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L'invention concerne le domaine de I'activation a distance de fonctions d’'un
véhicule automobile et concerne plus particulierement un procédé d’activation d’au moins
une fonction d’un équipement d’un véhicule automobile.

L’invention vise en particulier a permettre d’activer une pluralité de fonctions
d’équipements du véhicule en exécutant des mouvements prédéterminés, associés
auxdites fonctions, dans une ou plusieurs zones prédéfinies autour du véhicule ou dans le
véhicule.

De nos jours, il est connu de déverrouiller les ouvrants ou de démarrer le
moteur d’un véhicule automobile en utilisant un dispositif dédié, par exemple de type clé,
badge ou smartphone. Plus précisément, lorsque I'utilisateur porteur du dispositif
s’approche du véhicule, le dispositif capte tout d’abord un signal radio, émis de maniére
périodique par un calculateur du véhicule via une antenne émettrice, puis communique
avec le calculateur afin de s’authentifier auprés de lui pour qu’il déverrouille les ouvrants.

Afin d'activer diverses fonctions du véhicule, on connait du document
FR3007874A1 un systéme permettant d’activer plusieurs fonctions selon la zone dans
laquelle se trouve le dispositif. Dans cette solution, l'utilisateur doit effectuer un
mouvement prédéfini dans une zone preédéfinie par rapport au véhicule afin d’activer une
fonction spécifique du véhicule. Par exemple, l'utilisateur peut effectuer un mouvement
avec le dispositif lorsqu’il se trouve du coté gauche du véhicule afin de déverrouiller un
ouvrant situé du c6té gauche du véhicule tandis que le méme mouvement réalisé du c6té
droit du véhicule permettra d’ouvrir un ouvrant situé du c6té droit du véhicule.

Dans cette solution, la détection du mouvement est réalisée a l'aide d’'un
capteur de mouvement monté dans le dispositif. Plus précisément, les mesures réalisées
par le capteur de mouvement sont analysées par le dispositif de maniéere a identifier le
mouvement réalisé par I'utilisateur avec ledit dispositif. Une fois la nature du mouvement
déterminée, le dispositif envoie un message au véhicule pour l'informer du mouvement
réalisé. Le véhicule détermine alors la zone dans laquelle se trouve le dispositif et
déclenche, en fonction de ladite zone et du mouvement réalisé, la fonction associée.

Cette solution présente toutefois plusieurs inconvénients. Tout d’abord,
lutilisation d’'un capteur de mouvement monté dans le dispositif et d'une unité de
détection permettant de déterminer les mouvements effectués par le dispositif, également
montée dans le dispositif, rendent le dispositif complexe et onéreux. Ensuite, il est
nécessaire pour l'utilisateur d’apprendre les zones et les mouvements prédéfinis en usine
par le constructeur pour pouvoir activer les différentes fonctions selon la zone dans
laquelle se trouve le dispositif, ce qui peut s'avérer fastidieux. De méme, les zones

prédéfinies ne sont pas nécessairement liées géographiquement aux fonctions a activer,
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ce qui peut paraitre contre-intuitif pour l'utilisateur. Enfin, le systéme peut étre défaillant
lorsqu’un mouvement prédéfini est réalisé par le dispositif entre deux zones adjacentes,
ce qui présente un autre inconvénient.

Il existe donc un besoin pour une solution simple, fiable et efficace pour
activer différentes fonctions d'un véhicule automobile tout en remédiant au moins en
partie aux inconvénients précités.

A cette fin, l'invention a pour objet un procédé d’activation par un utilisateur
d’au moins une fonction d’au moins un équipement d’'un véhicule automobile a partir d’un
dispositif portable, ledit véhicule étant caractérisé par une pluralité de zones prédéfinies
autour et/ou dans le véhicule (dites « zones d’activation ») et comprenant une pluralité
d’équipements aptes a mettre en ceuvre chacun au moins une fonction et un systéme de
gestion apte a commander ladite pluralité d’équipements. Ledit procédé est remarquable
en ce qu’il comprend les étapes :

e de réalisation, par l'utilisateur, d’'un mouvement prédéfini du dispositif dans au
moins une zone predéfinie du véhicule,

e de détermination, par le systéme de gestion, du mouvement réalisé par
l'utilisateur avec le dispositif et de la ou des zones dans lesquelles ledit
mouvement est réalisé,

e d’association, par le systéme de gestion, du mouvement réalisé et de la ou des
zones dans lesquelles ledit mouvement est réalisé avec au moins une fonction
d’au moins un équipement du véhicule, et

e d’activation, par le systéme de gestion, de la au moins une fonction associée.

De préférence, chaque zone prédéfinie est associée a au moins un
équipement du véhicule.

Selon un aspect de l'invention, au moins une zone prédéfinie comprenant au
moins un équipement du véhicule, I'activation, par le systéme de gestion, de la fonction
associée, est réalisée sur I'équipement associé au mouvement déterminé et situé dans la
zone prédéfinie dans laquelle a entierement eu lieu le mouvement prédéterminé.

Selon un autre aspect de [linvention, au moins une zone prédéfinie
comprenant au moins un équipement du véhicule, I'activation, par le systeme de gestion,
de la fonction associée, est réalisée sur I'équipement associé au mouvement déterminé et
situé dans la zone prédéfinie dans laquelle a eu lieu le début du mouvement
prédéterminé.

Selon un autre aspect de [linvention, au moins une zone prédéfinie
comprenant au moins un équipement du véhicule, I'activation, par le systeme de gestion,
de la fonction associée, est réalisée sur I'équipement associé au mouvement déterminé et

situé dans la zone prédéfinie dans laquelle a eu lieu la fin du mouvement prédéterminé.
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Ainsi, un mouvement du dispositif peut étre démarré dans une zone et terminé
dans une autre zone, ce qui multiplie le nombre de fonctions qu'il est possible d’activer
par rapport au cas ou chague mouvement n’est possible que dans une méme zone pour
activer une fonction.

Dans une forme de réalisation, chaque zone prédéfinie comprend au moins un
équipement du véhicule.

De préférence, chaque zone prédéfinie est centrée sur un équipement du
véhicule.

Dans une forme de réalisation, les zones prédéfinies sont disjointes.

Avantageusement encore, le procédé comprend en outre une étape
préliminaire de définition d’au moins un mouvement du dispositif par I'utilisateur.

De préférence, le mouvement défini par l'utilisateur est défini en utilisant le
dispositif, ce qui permet a l'utilisateur de paramétrer aisément et précisément le systeme.

De maniére avantageuse, le procédé comprend en outre une étape
préliminaire de détection et d’authentification du dispositif.

Linvention concerne aussi un véhicule automobile caractérisé par une
pluralité de zones prédéfinies autour et/ou dans ledit véhicule et comprenant une pluralité
d'équipements aptes a mettre en ceuvre chacun au moins une fonction et un systéme de
gestion apte a commander ladite pluralité d’équipements. Ledit véhicule est remarquable
en ce que le systeme de gestion est configuré pour :

e deéterminer un mouvement réalisé par un utilisateur avec un dispositif portable
dans au moins une zone prédéfinie du véhicule ainsi que la ou les zones dans
lesquelles ledit mouvement est réalisé,

e associer un mouvement du dispositif et la ou les zones dans lesquelles ledit
mouvement a été réalisé avec au moins une fonction d’au moins un équipement
du véhicule, et

e activer ladite au moins une fonction associée.

De préférence, chaque zone prédéfinie est associée a au moins un
équipement du véhicule.

Selon un aspect de l'invention, au moins une zone prédéfinie comprend au
moins un équipement du véhicule et le systéme de gestion est configuré pour activer la
fonction de I'équipement associée au mouvement déterminé et situé dans la zone
prédéfinie dans laquelle a entierement eu lieu le mouvement déterminé.

Selon un autre aspect de l'invention, au moins une zone prédéfinie comprend
au moins un équipement du véhicule et le systeme de gestion est configuré pour activer la
fonction associée de I'équipement associé au mouvement déterminé et situé dans la zone

prédéfinie dans laquelle a eu lieu le début du mouvement prédéterminé.
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Selon un autre aspect de l'invention, au moins une zone prédéfinie comprend
au moins un équipement du véhicule et le systéme de gestion est configuré pour activer la
fonction associée de I'équipement associé au mouvement déterminé et situé dans la zone
prédéfinie dans laquelle a eu lieu la fin du mouvement prédéterminé.

Dans une forme de réalisation, chaque zone prédéfinie comprend au moins un
équipement du véhicule.

De maniére avantageuse, le systéme de gestion est configuré pour stocker et
détecter les mouvements déterminés par I'utilisateur, de préférence a partir du dispositif.

De préférence, le systéme de gestion est configuré pour afficher une liste de
fonctions associées a I'équipement ou aux équipements de la zone dans laquelle se
trouve le dispositif.

L’invention concerne également un systéme d’activation par un utilisateur, a
partir d’'un dispositif portable, d'au moins une fonction d'un équipement d'un véhicule
automobile. Ledit systéme est remarquable en ce qu’il comprend un véhicule automobile
tel que présenté précédemment et au moins un dispositif portable apte a communiquer
avec le systeme de gestion dudit véhicule, de préférence sur un lien de communication
sans fil.

De préférence, le véhicule est configuré pour détecter et authentifier le
dispositif.

D’autres caractéristiques et avantages de linvention apparaitront lors de la
description qui suit faite en regard des figures annexées données a titre d’exemples non
limitatifs et dans lesquelles des références identiques sont données a des objets
semblables.

— La figure 1 illustre schématiquement une forme de réalisation du systéme

selon l'invention.

— La figure 2 illustre un exemple de zones prédéfinies autour et dans un

véhicule.

— La figure 3 illustre schématiquement un mode de réalisation du procédé

selon I'invention.

On a représenté schématiquement a la figure 1 un exemple de systéme 1
selon linvention.

Le systeme 1 comprend un véhicule 10 automobile et un dispositif 20 portable
et permet l'activation, par un utilisateur 2, d’au moins une fonction d’un équipement 110
du véhicule 10 a partir du dispositif 20.

Dans cet exemple, le véhicule 10 comprend un systeme de gestion 100 et une
pluralité d’équipements 110. On notera toutefois que, dans une autre forme de réalisation,

le véhicule 10 pourrait comprendre un seul équipement, deux équipements ou plus de
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trois équipements. Par le terme « équipement », on entend un élément du véhicule qui
peut étre commandé par le systeme de gestion 100 tels que, par exemple, un
ouvrant (portiere, coffre, toit...), un rétroviseur, un siége électrique, le systeme de
climatisation du veéhicule, un écran tactile, etc.

Le systeme de gestion 100 comprend un calculateur 100-A, de type ECU pour
« Electronic Control Unit » en langue anglaise, et un module de communication 100-B. On
notera que, dans une autre forme de réalisation, le systeme de gestion 100 pourrait
comprendre plus d’un calculateur 100-A et plus d’'un module de communication 100-B.

Le calculateur 100-A est configuré pour détecter et authentifier le dispositif 20.
A cette fin, le calculateur 100-A est configuré pour émettre périodiquement un signal de
diffusion dans I'environnement du véhicule 10. Le dispositif 20 est configuré pour recevoir
ce signal de diffusion et émettre en retour un signal d’authentification comprenant un
identifiant du dispositif 20. Lorsque ce signal d’authentification est regu par le
calculateur 100-A, le calculateur 100-A est configuré pour authentifier le dispositif 20 a
partir de son identifiant afin d’autoriser le dispositif 20 a déclencher l'activation des
fonctions des équipements 110 du véhicule 10 comme cela sera décrit ci-apres.

Le véhicule 10 est caractérisé par une pluralité de zones prédéfinies, qui
peuvent étre localisées autour et/ou dans le véhicule 10. A titre d’exemple, on a
représenté a la figure 2 un véhicule caractérisé par cinq zones Z1, Z2, Z3, Z4, Z5.
Toutefois, il va de soi que, dans un autre exemple, le véhicule pourrait étre caractérisé par
plus ou moins cinq zones Z1, Z2, Z3, Z4, Z5 sans que cela ne limite la portée de la
présente invention.

Chaque zone Z1, Z2, Z3, Z4, Z5 peut étre prédéfinie en usine ou bien par
lutilisateur 2 en utilisant le systéme de gestion 100. Dans ce dernier cas, par exemple,
l'utilisateur 2 peut sélectionner un mode dit « d’acquisition de mouvement » a partir d’'un
menu affiché sur un écran 111 du véhicule 10 puis sélectionner par exemple un type de
volume souhaité pour la zone a déterminer (sphére, ellipsoide, pavé...). L'utilisateur 2
peut ensuite placer le dispositif 20 au centre de la zone qu’il souhaite déterminer puis
appuyer sur un bouton (non représenté) du dispositif 20 pour confirmer. L'utilisateur 2
peut ensuite définir le volume comme il le souhaite en maintenant le bouton appuyé tout
en déplacant le dispositif 20, dont la position est déterminée a chaque instant par le
calculateur 100-A comme cela sera décrit ci-aprés, jusqu’aux limites du volume souhaité
avant de relacher le bouton. Les limites du volume peuvent par exemple étre le rayon
dans le cas d’une spheére, la longueur des demi-axes d’un ellipsoide, une demi-diagonale
dans le cas d’un pavé, etc.
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Chaque zone Z1, Z2, Z3, Z4, Z5 prédéfinie est ainsi associée a au moins un
équipement 110-1, 110-2, 110-3, 110-4, 110-5 qui est ou non situé dans ladite zone Z1,
22,73, 74, Z5.

De préférence, chaque zone Z1, Z2, Z3, Z4, 75, Z6 prédéfinie comprend au
moins un équipement, c’est-a-dire qu’au moins un équipement 110-1, 110-2, 110-3,
110-4, 110-5 est situé dans un espace définissant ladite zone Z1, Z2, Z3, Z4, Z5, Z6
prédéfinie. Chaque équipement 110-1,110-2, 110-3, 110-4, 110-5 est configuré pour
mettre en ceuvre une ou plusieurs fonctions. Par exemple, un rétroviseur peut étre
configuré pour étre replié ou déplié. Un toit ouvrant peut étre configuré pour étre ouvert ou
fermé. Les ouvrants de type portiére, coffre ou capot, peuvent étre configurés pour étre
verrouillés ou déverrouillés.

En référence a la figure 2, la zone Z1 est une sphére située au niveau de la
vitre 110-1 avant gauche du siége conducteur. Cette zone Z1 peut par exemple étre
associée a deux mouvements du dispositif 20 qui permettent la commande de I'ouverture
ou de la fermeture de ladite vitre 110-1. La zone Z2 est une sphére située au niveau du
rétroviseur 110-2 avant gauche (c6té conducteur). Cette zone Z2 peut par exemple étre
associée a des mouvements du dispositif 20 qui permettent de régler le miroir (non
représenté) dudit rétroviseur 110-2 ou bien de le rabattre ou de le déployer. La zone Z3
est un ellipsoide situé au-dessus du tableau de bord 110-3 du véhicule 10. Cette zone Z3
peut par exemple étre associée a des mouvements qui permettent de contrbler les
éléments dudit tableau de bord 110-3 (par exemple pour remettre a zéro le nombre de
kilometres avant un voyage ou accéder a des menus propres aux éléments du tableau de
bord 110-3). La zone Z4 est une sphere située au niveau du rétroviseur intérieur 110-4 du
véhicule 10. Cette zone Z4 peut par exemple étre associée a des mouvements du
dispositif 20 qui permettent de régler ledit rétroviseur intérieur 110-4. La zone Z5 est une
sphére située au niveau de linterface multimédia 110-5 du véhicule 10. Cette zone Z5
peut par exemple étre associée a des mouvements du dispositif 20 qui permettent de
commander linterface multimédia 110-5, par exemple pour sélectionner des fréquences
radios, pour commander un module d’aide a la conduite (non représenté) du véhicule 10,
etc.

La mise en ceuvre des fonctions des équipements 110-1, 110-2, 110-3, 110-4,
110-5 est contrblée par le calculateur 100-A via un réseau de communication (non
représenté) embarqué dans le véhicule 10.

Le calculateur 100-A est configuré pour déterminer un mouvement réalisé par
l'utilisateur 2 avec le dispositif 20 portable dans une ou plusieurs des zones Z1, Z2, Z3,
Z4, 75 prédéfinies du véhicule 10 ainsi que pour déterminer la ou les zones Z1, Z2, Z3,
Z4, 75, dans lesquelles ledit mouvement est réalisé. A cette fin, la calculateur 100-A est
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configuré pour, une fois la phase d’authentification du dispositif 20 réalisée (c’est-a-dire
une fois le dispositif 20 authentifié), émettre périodiquement, par exemple toutes
les 300 ms, des signaux de détection de mouvement dans [I'environnement du
véhicule 10.

Le calculateur 100-A est configuré pour associer un mouvement du
dispositif 20 et une ou plusieurs des zones dans lesquelles ledit mouvement a été réalisé
avec au moins une fonction d’au moins un équipement du véhicule 10, de préférence
situé dans ladite ou dans l'une desdites zones déterminées (mais pas obligatoirement).

Le calculateur 100-A est configuré pour activer une ou plusieurs fonctions
associées a un mouvement réalisé, selon la ou les zones Z1, Z2, Z3, Z4, Z5 dans
lesquelles ledit mouvement a été réalisé.

De préférence, le calculateur 100-A est configuré pour activer la fonction
associée de [Iéquipement 110-1, 110-2, 110-3, 110-4, 110-5 associé au mouvement
déterminé et situé dans la zone Z1, Z2, Z3, Z4, Z5 déterminée dans laquelle a eu lieu le
mouvement déterminé.

Le calculateur 100-A peut-étre configuré pour activer la fonction associée de
léquipement 110-1, 110-2, 110-3, 110-4, 110-5 associé au mouvement déterminé et situé
dans la zone Z1, Z2, Z3, Z4, Z5 prédéfinie dans laquelle a eu lieu le début du mouvement
prédéterminé.

Le calculateur 100-A peut-étre configuré pour activer la fonction associée de
I'équipement 110-1, 110-2, 110-3, 110-4, 110-5 associé au mouvement déterminé et situé
dans la zone Z1, Z2, Z3, Z4, Z5 prédéfinie dans laquelle a eu lieu la fin du mouvement
prédéterminé.

Le dispositif 20 est portable et peut par exemple se présenter sous la forme
d'une clé, d’'un badge, d’'une montre connectée ou d’un smartphone.

Le dispositif20 est apte a communiquer avec le module de
communication 100-B du systeme de gestion 100 du véhicule 10 sur un lien de
communication sans fil L1 (figure 1), par exemple de type LF (« Low Frequency »),
RF (« Radio Frequency »), Bluetooth®, ou tout lien adapté. Une telle communication peut
avantageusement étre réalisée a l'aide d'un protocole de communication existant ou
adapté.

L’activation des fonctions des équipements 110-1, 110-2, 110-3, 110-4, 110-5
est réalisée par l'utilisateur 2 en déplacant le dispositif 20 selon des mouvements
prédéfinis.

Tout ou partie des mouvements peuvent étre prédéfinis en usine avant la
commercialisation du véhicule 10 ou bien étre définis par I'utilisateur 2. Plus précisément,

le calculateur 100-A peut avantageusement comprendre une fonction de programmation
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permettant a l'utilisateur 2 de configurer pour chaque zone Z1, 22, Z3, Z4, Z5 au moins un
mouvement permettant de commander au moins un  équipement 110-1,
110-2, 110-3, 110-4, 110-5 a tout moment de la vie du véhicule 10. Le mouvement peut
étre défini par l'utilisateur 2 a laide du dispositif 20, par exemple en exécutant le
mouvement avec le dispositif 20 pendant une phase dapprentissage du
calculateur 100-A.

Le dispositif 20 est configuré pour recevoir, lorsqu’il est dans la couverture du
module de communication 100-B, les signaux de détection de mouvement et émettre, en
retour un signal de réponse, par exemple un signal réfléchi.

On considere que les mouvements permettant d’activer des fonctions des
équipements 110-1, 110-2, 110-3, 110-4, 110-5 ont été déterminés préalablement, soit en
usine, soit par l'utilisateur lors d’une phase de paramétrage.

Dans une étape EO préliminaire, le dispositif 20 est tout d’abord authentifié par
le systéme de gestion 100. Plus précisément, lorsque [Iutilisateur 2 s’approche du
vehicule 10 et se trouve dans la couverture du module de communication 100-B, le
dispositif 20 détecte les signaux périodiques de détection de mouvement émis par le
module de communication 100-B et émet en retour un signal de réponse comprenant son
identifiant. Le calculateur 100-A réalise alors I'authentification du dispositif 20, c’est-a-dire
gu’il identifie le dispositif 20 a partir de son identifiant et autorise ce dernier a
communiquer avec lui pour déclencher des fonctions du véhicule.

Dans une étape E1, I'utilisateur 2 se positionne avec le dispositif 20 dans une
zone Z1, Z2, Z3, Z4, Z5 prédéfinie du véhicule 10 et exécute un mouvement
prédéterminé.

Le systeme de gestion 100 détermine ensuite dans une étape E2 le
mouvement réalisé par l'utilisateur 2 avec le dispositif 20 et la ou les zones Z1, Z2, Z3,
Z4, 75 dans lesquelles ledit mouvement est réalisé. A cette fin, par exemple, le
calculateur 100-A émet un signal dit « de référence », par exemple de type trame
LF (« Low Frequency »), pendant un intervalle de temps, par exemple périodique, pour
une fonction donnée, par exemple pour la commande du toit ouvrant, du déverrouillage
des ouvrants, etc. a partir d’'un ensemble d’antennes prédéterminé (non représenté) du
véhicule 10 lié a ladite fonction donnée. Lorsque le dispositif 20 recoit ce signal de
référence, il mesure la puissance dudit signal de référence recu et détermine une valeur
d’'un indicateur de force du signal recu (RSSI ou « Received Signal Strength Indication »
en langue anglaise) de maniere connue en soi. Le dispositif 20 envoie alors au
calculateur 100-A un message dans un signal dit « de réponse », par exemple de type
trame RF (« Radio Frequency »), comportant la valeur de RSSI mesurée pour le signal de
référence regu. A réception de cette valeur de RSSI, le calculateur 100-A la compare avec
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une ou plusieurs valeurs de RSSI prédéterminées pour une ou plusieurs zones Z1, Z2,
Z3, 74, 75 associée(s) a la fonction donnée et stockées dans une zone mémoire du
calculateur 100-A ou du véhicule 10 afin de déterminer la position relative du dispositif 20
par rapport a la ou les zones Z1, Z2, Z3, Z4, Z5 associée(s) a la fonction donnée. En
effet, chaque mesure de RSSI est une indication de la position du dispositif 20 par rapport
a l'ensemble d'antennes prédéterminé. De ce fait, I'ensemble des valeurs de RSSI regues
en réponse a un méme signal de référence pour un ensemble d’antennes prédéterminé
permet de déduire précisément la position du dispositif 20 par rapport audit ensemble
d’antennes prédéterminé de maniére connue en soi.

Le systeme de gestion 100 associe ensuite, dans une étape E3, le
mouvement réalisé et la ou des zones Z1, Z2, Z3, Z4, Z5 dans lesquelles ledit
mouvement est réalisé avec une fonction d'un équipement 110-1, 110-2, 110-3,
110-4, 110-5 du véhicule 10, puis active, dans une étape E4, ladite fonction associée.

Par exemple, l'utilisateur 2 peut positionner le dispositif 20 dans la zone Z1 et
exécuter un mouvement vertical de haut en bas pour abaisser la vitre 110-1 de la portiere
du conducteur ou un mouvement vertical de bas en haut pour remonter la vitre 110-1 de
la portieére du conducteur.

De méme, l'utilisateur 2 peut positionner le dispositif 20 dans la zone Z2 et
exécuter un mouvement horizontal de gauche a droite pour faire pivoter le miroir du
rétroviseur conducteur 110-2 vers la droite ou un mouvement horizontal de droite a
gauche pour faire pivoter le miroir du rétroviseur conducteur 110-2 vers la gauche.

L’utilisateur 2 peut aussi positionner le dispositif 20 dans la zone Z3 et
exécuter dans un plan vertical un mouvement circulaire dans le sens horaire (dextrorsum)
qui active le contact d’allumage (activation du tableau de bord 110-3, moteur prét a étre
démarré). Toujours dans la zone Z3, l'utilisateur 2 peut ensuite par exemple exécuter un
mouvement d’'oscillation horizontale afin d’activer le systeme de climatisation.

L'utilisateur 2 peut positionner le dispositif 20 dans la zone Z4 et exécuter un
mouvement horizontal de gauche a droite pour faire pivoter le miroir du rétroviseur de
'habitacle 110-4 vers la droite ou un mouvement horizontal de droite a gauche pour faire
pivoter le miroir du rétroviseur de I'habitacle 110-4 vers la gauche.

L'utilisateur 2 peut positionner le dispositif 20 dans la zone Z5 et exécuter un
mouvement horizontal de gauche a droite pour scanner une bande de fréquences radios
du systeme multimédia.

On notera que dans ces exemples, I'équipement 110-1,110-2, 110-3,
110-4, 110-5 est situé dans la zone Z1, Z2, Z3, Z4, Z5 depuis laquelle il peut étre activé.
Toutefois, I'équipement 110-1, 110-2, 110-3, 110-4, 110-5 pourrait tout aussi bien étre
situé hors de la zone Z1, Z2, Z3, Z4, Z5 dans laquelle il est situé. Par exemple, un
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mouvement prédéterminé réalisé dans la zone Z4 pourrait permettre d’ouvrir ou de fermer
le toit ouvrant (non représenté) du véhicule 10 ou bien d’ouvrir ou de fermer le coffre du
véhicule 10.

Dans un autre exemple, un mouvement peut étre associé a plusieurs zones
21,72, 73, Z4, Z5. Par exemple, l'utilisateur 2 pourrait commencer un mouvement dans la
zone Z1 et le terminer dans la zone Z3. Dans ce cas, le systéme de gestion 100 détecte
ce mouvement et déclenche la fonction associée le cas échéant, par exemple le
déverrouillage des deux portieres gauches du véhicule 10.

De méme, un mouvement peut étre prédéterminé pour activer une fonction
d'un équipement 110-1, 110-2, 110-3, 110-4, 110-5 lorsqu’il est débuté dans l'une des
zones Z1, Z2, Z3, Z4, Z5 et achevé hors de ladite zone Z1, Z2, Z3, Z4, Z5, peu important
lendroit exact ou ledit mouvement est achevé.

Similairement, un mouvement peut étre prédéterminé pour activer une
fonction d’un équipement 110-1, 110-2, 110-3, 110-4, 110-5 lorsqu’il est achevé dans
l'une des zones Z1, Z2, Z3, Z4, Z5, peu important 'endroit ou ledit mouvement a débuté.

Selon un aspect de [linvention, le dispositif 20 peut étre utilisé
avantageusement dans une ou plusieurs des zones Z1, Z2, Z3, Z4, Z5 en tant que
pointeur ou souris 3D, notamment pour pointer des éléments apparaissant sur un écran
du véhicule, sur une visée téte haute ou sur un hologramme. Le dispositif 20 peut
également étre avantageusement utilisé pour enregistrer un schéma de tracage de
sécurité qui permet de verrouiller 'accés a I'une des fonctions du véhicule 10.

L’invention permet donc d’activer aisément une grande variété de fonctions
d’équipements 110-1, 110-2, 110-3, 110-4, 110-5 du véhicule 10 a partir de mouvements
qui peuvent étre avantageusement prédéfinis par l'utilisateur 2, en fonction d’'une ou

plusieurs zones Z1, Z2, Z3, Z4, Z5 associées au véhicule 10.
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REVENDICATIONS

Procédé d’activation par un utilisateur (2) d’au moins une fonction d’au moins un

équipement (110-1, 110-2, 110-3, 110-4, 110-5) d’'un véhicule (10) automobile a partir d’un

dispositif (20) portable, ledit véhicule (10) étant caractérisé par une pluralité de zones (Z1,

Z2, Z3, Z4, Z5, Z8) prédéfinies autour et/ou dans ledit véhicule (10) et comprenant une

pluralité d'équipements (110-1, 110-2, 110-3, 110-4, 110-5) aptes a metlre en ceuvre

chacun au moins une fonction et un systéme de gestion (100) apte a commander ladite

pluralité d'équipements (110-1, 110-2, 110-3, 110-4, 110-5), ledit procédé comprenant les

étapes de:

2.

définition d’au moins un mouvement du dispositif {20} par 'utilisateur (2),

émission périodique, par le systéme de gestion (100), de signaux & destination du
dispositif (20),

réalisation (E1), par l'utilisateur (2), du mouvement prédéfini du dispositif (20) dans

au moins une zone (Z1, Z2, Z3, Z4, Z5) prédéfinie du véhicule (10),

mesure, par le dispositif (20), pendant la réalisation du mouvement prédéfini du
dispositif (20) par [l'utilisateur (2), de la puissance de chaque signal émis

périodiquement par le systeme de gestion (100),
envoi, par le dispositif (20), des valeurs mesurées au systéme de gestion (100),

détermination (E2), par le systeme de gestion (100), du mouvement réalisé par
Putilisateur (2) avec le dispositif (20) et de la ou des zones (Z1, Z2, Z3, Z4, Z5)
dans lesquelles ledit mouvement est réalisé a partir des mesures de puissance

regues,

association (E3), par le systéme de gestion (100), du mouvement réalisé et de la
ou des zones (Z1, Z2, Z3, Z4, Z5) dans lesquelles ledit mouvement est réalisé
avec au moins une fonction d’au moins un éguipement (110-1, 110-2, 110-3, 1104,
110-5) du véhicule (10), et

activation (E4), par le systéme de gestion (100), de la au moins une fonction

associée.

Procédé selon la revendication 1, dans lequel au moins une zone (Z1, Z2, Z3, Z4,

Z5) prédéfinie comprenant au moins un équipement (110-1, 110-2, 110-3, 110-4, 110-5)

du véhicule (10), 'activation, par le systéme de gestion, de la fonction associée, est réalisée

sur I'équipement (110-1, 110-2, 110-3, 110-4, 110-5) associé au mouvement déterminé et
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situé dans la zone (Z1, Z2, Z3, Z4, Z5) prédéfinie dans laquelle a eu lieu le mouvement
prédéfini.

3. Procédé selon la revendication 1, dans lequel l'activation, par le systéme de
gestion, de la fonction associée, est réalisée sur 'équipement (110-1, 110-2, 110-3, 110-4,
110-5) associé au mouvement déterminé et situé dans la zone (Z1, Z2, Z3, Z4, Z5)

prédéfinie dans laquelle a eu lieu la fin du mouvement prédéfini.

4. Procédé selon 'une quelconque des revendications précédentes, dans lequel le

mouvement défini par Putilisateur (2) est défini en utilisant le dispositif (20).

5. Procédé selon I'une quelconque des revendications précédentes, comprenant en

outre une étape (EQ) préliminaire de détection et d’authentification du dispositif (20).

6. Véhicule (10) automobile caractérisé par une pluralité de zones (Z1, Z2, Z3, Z4,
Z5) prédéfinies autour et/ou dans ledit véhicule (10) et comprenant une pluralité
d’équipements {110-1, 110-2, 110-3, 110-4, 110-5) aptes a mettre en ceuvre chacun au
moins une fonction et un systéme de gestion (100) apte & commander ladite pluralité
d’équipements (110-1, 110-2, 110-3, 110-4, 110-5), ledit sysiéme de gestion (100) étant

configuré pour :
—  émettre périodiquement des signaux a destination du dispositif (20),

— déterminer un mouvement réalisé par un utilisateur (2) avec un dispositif (20)
portable dans au moins une zone (Z1, Z2, Z3, Z4, Z5) prédéfinie du véhicule (10)
ainsi que la ou les zones (Z1, Z2, Z3, Z4, Z5) dans lesquelles ledit mouvement est
réalisé a partir de valeurs de puissance recues du dispositif (20), lesdites valeurs
de puissance ayant été préalablement mesurées par le dispositif (20) sur des
signaux émis par un systéme de gestion (100) et envoyées par ledit dispositif (20)

au systéme de gestion (100),

— associer un mouvement du dispositif (20) et {a ou les zones (Z1, Z2, Z3, Z4, Z5)
dans lesquelles ledit mouvement a été réalisé avec au moins une fonction d’au
moins un équipement (110-1, 110-2, 110-3, 110-4, 110-5) du véhicule (10), et

— activer ladite au moins une fonction associée.

7. Véhicule (10) selon ia revendication précédente, dans lequel au moins une
zone (Z1, Z2, Z3, Z4, Z5) prédéfinie comprend au moins un équipement (110-1, 110-2, 110-
3, 110-4, 110-5) du véhicule (10), le systéme de gestion (100) étant configuré pour activer

la fonction associée de [I'équipement (110-1, 110-2, 110-3, 110-4, 110-5) associé au
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mouvement déterminé et situé dans la zone (Z1, Z2, Z3, Z4, Z5) prédéfinie dans laquelle a

eu lieu le mouvement déterminé.

8. Véhicule (10) selon 'une quelconque des revendications 6 a 7, dans lequel au
moins une zone (Z1, Z2, Z3, Z4, Z5) prédéfinie comprend au moins un
équipement (110-1, 110-2, 110-3, 110-4, 110-5) du véhicule (10), le systeme de
gestion (100) étant configuré pour activer la fonction associée de 'équipement (110)
associé au mouvement déterminé et situé dans la zone (Z1, Z2, Z3, Z4, Z5) prédéfinie dans

laguelle a eu lieu la fin du mouvement prédéterminé.

9. Systeme (1) d’activation par un utilisateur (2), a partir d’'un dispositif (20) portable,
d’au moins une fonction d'un équipement (110-1, 110-2, 110-3, 110-4, 110-5) d'un
véhicule (10) automobile, ledit systéme (1) étant caractérisé en ce qu’il comprend un
véhicule (10) automobile, selon 'une des revendications 6 a 8, et un dispositif (20) portable

apte a communiquer avec le systeme de gestion (100) dudit véhicule (10).
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