destinée a déterminer une compensation longitudinale
a appliquer au premier véhicule ou une deuxieme boucle de
régulation préventive (B2) destinée a calculer une compen-
sation latérale (C_lat) a appliquer au premier véhicule (1).

Figure a publier avec I'abrégé: Figure 1




Description
Titre de l'invention : Procédé et systeme d'assistance au changement

de voie de circulation d'un véhicule a conduite automatisée

Domaine technique de I'invention
[0001]  La présente invention se rapporte a un procédé et systeme d'assistance au

changement de voie d'un véhicule a conduite automatisée.

Etat de la technique

[0002] Un véhicule a conduite automatisée, c'est-a-dire autonome ou partiellement
autonome, peut disposer d'un systeme d'assistance au changement de voie de cir-
culation sur une route.

[0003]  Ce systeme d'assistance est configuré pour déterminer les parametres nécessaires au
changement de voie du véhicule et pour commander un dispositif de contréle du
véhicule chargé d'opérer le passage du véhicule d'une premiere voie a une deuxieme
voie de la route, distincte de la premiere voie.

[0004] Ce systeme d'assistance est activé, sur décision du conducteur ou de maniére au-
tomatique, par exemple pour doubler, éviter un obstacle ou en cas de réduction du
nombre de voies de circulation. Lorsque c'est le conducteur qui décide du changement
de voie, on parle d'une solution semi-automatique de type SALC pour "Semi-
Automatic Lane Change".

[0005]  Le systeme d'assistance est capable de déterminer des parametres de changement de
voie. Pour cela, il s'appuie sur des moyens d'analyse présents dans le véhicule, de type
capteur, caméra, radar ou équivalent du véhicule pour déterminer I'environnement de
conduite du véhicule, notamment lorsqu'un deuxieme véhicule est en approche sur la
deuxieme voie, en amont de sa zone de destination. Si le changement de voie peut se
faire sans danger, le systéme d'assistance commande le dispositif de contrdle du
véhicule afin d'opérer le changement de voie.

[0006]  Cependant, ce systeme n'est pas forcément adapté si le deuxieéme véhicule, en
approche sur la deuxiéme voie, est une motocyclette ou un véhicule de type tricycle.
Dans ce cas, le systeme d'assistance au changement de voie se désactive et, apres le
changement de voie, la consigne de régulation nominale reste dangereuse pour le
deuxieme véhicule qui est en approche.

[0007]  Le but de l'invention est de proposer un procédé et un systeme d'assistance au
changement de voie d'un véhicule qui soit capable de gérer cette situation, de manicre

fiable et siire.

Exposé de l'invention

[0008]  Ce but est atteint par un procédé d'assistance au changement de voie d'un premier
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véhicule automobile a conduite automatisée, ledit premier véhicule étant apte a Etre
contrdlé par un dispositif de contréle configuré pour assurer un contrdle du dé-
placement longitudinal du premier véhicule dans la direction d'une voie et du dé-
placement latéral du premier véhicule dans des directions transversales a celle de ladite
voie, ledit procédé étant commandé par un systeme d'assistance comprenant au moins
un calculateur et un module logiciel d'assistance exécuté par ledit calculateur, ledit
procédé comprenant des étapes de :

- Réception d'une commande de changement de voie du premier véhicule, pour aller
d'une premiere voie vers une zone de destination d'une deuxi¢me voie,

- Acquisition de premieres données relatives a la présence d'un deuxi¢me véhicule en
approche sur la deuxiéme voie, en amont de ladite zone de destination,

- Acquisition de deuxiemes données d'analyse relatives a la présence d'un troisicme
véhicule sur la deuxiéme voie, en aval de ladite zone de destination,

Ledit procédé étant caractérisé en ce qu'il comporte des €tapes de :

- Activation d'une premiere boucle de régulation préventive configurée pour calculer
une compensation longitudinale a appliquer au déplacement longitudinal du premier
véhicule si aucun véhicule n'est présent sur la deuxi¢me voie, en aval de la zone de
destination,

- Activation d'une deuxieéme boucle de régulation préventive configurée pour calculer
une compensation latérale a appliquer au déplacement latéral du premier véhicule si un
troisieme véhicule est présent sur la deuxieme voie, en aval de la zone de destination.

Selon une particularité, la premiere boucle de régulation préventive comporte des
étapes de :

- Détermination d'une durée avant collision entre le premier véhicule et le deuxieéme
véhicule,

- Comparaison de la durée avant collision calculée avec une valeur seuil,

- Détermination de ladite compensation longitudinale a appliquer en tenant compte
de la différence entre la durée avant collision et la valeur seuil,

- Application de ladite compensation longitudinale au premier véhicule tant que la
durée avant collision est inférieure a la valeur seuil.

Selon une autre particularité, la deuxieme boucle de régulation préventive recoit en
entrée la largeur du premier véhicule et la largeur de la deuxieme voie.

Selin une autre particularité, le procédé comporte une étape d'acquisition de données
d'analyse de l'environnement du premier véhicule.

L'invention concerne également un systeme d'assistance au changement de voie d'un
premier véhicule automobile a conduite automatisée, ledit premier véhicule étant apte a
étre contrdlé par un dispositif de contrdle configuré pour assurer un déplacement lon-

gitudinal du premier véhicule dans la direction d'une voie et un déplacement latéral du
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premier véhicule dans des directions transversales a celle de ladite voie, ledit systeme
d'assistance comprenant au moins un calculateur et un module logiciel d'assistance

exécuté par ledit calculateur ainsi que :
- Des moyens de réception d'une commande de changement de voie du premier

véhicule, pour aller d'une premicre voie vers une zone de destination d'une deuxicme
voie,

- Des moyens d'acquisition de premicres données relatives a la présence d'un
deuxieme véhicule en approche sur la deuxieme voie, en amont de ladite zone de des-
tination,

- Des moyens d'acquisition de deuxiemes données d'analyse relatives a la présence
d'un troisiéme véhicule sur la deuxiéme voie, en aval de ladite zone de destination,

Ledit systeme comportant également :

- Des moyens d'activation d'une premiere boucle de régulation préventive configurée
pour calculer une compensation longitudinale a appliquer au déplacement longitudinal
du premier véhicule, si aucun véhicule n'est présent sur la deuxi¢me voie, en aval de la
zone de destination,

- Des moyens d'activation d'une deuxi¢me boucle de régulation préventive
configurée pour calculer une compensation latérale a appliquer au déplacement latéral
du premier véhicule si un troisieme véhicule est présent sur la deuxieme voie, en aval
de la zone de destination.

Selon une particularité, la premiere boucle de régulation préventive est configurée
pour :

- Déterminer une durée avant collision entre le premier véhicule et le deuxieme
véhicule,

- Comparer de la durée avant collision calculée avec une valeur seuil,

- Déterminer ladite compensation longitudinale a appliquer au premier véhicule en
tenant compte de la différence entre la durée avant collision et la valeur seuil,

- Appliquer ladite compensation longitudinale au premier véhicule tant que la durée
avant collision est inférieure a la valeur seuil.

Selon une autre particularité, la deuxieme boucle de régulation préventive recoit en
entrée la largeur du premier véhicule et la largeur de la deuxieme voie.

Selin une autre particularité, le systeme comporte des moyens d'acquisition de
données d'analyse de I'environnement du premier véhicule.

L'invention concerne également un véhicule de type automobile qui embarque un

systeme d'assistance au changement de voie de circulation tel que défini ci-dessus.
Breve description des figures

D'autres caractéristiques et avantages vont apparaitre dans la description détaillée qui



[0038]

[0039]

[0040]

[0041]

[0042]
[0043]

[0044]

[0045]

[0046]

[0047]

[0048]

suit faite en regard des dessins annexés dans lesquels :

- La [Fig.1] illustre de maniere schématique l'architecture de fonctionnement de
I'invention ;

- La [Fig.2] illustre la configuration dans laquelle le procédé d'assistance au
changement de voie conforme a l'invention peut €tre mis en ceuvre ;

- Les figures 3A et 3B illustrent, par deux cas de fonctionnement, le principe du
procédé d'assistance conforme a l'invention ;

- Les figures 4A et 4B illustrent les deux boucles de régulation préventive pouvant
étre mises en ceuvre dans le systeme de 1'invention ;

Description détaillée d'au moins un mode de réalisation

L'invention concerne un procédé et un systeme d'assistance au changement de voie
d'un véhicule a conduite automatisée.

En référence a la [Fig.1], le systeme d'assistance 4 de l'invention est avantageusement
embarqué dans le véhicule 1 et est configuré pour mettre en ceuvre le procédé
d'assistance au changement de voie du véhicule, conforme a l'invention. En variante,
on pourrait cependant imaginer que le systeme d'assistance soit embarqué dans un
ensemble distant extérieur au véhicule 1, et connecté au véhicule 1 pour lui transmettre
des commandes a travers des moyens de communication sans-fil.

Un véhicule a conduite automatisée peut &tre autonome ou partiellement autonome. 11
faut comprendre qu'un véhicule autonome est propre a étre conduit en permanence de
facon automatisée et qu'un véhicule partiellement autonome est propre a étre conduit
manuellement par un conducteur pendant certaines phases de conduite et de manicre
automatisée pendant d'autres phases de conduite.

De maniere non limitative, le procédé et le systeme d'assistance de l'invention sont
adaptés pour un véhicule 1 de type automobile. Il s'agit par exemple d'une voiture. Le
procédé et le module d'assistance ne sont cependant pas limités a ce type de véhicule et
pourrait par exemple €tre utilisés dans un camion ou un autre type d'engin.

De maniere non limitative, le véhicule 1 peut comporter des moyens d'analyse 2 de
son environnement. Ces moyens d'analyse peuvent comporter un ou plusieurs capteurs,
par exemple de type ultrason, et/ou au moins une caméra et/ou au moins un systéme
laser de balayage et/ou au moins un systeme de type radar ou équivalent. Ces moyens
d'analyse 2 sont notamment configurés pour envoyer des données relatives aux autres
véhicules présents sur chaque voie de circulation, ainsi que sur le nombre de voies, la
vitesse de limitation, 1'état de chaque voie...

Le véhicule 1 comporte également un dispositif de contrdle 3. Ce dispositif de
contrdle 3 permet de contréler le véhicule 1 et de le conduire, sans que le conducteur
n'agisse sur le volant ou sur une pédale. Le dispositif de contrdle 3 est apte a controler

le véhicule, en tenant compte des données fournies par lesdits moyens d'analyse 2. Le
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dispositif de contréle 3 peut comporter un premier calculateur 30, un module logiciel
de controle 31 exécuté par le premier calculateur, et une pluralité d'actionneurs de
contrdle 32, aptes a controler certains organes du véhicule, tels que la direction,
l'accélération, le freinage et la boite de vitesse. Le dispositif de contrdle contribue a la
mise en ceuvre d'un ou plusieurs des modes d'assistance du véhicule, tels que celui
faisant l'objet de la présente invention. Le dispositif de contrle 3 permet d'assurer un
contrdle longitudinal du véhicule (dans la direction de la voie) et latéral du véhicule
(dans les directions transversales a celles de la voie). Ce dispositif de contrdle est clas-
siquement dénommé dispositif ADAS (pour "Advanced Driver Assistance System").

Sur les figures annexées, on a représenté une route R qui comporte deux voies de cir-
culation V1, V2.

Le systeme d'assistance de 1'invention est configuré pour automatiser le passage du
véhicule 1 d'une premicre voie de circulation vers une deuxieme voie de circulation de
la route (par exemple de la voie V1 vers la voie V2 sur les figures annexées).

Le systeme d'assistance 4 au changement de voie comporte un deuxi¢me calculateur
40 et un module d'assistance 41 au changement de voie, destiné a étre exécuté par le
deuxieme calculateur 40 et configuré pour mettre en ceuvre les €tapes du procédé
d'assistance au changement de voie de l'invention et générer des commandes a des-
tination du dispositif de controle 3.

Le module d'assistance 41 peut étre activé/désactivé par une commande en
provenance du dispositif de contréle 3 en cas de conduite autonome ou par exemple
par une commande manuelle générée par le conducteur (cas du fonctionnement dit
semi-automatique).

Le module d'assistance 41 est notamment configuré pour acquérir des données
d'analyse €tablis par les moyens d'analyse 2. Ces données d'analyse peuvent étre
transmises par le dispositif de contrdle 3 ou directement par les moyens d'analyse 2.
Ces données sont ensuite traitées par le module d'assistance 41 lors de la mise en
ceuvre du procédé d'assistance de l'invention.

Le premier calculateur 30 et le deuxieme calculateur 40 peuvent étre embarqués dans
le véhicule 1 dans une méme unité de calcul ou dans des unités de calculs distinctes.
En outre, ils peuvent étre embarqués 'un et/ou 'autre de maniere distante, dans une
unité de calcul déportée (par exemple dans un systéme en nuage type "cloud"), com-
muniquant avec les actionneurs de contrdle du véhicule a travers des moyens de com-
munication sans-fil.

Dans la suite de la description, le véhicule a controler est désigné premier véhicule 1
et le véhicule a deux ou trois roues, de type motocyclette ou équivalent, déja présent
sur la deuxieme voie et en approche sur la deuxi¢me voie, est désigné deuxicme

véhicule 2.
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Les termes "amont" et "aval" sont & comprendre en tenant compte du sens de cir-
culation des véhicules sur les voies.

La [Fig.2] permet de mieux comprendre la problématique résolue par la solution de
l'invention.

Sur cette [Fig.2] :

ATO:

- Le premier véhicule 1 est amené a passer de la premiere voie V1 a la deuxieme voie
V2;

- Le deuxieme véhicule est en approche sur la deuxieme voie V2, et circule en amont
par rapport a la zone de destination du premier véhicule sur la deuxieme voie V2 ;

- Grace aux moyens d'analyse 2, le module de contréle 31 du premier véhicule 1
détecte la présence du deuxieme véhicule 2 en approche sur la deuxieme voie V2 ;

- Dans cette situation, classiquement, le module de contréle 31 commande la désac-
tivation du systeme d'assistance 4 au changement de voie du premier véhicule 1 ou le
conducteur décide de ne pas activer le systeme d'assistance au changement de voie du
premier véhicule ;

- La manceuvre de changement de voie du premier véhicule est alors réalisée ma-
nuellement ;

ATIl:

- Le premier véhicule 1 a changé de voie et est présent sur la voie V2 ;

- Le module de contréle 31 peut déterminer une nouvelle consigne de régulation en
déplacement latéral pour placer le premier véhicule 1 au milieu de la voie V2 et de ré-
gulation en déplacement longitudinal pour assurer le déplacement du premier véhicule
a une vitesse donnée sur la voie V2 ;

On comprend que si le deuxieme véhicule 2 arrive a une vitesse élevée, 'application
des consignes de régulation peut s'avérer dangereuse pour ce deuxicme véhicule 2,
puisque l'application de la consigne de régulation en déplacement latéral amenera le
premier véhicule a se placer au milieu de la voie, éventuellement a une vitesse trés in-
férieure a celle du deuxieme véhicule 2.

Le systeme d'assistance conforme a l'invention est configuré pour rester activé dans
la situation évoquée ci-dessus, sans risque pour le deuxieme véhicule 2 arrivant sur la
voie de destination.

Deux cas de fonctionnement du procédé d'assistance conforme a 1'invention sont
proposés ci-dessous, en liaison avec les figures 3A et 3B.

Dans les deux cas de fonctionnement, le module d'assistance 41 du systéme est
chargé de déterminer différents parametres nécessaires pour assurer le changement de
voie automatique du premier véhicule 1, sans risque, méme pour un deuxieme véhicule

2 qui serait en approche sur la voie de destination, en amont de la zone de destination
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du premier véhicule 1 sur cette voie.

Les deux boucles de régulation préventives décrites ci-dessous peuvent &tre mises en
ceuvre selon la situation dans laquelle se trouve le véhicule, c'est-a-dire selon la
présence ou non d'un troisieme véhicule 3 en aval de la zone de destination du premier
véhicule 1. Le systeme d'assistance 4 de l'invention est ainsi configuré pour mettre en
place l'une ou l'autre des deux boucles de régulation B1, B2, selon la situation.

En référence a la [Fig.3A] et a la [Fig.4A], dans le premier cas de fonctionnement, le
procédé d'assistance suit les €tapes suivantes :

ATO:

- Le premier véhicule 1 est amené a passer de la premiere voie V1 a la deuxieme voie
V2;

- Le module d'assistance 41 recoit une commande de changement de voie du premier
véhicule 1, en provenance du dispositif de contrdle 3 ou d'une commande manuelle du
conducteur ;

- Grace aux moyens d'analyse 2, le module de contréle 31 détecte la présence du
deuxieme véhicule 2 sur la deuxieme voie V2 de destination, en amont sur la voie par
rapport a la zone de destination ; aucun autre véhicule n'est présent sur la voie de des-
tination en aval de la zone de destination ;

- Le module de contr6le 31 maintient le systeéme d'assistance 4 au changement de
voie actif ;

- Le module d'assistance 41 exécute une premicre boucle de régulation préventive Bl
([Fig-4AD ;

- Le module d'assistance 41 acquiert des données d'analyse fournies par les moyens
d'analyse 2 ;

- Dans cette premiere boucle de régulation préventive, le module d'assistance 41
détermine la durée avant collision TTC, a laquelle le deuxieme véhicule 2 serait amené
a percuter le premier véhicule 1 sans compensation longitudinale et la compare avec
une valeur seuil TTC_th pour laquelle la manceuvre de changement de voie est réalisée
sans risque ;

- Si la durée avant collision TTC calculée est supérieure a la valeur seuil TTC_th,
aucune compensation longitudinale n'est appliquée dans la commande du premier
véhicule 1 lors de la manceuvre ;

- Si la durée avant collision TTC calculée est inférieure a la valeur seuil TTC th, une
compensation longitudinale C_long est déterminée par le régulateur R1 et appliquée
dans la commande du premier véhicule 1 ; Le dispositif de controle 3 applique la com-
pensation longitudinale calculée lors de la manceuvre ;

- Une compensation longitudinale C_long est appliquée tant que la durée avant

collision TTC calculée est inférieure a la valeur seuil TTC th ;
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ATIl:

- La manceuvre est appliquée en générant une composant longitudinale suffisante
pour gérer la durée avant collision TTC ;

- Le premier véhicule 1 est sur la deuxieme voie V2 ;

La durée avant collision TTC est calculée par le systeme d'assistance 4 a partir de
données fournies par les moyens d'analyse 2.

En référence a la [Fig.3B] et a la [Fig.4B], dans le deuxieme cas de fonctionnement,
le procédé d'assistance suit les étapes suivantes :

ATO:

- Le premier véhicule 1 est amené a passer de la premiere voie V1 a la deuxieme voie
V2;

- Le module d'assistance 41 recoit une commande de changement de voie du premier
véhicule 1, en provenance du dispositif de contrdle 3 ou d'une commande manuelle du
conducteur ;

- Grace aux moyens d'analyse 2, le module de contréle 31 détecte la présence du
deuxieme véhicule 2 sur la deuxieéme voie V2 de destination, en amont de la zone de
destination sur la deuxieme voie V2, ainsi que la présence d'un troisicme véhicule 3 en
aval de la zone de destination sur la deuxieme voie V2 ; Le premier véhicule sera ainsi
amené a s'intercaler sur la deuxiéme voie V2, entre le deuxiéme véhicule 2 et le
troisiéme véhicule 3 ;

- Le module de controle 31 maintient le systeme d'assistance au changement de voie
actif ;

- Le module d'assistance 41 exécute une deuxieme boucle de régulation préventive
B2 ([Fig.4B]) ;

- Le module d'assistance 41 acquiert des données d'analyse fournies par les moyens
d'analyse 2 ;

- Dans cette deuxi¢me boucle de régulation préventive B2, le module d'assistance 41
détermine une valeur de consigne de régulation nominale, incluant une compensation
latérale C_lat afin de permettre de décaler latéralement le premier véhicule 1 sur la
voie de destination, par rapport au centre de cette voie, et laisser suffisamment d'espace
au deuxieme véhicule 2 pour passer ; La consigne de régulation latérale peut étre dé-
terminée par un régulateur R2 a partir de la largeur de la voie et d'une cote en largeur
du premier véhicule 1 ; Elle est calculée pour décaler le premier véhicule 1 vers la
ligne de délimitation présente entre les deux voies ;

ATIl:

- La manceuvre est effectuée en appliquant la consigne de régulation latérale C_lat
déterminée par la boucle de régulation B2 ;

- Le premier véhicule 1 est décalé sur la deuxieme voie V2, laissant une zone Z de
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passage suffisante pour le deuxi¢me véhicule 2 ;

La consigne de régulation latérale C_lat est avantageusement appliquée tant que le
deuxieme véhicule 2 n'est pas passé en aval de la zone de destination sur la deuxicme
voie V2.

A titre d'exemple, le premier véhicule 1 sera décalé latéralement vers la ligne de déli-
mitation entre les deux voies, d'une distance €gale a la largeur de la voie L._V2, moins
la demi-largeur du premier véhicule 1 ; La largeur de la voie L._V2 peut étre dé-
terminée en permanence par le module de contréle 31 a l'aide des moyens d'analyse 2
et la largeur L. du premier véhicule est mémorisée par le premier calculateur 40.

La solution de I'invention présente de nombreux avantages, parmi lesquels :

- Elle est adaptée pour tenir compte de la présence de véhicules a deux roues ou trois
roues en approche sur la voie de destination ;

- Elle est adaptable au véhicule a conduite automatisée, de type autonome ou semi-
autonome ;

- Elle permet de tenir compte des différentes situations, notamment de la présence

d'un troisiéme véhicule sur la voie de destination ;
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Revendications

Procédé d'assistance au changement de voie d'un premier véhicule (1)
automobile a conduite automatisée, ledit premier véhicule (1) étant apte
a €tre controlé par un dispositif de controle (3) configuré pour assurer un
contrdle du déplacement longitudinal du premier véhicule (1) dans la
direction d'une voie et du déplacement latéral du premier véhicule (1)
dans des directions transversales a celle de ladite voie, ledit procédé
étant commandé par un systeme d'assistance (4) comprenant au moins
un calculateur (40) et un module logiciel d'assistance (41) exécuté par
ledit calculateur (40), ledit procédé comprenant des étapes de :

- Réception d'une commande de changement de voie du premier
véhicule (1), pour aller d'une premiere voie (V1) vers une zone de des-
tination d'une deuxieme voie (V2),

- Acquisition de premieres données relatives a la présence d'un
deuxieme véhicule (2) en approche sur la deuxieme voie, en amont de
ladite zone de destination,

- Acquisition de deuxiemes données d'analyse relatives a la présence
d'un troisieme véhicule (3) sur la deuxieéme voie, en aval de ladite zone
de destination,

Ledit procédé étant caractérisé en ce qu'il comporte des €tapes de :

- Activation d'une premiere boucle de régulation préventive (B1)
configurée pour calculer une compensation longitudinale (C_long) a
appliquer au déplacement longitudinal du premier véhicule (1), si aucun
véhicule n'est présent sur la deuxieme voie, en aval de la zone de des-
tination,

- Activation d'une deuxieme boucle de régulation préventive (B2)
configurée pour calculer une compensation latérale (C_lat) a appliquer
au déplacement latéral du premier véhicule (1) si un troisicme véhicule
(3) est présent sur la deuxieme voie, en aval de la zone de destination.
Procédé selon la revendication 1, caractérisé en ce que la premicre
boucle de régulation préventive (B1) comporte des €tapes de :

- Détermination d'une durée avant collision (TTC) entre le premier
véhicule (1) et le deuxieme véhicule (2),

- Comparaison de la durée avant collision (TTC) calculée avec une
valeur seuil (TTC_th),

- Détermination de ladite compensation longitudinale a appliquer en

tenant compte de la différence entre la durée avant collision (TTC) et la
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valeur seuil (TTC_th),

- Application de ladite compensation longitudinale au premier véhicule
(1) tant que la durée avant collision est inférieure a la valeur seuil.
Procédé selon la revendication 1 ou 2, caractérisé en ce que la deuxieéme
boucle de régulation préventive recoit en entrée la largeur (L) du
premier véhicule et la largeur (L._V2) de la deuxieme voie (V2).
Procédé selon 1'une des revendications 1 a 3, caractérisé en ce qu'il
comporte une étape d'acquisition de données d'analyse de
I'environnement du premier véhicule (1).

Systeme d'assistance au changement de voie d'un premier véhicule (1)
automobile a conduite automatisée, ledit premier véhicule (1) étant apte
a €tre controlé par un dispositif de controle (3) configuré pour assurer un
déplacement longitudinal du premier véhicule (1) dans la direction d'une
voie et un déplacement latéral du premier véhicule (1) dans des di-
rections transversales a celle de ladite voie, ledit systeme d'assistance
(4) comprenant au moins un calculateur (40) et un module logiciel
d'assistance (41) exécuté par ledit calculateur (40) ainsi que :

- Des moyens de réception d'une commande de changement de voie du
premier véhicule, pour aller d'une premiere voie (V1) vers une zone de
destination d'une deuxieme voie (V2),

- Des moyens d'acquisition de premicres données relatives a la présence
d'un deuxieme véhicule (2) en approche sur la deuxieme voie, en amont
de ladite zone de destination,

- Des moyens d'acquisition de deuxiemes données d'analyse relatives a
la présence d'un troisieme véhicule (3) sur la deuxieme voie, en aval de
ladite zone de destination,

Caractérisé en ce qu'il comporte également :

- Des moyens d'activation d'une premiere boucle de régulation
préventive (B1) configurée pour calculer une compensation longi-
tudinale (C_long) a appliquer au déplacement longitudinal du premier
véhicule (1), si aucun véhicule n'est présent sur la deuxieme voie, en
aval de la zone de destination,

- Des moyens d'activation d'une deuxi¢me boucle de régulation
préventive (B2) configurée pour calculer une compensation latérale
(C_lat) a appliquer au déplacement latéral du premier véhicule (1) si un
troisieme véhicule (3) est présent sur la deuxieme voie, en aval de la
zone de destination.

Systeme selon la revendication 5, caractérisé en ce que la premiere
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boucle de régulation préventive est configurée pour :
- Déterminer une durée avant collision (TTC) entre le premier véhicule
(1) et le deuxiecme véhicule (2),
- Comparer de la durée avant collision (TTC) calculée avec une valeur
seuil (TTC_th),
- Déterminer ladite compensation longitudinale a appliquer au premier
véhicule (1) en tenant compte de la différence entre la durée avant
collision (TTC) et la valeur seuil (TTC_th),
- Appliquer ladite compensation longitudinale au premier véhicule (1)
tant que la durée avant collision est inférieure a la valeur seuil.
[Revendication 7] Systeme selon la revendication 5 ou 6, caractérisé en ce que la deuxiéme
boucle de régulation préventive recoit en entrée la largeur (L) du
premier véhicule et la largeur (L._V2) de la deuxieme voie (V2).
[Revendication §] Systeme selon 1'une des revendications 5 a 7, caractérisé en ce qu'il
comporte des moyens d'acquisition de données d'analyse de
I'environnement du premier véhicule (1).
[Revendication 9] Véhicule automobile, caractérisé€ en ce qu'il embarque un systéme
d'assistance au changement de voie de circulation tel que défini dans

l'une des revendications 5 a 8.
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