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DISPOSITIF DE MESURE DE DISTANCE EMBARQUE A DOUBLE CAPTEURS DESTINE A CALCULER LES
DISTANCES DE PASSAGE AUTOUR DE LA ZONE DE CIRCULATION EN LARGEUR ET/OU EN HAUTEUR.

@ Dispositif de mesure de distance embarqué, destiné a équiper un véhicule de convoi exceptionnel (1), indiquant les

largeurs et/ou les hauteurs des zones de circulation entou-
rant I'extérieur et/ou au enjambant la zone de circulation, le-
dit dispositif étant caractérisé en ce qu'il comporte :

Un moyen de mesure de distances horizontale (fig.1, re-
pére 3) ou verticale (fig.2, repere 3), apte a déterminer par
un balayage de nuages de points (7) de deux capteurs lidar
(3a, 3b), la distance entre deux infrastructures entourant la
zone de circulation en largeur (fig.1, repére 4) ou enjambant
la zone de circulation (fig.2, repére 5) en hauteur, selon
l'orientation du systéme de mesure.

Un afficheur (2) installé dans le véhicule équipé (1), apte
a recevoir les mesures issues des capteurs lidar (3a, 3b) po-
sitionnés sur le bras et apte a afficher les mesures mini-
males et maximales ainsi que la mesure a linstant T
rencontrées par ledit véhicule,

Figure pour 'abrégé : Fig.1




Description

Titre de I'invention : DISPOSITIF DE MESURE DE DISTANCE
EMBARQUE A DOUBLE CAPTEURS DESTINE A CALCULER
LES DISTANCES DE PASSAGE AUTOUR DE LA ZONE DE

[0001]

[0002]

[0003]

[0004]

[0005]

[0006]

CIRCULATION EN LARGEUR ET/OU EN HAUTEUR.

Domaine technique

L'invention se rapporte au domaine des dispositifs de calcul de mesure de distance
embarqué équipant des véhicules de type voiture, fourgon ou poids lourds, utilisés lors
de convois exceptionnels pour lequel le gabarit du chargement de la remorque est hors
normes en largeur et/ou en hauteur sur la zone de circulation. Il s'avere que les infra-
structures routieres changent constamment, elles peuvent étre modifiées par la mise en
place de barrieres, de poteaux, de nouveaux ponts, de murs anti-son, ou encore d'une
élévation verticale de I'épaisseur de la chaussée par exemple.

Le but de I’invention est de permettre aux conducteurs de réaliser une mesure linéaire
des distances entre chaque infrastructure située a gauche et a droite de la zone de cir-
culation et/ou de bas et en haut de celle-ci, selon la position du bras ol sont positionnés
les capteurs lidars. Le véhicule équipé de ce dispositif de mesure embarqué pourra
effectuer, avant le passage du gabarit hors normes de la remorque, une reconnaissance
de la zone de circulation et ainsi éviter d'étre bloqué, de créer un accident ou d'abimer
les infrastructures routieres .

Cette reconnaissance lui indiquera si oui ou non, il sera possible pour le gabarit hors
normes du convoi exceptionnel de circuler sur cet itinéraire.

Par ailleurs, I’objectif de cette invention est d’indiquer en temps réel sur I’afficheur,
le résultat total de la mesure de distance calcul€ lors de la traversée d'une zone de cir-
culation rencontrant des obstacles (pont, cable électrique, caténaire SNCF, arbres sur-
plombant la chaussée, barrieres de chemin de fer etc...)

Les dessins annexés illustrent 1'invention en deux variantes :

. la [Fig.1][Fig.1] représente la variante du calcul en largeur de la zone de cir-
culation, du dispositif de mesure de distance embarqué.

. la [Fig.2][Fig.2] représente la variante du calcul en hauteur de la zone de cir-
culation, du dispositif de mesure de distance embarqué.

Art antérieur

De facon générale, les dispositifs de mesure sur zone routiere équipant les véhicules
tels que poids lourd, utilisent des systemes de capteurs a ultrasons, ou a rayons

lumineux. Ces dispositifs sont généralement situés sur les points les plus hauts du
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véhicule et/ou utilisent un mat a régler manuellement sur la charge du transport. Ces
dispositifs effectuent un balayage seulement en hauteur cherchant un point de contact
tel qu'un ouvrage d'art enjambant la zone de circulation.

Concernant ces dispositifs de mesures, le conducteur du véhicule doit prendre la
mesure entre le sol et son dispositif avec une pige télescopique métrée ou un metre
ruban, il doit ensuite saisir manuellement sa prise de mesure dans le programme du
systeme d'afficheur (qui se situe généralement dans la cabine du chauffeur). Ces dis-
positifs calculent ensuite la mesure totale de la hauteur en additionnant la distance
relevée manuellement par le chauffeur et la distance mesurée par le capteur du
dispositif jusqu'a l'ouvrage d'art rencontré. En d’autres termes, ces dispositifs ne
permettent pas de mesurer une distance totale a eux seuls car la distance entre la
position du dispositif et le sol n’est pas mesuré par ces dispositifs.

Ces dispositifs peuvent aussi rencontrer des problémes techniques tels que, par
exemple, suite a une panne d’alimentation, la réinitialisation de ceux-ci qui oblige
I’ utilisateur a les reparamétrer, en procédant a nouveau a une prise de mesure du sol au
dispositif. Dans ce cas de figure, 1" utilisateur se verrait dans I’obligation, et selon le
lieu de la panne, a se situer aux abords de la chaussée ou circulent d’autres véhicules,
ce qui représente un danger pour celui-ci. De plus les erreurs étant humaines (mauvais
paramétrages ou mauvaises mesures). Ces dispositifs incombent donc une vérification
constante de chaque distance mémorisée dans I’afficheur afin d’éviter des erreurs qui
pourraient causer un accident.

Généralement, ces dispositifs sont couplés avec un afficheur dans la cabine du
conducteur composé d'une ligne d'écriture ou apparait une mesure, celle prise en temps
réel. L'inconvénient de ce genre d'afficheur a une ligne, est de devoir interagir sur
celui-ci pour visualiser les autres menus ou sont enregistrées les mesures minimales et
maximales résultant du balayage de I’infrastructure.

On connait également des dispositifs comprenant un mat télescopique a élévation
verticale, fixé sur le véhicule avec un contacteur électrique a I'extrémité de celui-ci.
Apres la prise de hauteur du chargement, le chauffeur installe son mat télescopique a
cette méme hauteur pour lui donner un point maximum de passage sous un ouvrage
d'art enjambant la chaussée. Au contact d'un ouvrage d'art, I’extrémité du mat se plie et
le contact envoie un signal sonore au chauffeur dans sa cabine pour l'informer que
I'ouvrage d'art se trouve sur la méme hauteur que son chargement.

Un des principaux problemes techniques de I'utilisation d'un tel dispositif est que ce
mat télescopique est en acier et est donc conducteur de courant électrique, il doit étre
baissé lors de passages de cables électriques ou d'une caténaire SNCF. Résulte
I’inconvénient pour le chauffeur de devoir manipuler son dispositif, ce qui lui incombe

a se positionner aux abords de la zone de circulation et donc de se mettre en danger.
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Ces dispositifs présentent donc comme principaux inconvénients :
. des manipulations sur le méat télescopique aux abords de la route.
. de vérifier et manipuler intempestivement l'afficheur afin de contrdler si la
distance mesurée est toujours la bonne.
. ne détecte pas les nids-de-poule, bosses ou autres déformations de la chaussée
lors du passage sur la zone de circulation, puisqu’il n’y a pas de balayage de

celle-ci par un autre capteur.
La présente invention vise donc a remédier a ces inconvénients.

Le but de l'invention est donc de fournir un dispositif optimum, siir et sécurisant,
pour le chauffeur, son chargement et les infrastructures routieres en informant le
chauffeur de toutes les distances, calculées en temps réel sur I’afficheur de 2,8 pouces.

De par ce fait, le but de cette invention est de ne plus a avoir a sortir du véhicule pour
manipuler un mat télescopique ou reprendre des mesures.

Un des objectifs de 1'invention du dispositif de mesure de distance embarqué est aussi
de combiner et de détecter en temps réel toutes les irrégularités de la chaussée
(nid-de-poule, déformation, bosse de route etc...) et les irrégularités des infrastructures
entourant les zones routieres (arbre, mur, fagcade de maison, pont, tunnel etc ...).

Par ailleurs, le but de cette invention est de pouvoir visualiser les mesures de
distances totales réelles ainsi que les mesures de distances minimales et maximales sur
un méme €cran, se définissant en 2.8 pouces, laissant ainsi la place d'afficher toutes les
valeurs de mesures sans aucune manipulation de l'afficheur.

Exposé de l'invention

L'invention concerne donc un dispositif de mesure de distance embarqué destiné a
réaliser la reconnaissance d'un itinéraire précis avant le passage d'un convoi ex-
ceptionnel et a informer le chauffeur du convoi exceptionnel, des distances rencontrées
en temps réel, lors de son passage sur la zone de circulation.

Ce dispositif de mesure de distance embarqué se caractérise par une liaison filaire
pour chaque capteur (3a, 3b), appelé plus conformément cable de commande, relié a
l'afficheur (2) situé dans la cabine dudit véhicule équipé (1).

Deux variantes du dispositif de mesure de distance embarqué sont possibles, vertical
[Fig.2] ou horizontal [Fig.1], selon I’orientation du bras (3) installé sur le véhicule
d'accompagnement (1) ou le véhicule de convoi ; ces variantes se caractérise comme
suit :

. Un moyen de mesure horizontal [Fig.1], de prise de distance, de gauche a
droite qui calculera selon le balayage (7) des capteurs lidar (3a et 3b) le point
le plus large et le point le moins large par rapport a I'environnement extérieur

de la zone de circulation, qui sera matérialisé généralement soit, par un mur,
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une facade de maison, des poteaux électriques, des arbres, un batiment ou
barrieres SNCF ([Fig.1],repere 4).

. Un moyen de mesure vertical [Fig.2], de prise de distance, de bas en haut qui
calculera selon le balayage (7) des capteurs lidar (3a et 3b) le point le plus
haut et le point le plus bas par rapport a I'environnement extérieur de la zone
de circulation (6), qui sera matérialisé généralement par une poutre, un pont,
un tunnel, un cable électrique ou une caténaire SNCF([Fig.2] repere 5).

Au départ du convoi, le chauffeur, prendra la hauteur et/ou la largeur maximale du
chargement par un moyen mécanique, un télémetre, une pige télescopique, ou un metre
ruban. Cette mesure servira de point maximum au passage sur route avant le
croisement avec les infrastructures routieres autour et/ou au-dessus de la zone de cir-
culation (6).

Le véhicule disposant de ce dispositif de mesure de distance embarqué ([Fig.1] et
[Fig.2], repere 3) calculera en temps réel les distances rencontrées, et les indiquera sur
I’afficheur (2) situé a I’'intérieur dudit véhicule (1).

Ce dispositif de mesure de distance embarqué est composé de deux capteurs lidar
(3a, 3b) positionnés en oppos€ de chacun, sur un support (3) fixé ou aimanté sur la car-
rosserie du véhicule.

Ces deux capteurs lidar (3a, 3b), positionnés de fagon opposée sur le support fixé (
[Fig.1] et [Fig.2], repere 3), effectuent un balayage de détection télémétrique par la
lumiere (7), afin de réaliser un nuage de points et d'en calculer la mesure de distance
totale minimale et maximale entre les différentes infrastructures (4 ou 5, 6) rencontrées
lors du passage du véhicule autour et/ou au-dessus de la zone de circulation (6).

Généralement, cette prise de mesure de distance est réalisée lorsque le véhicule (1)
est a l'arrét ou roule au pas.

Lors de la prise de mesure par les deux capteurs lidar (3a, 3b) qui balayent (7)
I'environnement ; les capteurs calculent la distance totale minimale et maximale et
inscrivent leurs mesures en temps réel sur 'écran de I'afficheur installé a 1'intérieur du
véhicule ([Fig.1] et [Fig.2], repere 2).

Des lors, le chauffeur du véhicule équipé (1), visualisant les distances affichées (2),

pourra effectuer un relevé des mesures de distance a un instant précis, se caractérisant

par :

. I’information du chauffeur de convoi qui le suit, et dont la remorque est hors
gabarit soit en hauteur soit en largeur, lors du passage dans la zone de cir-
culation (6).

. une reconnaissance d'un itinéraire précis avant le passage du convoi hors

gabarit.

En pratique, le bras (3) peut étre solidarisé de maniere réversible a l'arriere dudit
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véhicule (1) comme annexé en exemple ([Fig.1], [Fig.2]) au moyen d'un systeme

d'aimant magnétique ou de fixations mécaniques, sans nécessiter d'outil.
Le positionnement du bras (3), a l'arriere dudit véhicule, n'est donné qu'a titre

indicatif et non limitatif, et peut-€tre positionné selon la configuration du véhicule a

I'avant ou sur le c6té dudit véhicule, tant que le balayage des capteurs lidar (3a , 3b) est

configuré en tenant compte de la carrosserie de ce dit véhicule et que celle-ci n'obstrue

pas ce balayage (7).

Selon l'invention, ce dispositif de mesure de distance embarqué caractérisé par des
capteurs, a pour définition technique une détection télémétrique par la lumiere appelée
lidar ; les capteurs émettent une impulsion lumineuse, qui est ensuite enregistrée par un
signal rétrodiffusé afin de calculer 1'écho pour définir la mesure de distance entre son
point d'émission et son point de réflexion divisé€ par 2.

Ces capteurs lidar, sont donnés a titre indicatif et non limitatif, ils pourront dans le
cas échéant étre remplacés par des capteurs a ultrasons.

L’afficheur de 2,8 pouces, est donné a titre indicatif et non limitatif, il pourra le cas
échéant étre inférieur ou supérieur a 2,8 pouces.

Breve description des figures

La réalisation de l'invention, en matiere de pose de ce dispositif de mesure de
distance, est donné a titre indicatif et non limitatif, a I'appui des figures annexées dans
lesquelles :

. [Fig.1] est une premicre variante en vue du profil d'un véhicule
d'accompagnement (1) de convoi équipé d'un systeme de mesure de distance
embarqué horizontal.

. [Fig.2] est une deuxieme variante en vue du profil d'un véhicule
d'accompagnement (1) de convoi équipé d'un systeme de mesure de distance
embarqué vertical.

Chaque dispositif de mesure de distance embarqué, qu'il soit horizontale [Fig.1] ou
verticale [Fig.2] est indépendant 1'un de 'autre. Il convient au chauffeur du véhicule
équipé (1) de prendre en compte ses besoins dans la reconnaissance de l'itinéraire et
d'installer le bras (3) équipé de ses capteurs lidar (3a, 3b) selon I’orientation nécessaire,
pour un balayage soit de bas en haut [Fig.2] soit de gauche a droite [Fig.1].

Les infrastructures rencontrées sur la zone de circulation, selon I’orientation du bras
(3), sont matérialisées par les reperes 4, [Fig.1], et/ou par les reperes 6 et 5, [Fig.2] .

Ce méme chauffeur, peut s'il le souhaite, installer deux dispositifs de mesure de
distance embarqué sur son véhicule (1) afin de prendre des mesures de hauteurs et des

mesures de largeurs en temps réel.

Description détaillée
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L'invention concerne un dispositif de mesure de distance embarqué par deux capteurs
lidar (3a, 3b) (utilisant la lumiere et sa rétrodiffusion (7)) positionnés sur un bras (3)
fixé ou aimanté sur la carrosserie du véhicule (1).

Le point de référence du calcul de la mesure de distance se situe au bras fixé (3).

Ce dit point de référence (3) est le commencement de la mesure a 0 cm.

Ces deux capteurs lidar (3a, 3b), dépendants et fixés sur le bras (3) (point de
référence), sont positionnés de facon opposé afin de permettre la mesure de la distance
totale entre les différentes infrastructures extérieures a la zone de circulation se carac-
térisant par :

. La prise de mesure du premier capteur lidar vers la droite (3b) a partir dudit
point de référence et la prise de mesure du second capteur lidar vers la gauche
(3a) a partir de ce méme point de référence, calculant la mesure totale ho-
rizontale stipulée dans I’annexe [Fig.1].

. La prise de mesure du premier capteur lidar vers le bas (3b) a partir dudit
point de référence et la prise de mesure du second capteur lidar vers le haut
(3a) a partir de ce méme point de référence, calculant la mesure totale
verticale stipulée dans I’annexe [Fig.2].

Les valeurs des mesures de distance détectées par chacun des capteurs lidar (3a, 3b)
sont additionnées (3a + 3b) afin de permettre a 1'écran d'afficher la distance totale entre
les différentes structures rencontrées autour de la zone de circulation (6), lors du
passage du véhicule (1), soit en hauteur totale soit en largeur totale, selon I’ orientation
de ce dispositif ([Fig.1] ou [Fig.2], repere 3).

C'est alors que le chauffeur, visualisant sur 1'écran afficheur (2) la mesure totale ho-
rizontale et/ou verticale et la mesure totale minimale et maximale horizontale et/ou
verticale entre les points extérieurs (5,6 et/ou 4) de la zone de circulation, peut soit lors
d'une reconnaissance d'un itinéraire, inscrire ces mesures sur un livret, ou le cas
échéant lors d’un déplacement réel avec le chauffeur de la remorque hors gabarit qui le
suit, informer ce dernier des mesures de distances inscrites sur ce dit écran afficheur
(2).

Lors de la pose du bras (3), ou sont positionnés les capteurs lidar (3a, 3b) pour une
prise de mesure de distance horizontale (de gauche a droite), les infrastructures

pouvant étre rencontrées se caractérisent par :

. Murs

. Poteaux électriques
. Facades de maison
. Arbres

. Barrieres

. Certains véhicules industrielles (Poids lourd, dépanneuse, tractopelles etc.).
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Lors de la pose du bras (3), ou sont positionnés les capteurs (3a, 3b) pour une prise
de mesure de distance verticale (de bas en haut), les infrastructures pouvant étre ren-

contrées se caractérisent par :

. Arbres

. Poutrelles bétons ou aciers

. Ponts

. Tunnels

. Caténaires SNCF

. Cable téléphone ou €lectriques etc...

Ce dispositif de mesure de distance embarqué selon 1'orientation du bras (3), ou sont
positionnés les capteurs lidar (3a, 3b), horizontalement [Fig.1] ou verticalement [Fig.2]
, conforme a I’invention, présente de multiples avantages se caractérisant par :

. La possibilité, par 1’utilisation de ce dispositif, de balayer par nuage de points
(7) les structures rencontrées (4 et/ou 5,6), permettant ainsi de calculer les
distances maximales et minimales de celles-ci ainsi que la distance réelle a
I’instant T.

. L’assurance, par I'utilisation de ce dispositif, d'éviter d’abimer les infra-
structures extérieures (4 et/ou 5) de la zone de circulation et de préserver ainsi
la qualité du chargement sans provoquer d'accidents.

. La mise en sécurité des conducteurs qui utiliseront ce dispositif et qui ne
devront plus sortir de leur véhicule (1) pour prendre les mesures ma-
nuellement avec un metre ruban, télémetre, une pige télescopique ou régler un
mat.

. La rapidité d’installation de ce dispositif qui ne demande aucune connaissance
technique ni manipulation apres l'installation de celui-ci.

. L’affichage des mesures relevées par ce dispositif, sur son écran afficheur (2),
sans qu’aucune manipulation ou paramétrage de celui-ci ne soient nécessaires.

. La possibilité par 1’utilisateur de ce dispositif, d’effectuer des reconnaissances
d’itinéraires, de relever les mesures nécessaires et d’ainsi organiser de futurs
itinéraires adaptés aux gabarits hors normes en fonction de leurs dimensions.
Ce qui permettra, d’éviter de bloquer la circulation par I’utilisation d’un
véhicule de gabarit hors normes d’un itinéraire non adapté a celui-ci.

. La possibilité de visualiser, du fait de la grandeur de 1’afficheur de 2,8 pouces,
toutes les distances sans avoir a interagir avec celui-ci. En effet, il n’est pas
nécessaire de changer de menus ou autres, la taille de 1’afficheur permettant
I’affichage de toutes les valeurs (réel instant T, minimales et maximales)

. Par le caractere innovant, de part ces deux capteurs opposés 1’un a I’autre; qui

permettent la prise de toutes les mesures rencontrées a 180 degrés linéaire



ainsi que leurs irrégularités. Mesures qui sont ensuite mémorisées afin
d’afficher sur 1’écran, les distances maximales et minimales rencontrées ainsi
que la distance a I’instant T.
Application industrielle
[0046]  Ce dispositif de mesure de distance embarqué, selon l'invention, est particulieérement

susceptible a étre d'application industrielle,



[Revendication 1]

[Revendication 2]

[Revendication 3]

[Revendication 4]

[Revendication 5]

Revendications

Dispositif de mesure de distance embarqué, destiné a équiper un

véhicule (1), pour réaliser la reconnaissance d'un itinéraire, et/ou

informer le véhicule de convoi exceptionnel qui le suit, d'un passage

étroit (les reperes 4 et/ou 5,6) en largeur et/ou en hauteur (selon

I’ orientation des capteurs lidar (3a, 3b)), sur la zone de circulation. Ce

dit dispositif se caractérise en ce qu'il comporte :

Un moyen de mesure de distances horizontale (fig.1, repere 3)
ou verticale (fig.2, repere 3), apte a déterminer par un balayage
de nuages de points (7), la distance minimale et la distance
maximale entre deux infrastructures entourant la zone de cir-
culation en largeur (fig.1, repere 4) ou enjambant la zone de
circulation (fig.2, repere 5) en hauteur, selon I’orientation du
systeme de mesure.

Un écran afficheur (fig.1 et fig.2, repere 2), apte a recevoir les
informations de deux capteurs lidar (3a, 3b), d'en indiquer
pour chaque capteurs leurs valeurs de distances, d’en indiquer
le total additionnés des mesures de chaque capteurs, d’en
indiquer les valeurs additionnés maximales et minimales ren-

contrées, lors de la prise de mesures(1).

Dispositif de mesure de distance embarqué, selon la revendication 1, ca-

ractérisé par deux capteurs lidar (3a, 3b), émettant un rayon lumineux

(7) balayant un nuage de points sur les surfaces des infrastructures

routieéres rencontrées autour et/ou au-dessus de la zone de circulation

(repere 4 et/ou 5,6).

Dispositif de mesure de distance embarqué, selon la revendication 2, ca-

ractérisé a €tre placé horizontalement (fig.1, repere 3) afin de permettre

la prise de mesure de distances en largeur (4) de la zone de circulation.

Dispositif de mesure de distance embarqué, selon la revendication 2, ca-

ractérisé a €tre placé verticalement (fig.2, repere 3) afin de permettre la

prise de mesure de distances en hauteur, du sol de la chaussée (6) a

I'infrastructure haute (5) de la zone de circulation.

Dispositif de mesure de distance embarqué, selon la revendication 1, ca-

ractéris€ par son emplacement sur le véhicule (1) ou les deux capteurs

lidar (3a, 3b) par une détection télémétrique de sa lumiere rétrodiffusée
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(7) balayent par un nuage de points une surface rencontrée.

Dispositif de mesure de distance embarqué, selon les revendications 3 et
4, caractéris€s par des implantations indépendantes entre elles. Le bras
de ce dispositif ne pourra prendre qu'une solution a la fois se carac-

térisant par :

. dispositif de mesure de distance embarqué calculant la largeur

de la zone de circulation (de gauche a droite).

. dispositif de mesure de distance embarqué calculant la hauteur

de la zone de circulation (de bas en haut).

Dispositif de mesure de distance embarqué, selon la revendication 1, ca-
ractérisé par un écran afficheur (2) de 2,8 pouces minimum, apte a
recevoir et afficher en méme temps, sur la méme page de 1’écran de
I’afficheur et sans aucune manipulation, les distances maximales et
minimales rencontrées ainsi que la distance réelle a I’instant T, des
mesures des deux capteurs lidar (3a, 3b).

Dispositif de mesure de distance embarqué, selon la revendication 1, ca-
ractérisé par la pose d'un bras fixé ou aimanté, sur la carrosserie dudit
véhicule (1) ot sont positionnés les deux capteurs lidar (3a, 3b) qui

balayent par rayonnement les infrastructures rencontrées (3).
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