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(57) Rezumat:

Inventia se refera la un sistem avertizor anticoliziune
pentru un automobil. Sistemul (100) conform inventiei
cuprinde un laser (10) adaptat pentru a proiecta un
fascicul luminos in spatele vehiculului (1), mijloace de
masurare inertiale (20), adaptate pentru a determina
viteza si orientarea vehiculului (1) in functie de conditiile
de drum si de greutatea vehiculului (1), mijloace de
masurare a distantei (30) adaptate pentru a detecta
prezenta unui al doilea vehicul (2) din spatele vehicu-
lului (1) echipat cu un sistem (100), si pentru a deter-
mina distanta dintre cele doud vehicule, o unitate de
procesare (40), cuplatd la mijloacele de masurare
inertiale (20) si la mijloacele de masurare a distantei
(30), si adaptata pentru a calcula, in functie de datele
masurate, orientarea ce trebuie datd laserului (10)
pentru ca fasciculul luminos sa fie vizibil pentru soferul
celui de-al doilea vehicul (2), si mijloace de orientare
(50, 51, 52), cuplate la unitatea de procesare (40), si
adaptate pentru orientarea laserului (10) in functie de
datele transmise de unitatea de procesare (40).
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Domeniul tehnic

[01] Prezenta inveniie se refera la un sistem avertizor anti-coliziune pentru un
automobil.

Stadiul tehnicii

[02] Atunci cand vremea este cefoasa, vizibilitatea scade si poate fi dificil pentru un
conducator de automobil s3 vada vehiculul care ruleazd in fata Ilui. Intr-adevar,
vizibilitatea din spatele unui vehicul in miscare este direct proportionald cu densitatea
cetii si cu viteza vehiculului.

[03] Conducerea in prezenta cetii este cunoscuta ca fiind periculoasa in particular la
viteza ridicata si atunci cand vizibilitatea este mai mica de 10 metri.

[04] Reglementarea actuala [R1] impune ca luminile anti-ceatd din spate sa aiba o
intensitate luminoasa de 300 candela (cd) la o distanta de 25 metri.

[05] Aceasta reglementare [R1] precizeaza in particular ca:

,0.1.2 Pentru masurarea intensitatii luminoase produse de proiector, se utilizeaza o
celula fotoelectrica avand o suprafata utila inscrisa intr-un patrat cu latura de 65 mm si
plasata la o distanta de 25 m. Punctul HV este punctul central al sistemului de
coordonate cu o axa polara verticala. Linia h este orizontala care trece prin HV (vezi
anexa 3 a prezentului regulament).”

[06] Si Anexa 4 a regulamentului [R1] descrie diferitele incercari de stabilitate a
comportamentului fotometric al proiectoarelor in functionare, precum si conditiile in care
sunt realizate aceste incercari.

[07] Asa cum a fost indicat anterior, intensitatea luminoasa, precum si vizibilitatea scad
pe timp cetos. Ori, datoritd constrangerilor tehnice referitoare la constructia
automobilului si ale regulamentului, care trebuie stric respectate, luminile anti-ceata
spate nu pot fi adaptate pentru a fi mai vizibile la distan{a mare.

[08] Existd deci o nevoie pentru un nou sistem de iluminat care sd imbunatateasca
securitatea soferilor, care functioneaza in acelasi timp ca luminile anti-ceatd spate
actuale.

[09] Anumiti constructori de automobile au pus pe piata sisteme de proiectie, pe drum,
cu o dioda laser cu o distanta pre-reglata.
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[10] Aceste sisteme au aceeasi functie ca farurile anti-ceata, si anume sa faca vizibila,
la o distanta minima de securitate, prezenta unui vehicul din fata, soferului unui vehicul
care ruleaza in spate (sau vehicul urmaritor).
[11] Avantajul utilizarii diodelor laser este acela ca puterea luminoasa, de ordinul a 3000
lumeni (Im), le fac vizibile la mare distanta.
[12] Un astfel de sistem este cunoscut de persoana de specialitate, in particular spre
exemplu cum este cel prezentat in documentul din stadiul tehnicii CN102765348. Acest
document dezvaluie utilizarea unui laser in completarea farurilor anti-ceata pentru
instaurarea unei distante de securitate cu vehiculul urmaritor. Laserul proiecteaza un
triunghi de lumina rosie pe drum si, unghiul de proieciie care permite crearea unei
anumite distante fiind ajustat conform vitezei vehiculului echipat si a distantei de franare
necesara inainte de oprirea completa a vehiculului.
[13] Exista de asemenea sisteme anti-coliziune care masoara distanta vehiculului situat
in fata si nu in spate, si care reduc viteza sau actioneaza frana atunci cand distantele de
securitate nu sunt respectate. In acest caz, aceste sisteme sunt plasate in fata si nu in
spatele vehiculului.
[14] Totusi, anumiti parametri, care pot modifica functionarea sistemului si care
afecteaza securitatea soferilor, nu sunt luati in considerare (exemple: sarcina
vehiculului, conditiile de drum, etc.) Exista deci o nevoie reald de un sistem avertizor
anti-coliziune care sa depaseasca defectele, dezavantajele si obstacolele din stadiul
tehnicii.
Descrierea inventiei
[15] Pentru reducerea dezavantajelor stadiului tehnicii citat anterior, inventia are ca
obiect un sistem avertizor anti-coliziune pentru un vehicul automobil cuprinzand un laser
adaptat pentru a proiecta un fascicul luminos in spatele vehiculului, caracterizat prin
aceea ca acesta cuprinde de asemenea:

- mijloace de masurare inertiale adaptate pentru a determina viteza si orientarea
vehiculului in functie de conditiile de drum si de greutatea vehiculului;

- mijloace de masurare a distaniei adaptate pentru a detecta prezenta unui al
doilea vehicul in spatele vehiculului echipat cu sistem si adaptate pentru a determina
distanta intre cele doua vehicule;

(e
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- o0 unitate de procesare cuplatd la mijloacele de masurare ineriiale si de
masurare a distantei, si adaptatd pentru a calcula, in functie de datele masurate,
orientarea ce trebuie data laserului pentru ca fasciculul luminos sa fie vizibil de al doilea
sofer;

- mijloace de orientare cuplate la unitatea de procesare si adaptate pentru
orientarea laserului in functie de datele transmise de unitatea de procesare.

[16] Caracteristicile si modurile de realizare particulare, utilizabile individual sau in
combinatie, sunt:
o fasciculul luminos emis de laser este o linie proiectata pe sol;
e mijloacele de masurare a distantei cuprinde un LIDAR (Light Detection And
Ranging);
e mijloacele de orientare permit proiectarea fasciculului laser la cel putin 5 metri
in spatele vehiculului;
e sistemul anti-coliziune este cuplat la comenzile vehiculului gi este adaptat sa fie
activat sau dezactivat in functie de aceste comenzi;
e laserul utilizat este o dioda laser.
Descrierea pe scurt a figurilor
[17] Inventia va fi mai bine in{eleasa dupa lecturarea descrierii care urmeaza, data doar
cu titlu de exemplu, si cu referire la figurile din anexa, in care:

- Figura 1 reprezinta schema unui sistem avertizor anti-coliziune adaptiv, conform
unui mod de realizare a inventiei;

- Figura 2 reprezintd comparatia intre sistemul actual de lumini anti-ceata spate
compus dintr-un bec halogen si dispozitivul anti-coliziune adaptiv, conform unui mod de
realizare a inventiei;

- Figura 3 reprezinta functionarea unui sistem avertizor anti-coliziune adaptiv,
conform acestui mod de realizare a inventiei; si

- Figurile 4A si 4B reprezinta proiectia unui fascicul luminos a carui orientare este
fixa, pentru conditii de sarcina si de drum diferite.
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Moduri de realizare
[18] Cu referire la figura 1 si conform unui mod de realizare general a inventiei, sistemul
avertizor anti-coliziune adaptiv 100 pentru un automobil 1 cuprinde:

- un laser 10 adaptat pentru proiectarea unui fascicul luminos in spatele
vehiculului 1;

- mijloace de masurare inerfiale 20 adaptate pentru determinarea vitezei si
orientarii vehiculului 1 in functie de conditiile de drum si de greutatea vehiculului 1;

- mijloace de masurare a distantei 30 adaptate pentru detectarea prezentei unui
al doilea vehicul 2 (sau vehicul urmaritor) situat in spatele vehiculului 1 echipat cu
sistemul 100 si adaptate pentru a determina distan{a intre cele doua vehicule;

- 0 unitate de procesare 40 cuplata la mijloacele de masurare inertiale 20 si de
masurare a distantei 30, si adaptata sa calculeze, in functie de datele masurate,
orientarea ce trebuie data laserului 10 pentru ca fasciculul luminos sa fie vizibil de al
doilea sofer,;

- mijloace de orientare 50, 51, 62 cuplate la unitatea de procesare si adaptate
pentru orientarea laserului in funcfie de datele transmise de unitatea de procesare 40.
[19] Laserul 10 care, din motive de gabarit poate fi o dioda laser, emite un fascicul
luminos care va fi proiectat pe sol de catre sistemul 100.

[20] Cu referire la Figura 2, si conform unei optiuni compatibile cu modul general de
realizare a inventiei, fasciculul luminos proiectat de laserul (10) (sau o dioda laser) are o
forma liniara.

[21] Asa cum este definita de reglementarea [R1], intensitatea luminoasa a lampilor cu
halogen care echipeaza in prezent luminile de ceatad spate ale vehiculului este de 300
cd, care este mult inferioara intensitatii unei diode laser clasice, care este mai curand de
ordinul a 1000 cd.

[22] Intensitatea fiind mult mai mare pe dioda laser, aceasta poate fi vizibilda de mai
departe, aga cum ilustreaza Figura 2. Astfel, in plus de a fi vizibila la 25 m ca lumina
lampii cu halogen, traseul proiectat pe drum de laser, poate fi vizibila la o sutd de metri
in spatele vehiculului 1 echipat cu sistemul 100 care il proiecteaza.

[23] Cu referire la Figura 3, linia proiectata de catre laser poate fi proiectata la o distanta
care variaza n functie de parametrii masurati de sistemul avertizor anti-coliziune 100.

b



a 2017 00276 09/05/2017

[24] Mijloacele de masurare inertiale 20 permit determinarea vitezei si orientarii
vehiculului 1 (si deci si a orientarii sistemului avertizor anti-coliziune) in functie de
conditiile de drum si de greutatea vehiculului 1.

[25] In mod avantajos, mijloacele de méasurare inertiale 20 sunt fixate pe osia spate a
vehiculului echipat 1 si pot cuprinde un ansamblu de giroscoape adaptate sa masoare
viteza si orientarea vehiculului 1.

[26] Datele masurate de catre mijloacele de masurare inertiale 20 (viteza si orientarea
vehiculului 1) sunt transmise apoi in unitatea de procesare 40, care poate fi un
microprocesor, pentru a fi transformate in unghi.

[27] In mod avantajos, mijloacele de méasurare inertiale 20 si unitatea de procesare 40
sunt cuplate printr-o legatura de tip 12C (Inter-Integrated Circuit).

[28] Cu referire la Figura 4A, atunci cand vehiculul 1 este incarcat, spatele vehiculului 1
are tendinfa sa se lase mai mult sau mai putin in functie de amortizoare. Aceasta are
drept consecinta modificarea unghiului de proiectie pe sol a fasciculului luminos si deci a
distantei la care linia luminoasa este vizibila.

[29] Acelasi lucru se intdmpla daca vehiculul 1 ruleaza pe o suprafatd ne-plana, asa
cum este cazul in munti. Daca vehiculul 1 urca o panta, fasciculul luminos va avea
tendinta de a nu fi proiectat la distanta dorita, aga cum este ilustrat in Figura 4B.

[30] Unul din avantajele sistemului avertizor anti-coliziune adaptiv 100 este deci
adaptarea orientarii fasciculului laser in funcfie de datele masurate de mijloacele de
masurare inertiale 20 si procesate de unitatea de procesare 40, in scopul de a proiecta
laserul 10, in prezentul caz o linie luminoasa, la distanfa corecta.

[31] Cu referire la figurile 1 si 3, mijloacele de masurare a distantei 30 permit la randul
lor detectarea prezentei unui al doilea vehicul 2 (sau vehicul urmaritor) situat in spatele
vehiculului 1 echipat cu sistemul 100 si determinarea distantei intre cele doua vehicule.
[32] Aceste mijloace de masurare a distantei 30 pot fi, conform unei optiuni compatibile
cu modul de realizare general al inventiei, un sistem LIDAR (Light Detection And
Ranging) sau un laser telemetru.

[33] Impulsuri laser sunt transmise de LIDAR in spatele vehiculului. In prezenta unui
vehicul urmaritor, impulsurile se reflecta pe vehiculul urmaritor si sunt re-emise in
directia LIDAR. Distanta intre cele doua vehicule este apoi datd de marimea unei

(b2
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intarzieri intre emisia unui impuls si detectarea impulsului reflectat, aceasta cunoscand
viteza luminii.

[34] Conform tipului de LIDAR utilizat, poate fi de asemenea posibil sa se masoare
viteza vehiculului urmaritor. Acest tip de LLIDAR utilizeaza pentru aceasta un laser cu
spectru de emisie foarte fin (exemplu: o frecventa bine determinata). Efectul Doppler-
Fizeau, cu alte cuvinte decalajul de frecventa al undei reflectate si primite permite
aflarea vitezei obiectului de care s-a reflectat impulsul, in acest caz vehiculul urmaritor.
[35] In aceeasi maniera, mijloacele de masurare a distantei 30 sunt cuplate la unitatea
de procesare 40, de preferintd printr-o legatura de tip 12C. Acestea furnizeaza acesteia
doua informatii masurate in continuu: prezenta sau nu a unui vehicul urmaritor 2, si daca
acesta este prezent (cu alte cuvinte, daca acesta este in plaja de detectie a LIDAR),
distanta intre sistemul 100 si vehiculul urmaritor 2, sau distan{a intre cele doua vehicule.
Aceasta distanta este apoi transformata in metri.

[36] In functie de unghiul si de distanta mééurate, unitatea de procesare 40 calculeaza
orientarea ce trebuie data fasciculului laser pentru ca proiectia acestuia sa fie realizata
la o distantd buna. Apoi aceasta trimite comenzile de pozitionare la mijloacele de
orientare 50, 51, 52, pe care este montat laserul sau dioda laser 10, care orienteaza
fasciculul in consecinta gratie unui sistem de deservire compus dintr-un motor de
antrenare 50, un servomotor 51 si un codificator de pozitie 52. Servomotorul 51
primeste comanda de pozifie de la unitatea de procesare 40 si adapteaza in continuu
pozitia diodei laser in functie de Tnclinatia vehiculului 1, pentru ca acesta sa fie vizibil de
catre al doilea sofer, asa cum este ilustrat in figura 3.

[37] Astfel, principalul avantaj al prezentului sistem avertizor anti-coliziune adaptiv 100
este ca soferul vehiculului urmaritor poate vedea la o distantd mare, pe timp cetos, o
linie luminoasa rogie pe drum si reduce viteza pentru a evita coliziunea.

[38] intr-adevar, reflexul psihologic atunci cand o persoana vede ceva cum ar fi o linie
luminoasa rosie pe sol in fata masinii sale, este de a actiona pedala de frana.

[39] Un alt avantaj al prezentei inventii este de a detecta si de a masura in continuu
distanta vehiculului urmaritor pentru a adapta apoi unghiul fasciculului laser si deci
pozitia liniei proiectate pe drum in scopul ca soferul vehiculului urmaritor sa nu fie nevoit

intr-o maniera brutald. Acesta va putea adapta astfel viteza sa prin reperarea cu ajutorul
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liniei luminoase pana ce acesta recunoaste spatele vehiculului echipat cu sistemul
avertizor anti-coliziune adaptiv 100.

[40] Spre exemplu, atunci cand sistemul detecteaza un vehicul urmaritor situat la mai
mult de 100 metri, acesta transmite o comanda mijloacelor de orientare pentru ca
acestea sa dirijeze fasciculul laser astfel incat linia luminoasa sa fie proiectata la 100
metri. Apoi, daca vehiculul se apropie si se afla la mai pufin de 100 metri, sistemul
comanda mijloacele de orientare sa proiecteze fasciculul la 75 metri, apoi 50 metri pana
la 25 metri, care corespunde cu distanta la care luminile anti-ceatd ale vehiculului
echipat cu dispozitivul sunt apoi vizibile si etc.

[41] Atunci cand distanta si viteza intre cele doua vehicule vor fi suficiente pentru
asigurarea securitatii (distanta de franare in raport cu viteza vehiculului urmaritor cel
putin egald cu distanta intre cele doua vehicule), sistemul de proiectie a fasciculului
laser va proiecta fasciculul laser pe drum la o distan{a minimala de 5 metri.

[42] Unitatea de procesare 40 prezintd deci numeroase funciii: calcularea automata a
pozitiilor diodei laser, transformarea distan{ei masurate de LIDAR in metri, citirea datelor
furnizate de mijloacele de masurare ineriale, transmiterea in continuu a comenzilor de
pilotare a servomotorului 51 si realizarea corelarii mijloacelor de orientare 50, 51, 52.
[43] Conform unei opfiuni a sistemului avertizor anti-coliziune, acesta poate functiona in
modul ,automat” asa cum a fost descris anterior, si anume sistemul ajusteaza unghiul
de proiectie a fasciculului laser in functie de ansamblul de date masurate, insa acestea
pot functiona de asemenea in modul ,manual”, si anume soferul vehiculului 1 echipat cu
sistemul anti-coliziune, sau constructorul sistemului sau al vehiculului echipat 1, poate
defini manual distanta la care sa proiecteze fasciculul. Aceastd comanda este apoi
transmisa la unitatea de procesare 40, care apoi regleaza unghiul de proiectie al
fasciculului laser astfel incat sa respecte consemnul de distanta cerut.

[44] in plus, acesta, conform unei optiuni compatibile cu modurile de realizare anterioare
a inventiei, poate furniza starea comenzilor autovehiculului echipat cu sistemul avertizor
anti-coliziune adaptiv 100, cum ar fi activarea sau nu a luminilor anti-ceata fata si/sau
spate.

[45] Astfel, daca luminile de ceata spate nu sunt activate (prin transmiterea unui semnal
corespondent pe o interfatd 60), sistemul avertizor anti-coliziune adaptiv 100 poate

.\
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functiona in modul de veghe din motive de economie de energie. In acest mod de
veghe, doar unitatea de procesare 40 este activa pentru a controla comenzile masginii
(supravegherea semnalelor transmise prin interfata 60).

[46] Apoi, dupa activarea luminilor anti-ceata spate, celelalte elemente ale sistemului
avertizor anti-coliziune adaptiv 100 sunt activate, si anume: mijloacele de masurare a
distantei 30 pentru detectarea unui vehicul urmaritor si valoarea distantei fata de acesta,
precum si mijloacele de masurare inertiale 20. Apoi, in prezenta unui vehicul 2, unitatea
de procesare 40 poate activa dioda laser 10 (printr-un sistem de comanda 70) si
mijloacele de orientare 50, 51, 52, comandate in functie de datele masurate de
mijloacele de masurare inertiale 20 si de valoarea distantei de la LIDAR 30.

[47] Cu referire la figura 1, intregul sistem este alimentat de o sursa de alimentare 80
care provine de la bateria vehiculului.

[48] Inventia a fost ilustrata si descrisa in detaliu in desene si descrierea precedenta.
Aceasta trebuie considerata drept ilustrativa si data cu titlu de exemplu si nelimitand
inventia doar la aceasta descriere. Numeroase variante de realizare sunt posibile.

[49] In revendicari, cuvantul ,cuprinzand” nu exclude alte elemente, iar articolul
nehotarat ,un/o” nu exclude o multitudine.

LISTA REFERINTELOR

[R1] Regulament nr. 98 al Comisiei economice pentru Europa Natiunile unite (CEE-
ONU) - Reglementari uniforme referitoare la omologarea proiectoarelor de vehicule cu
motor prevazute cu surse luminoase cu descarcare

Cuprinzénd orice text valid pana la:

Completarea 4 la seria 01 de amendamente — Data intrarii in vigoare: 15 iulie 2013
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REVENDICARI

1.Sistem avertizor anti-coliziune pentru un automobil, cuprinzand un laser adaptat
pentru a proiecta un fascicul luminos in spatele vehiculului, caracterizat prin aceea ca
acesta cuprinde de asemenea:.

e mijloace de masurare inerfiale adaptate pentru a determina viteza si orientarea
vehiculului in functie de conditiile de drum si de greutatea vehiculului;

e mijloace de masurare a distantei adaptate pentru a detecta prezenta unui al
doilea vehicul in spatele vehiculului echipat cu sistem si adaptate pentru a
determina distanta intre cele doua vehicule;

e o unitate de procesare cuplata la mijloacele de masurare inertiale si de masurare
a distantei, si adaptata pentru a calcula, in funciie de datele masurate, orientarea
ce trebuie data laserului pentru ca fasciculul luminos sa fie vizibil de al doilea
sofer;

¢ mijloace de orientare cuplate la unitatea de procesare si adaptate pentru
orientarea laserului in functie de datele transmise de unitatea de procesare.

2. Sistem avertizor anti-coliziune, conform revendicarii 1, caracterizat prin aceea
ca fasciculul luminos emis de laser este o linie proiectata pe sol.

3. Sistem avertizor anti-coliziune, conform uneia dintre revendicarile 1 la 2,
caracterizat prin aceea ca mijloacele de masurare a distantei cuprinde un LIDAR (Light
Detection And Ranging).

4. Sistem avertizor anti-coliziune, conform uneia dintre revendicarile 1 la 3,
caracterizat prin aceea ca mijloacele de orientare permit proiectarea fasciculului laser
la cel putin 5 metri in spatele vehiculului.

5. Sistem avertizor anti-coliziune, conform uneia dintre revendicarile 1 la 4,
caracterizat prin aceea ca sistemul anti-coliziune este cuplat la comenzile masinii gi

este adaptat sa fie activat sau dezactivat in functie de aceste comenzi.
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6. Sistem avertizor anti-coliziune, conform oricareia dintre revendicarile
precedente, caracterizat prin aceea ca laserul utilizat este o dioda laser.

10
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