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9 APARAT DE ASISTENTA PENTRU IESIREA

DINTR-UN VEHICUL

(57) Rezumat:

Inventia se referd la un aparat de asistenta la iesirea
dintr-un vehicul. Aparatul, conforminventjei, include un
dispozitiv de achizitie de informatii tinta (12), configurat
pentru a obtine informatii despre o tinta existenta si
detectata pe partea din spate a unui vehicul propriu; si
o unitate de comanda (10), configurata pentru a exe-
cuta n asa fel comanda de asistenta la iesirea din
vehicul incét: sa determine, pe baza informatiilor, daca
este detectata o tinta de interferenta, care poate inter-
fera cu iesirea in siguranta a ocupantului vehiculului in
timpul unei opriri a vehiculului; sa determine, cand este
indeplinita conditia de asistenta la iesirea din vehicul cel
putin atunci cand este detectata {inta de interferents,
daca este indeplinita o conditie specifica, aceasta din
urma fiind Tndeplinitd atunci cand cel putin o parte a
fintei de interferentd existd intr-o regiune a |afimii
vehiculului pe partea din spate; sa execute comanda de
asistenta la iesirea din vehicul, atunci cand conditia

specificd nu este indeplinitd; si sa evite executarea
comenzii de asistenta la iesirea dintr-un vehicul, atunci
cand conditia specifica este indeplinita.
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CONTEXTUL INVENTIEI
1. Domeniul inventiei

[0001] Prezenta inventie se referd la un aparat de asistentd la iesirea dintr-un vehicul
capabil sa suprime functionarea inutild a comenzii de asistenta la iesirea dintr-un vehicul.

2. De'scrierea stadiului inrudit al tehnicii

[0002] Pana in prezent, a fost cunoscut un aparat de asistenta la iesirea dintr-un vehicul
capabil sd execute comanda de asistentd la iesirea dintr-un vehicul pentru a ajuta un
ocupant al unui vehicul sa iasa in sigurantd din vehicul. Aparatul de asistenta la iesirea
dintr-un vehicul este configurat pentru a executa comanda de asistenta la iesirea dintr-un
vehicul, de exemplu, atunci cand se detecteaza intentia de iesire din vehicul a ocupantului
in cazul in care este detectatd o tint4 de interferentd care poate interfera cu iesirea in
siguranta din vehicul a ocupantului (adicd poate trece pe o parte laterald a vehiculului) Tn
timpul opririi vehiculului. ~

[0003] De exemplu, un dispozitiv de comanda al usii vehiculului descris in cererea de
brevet japonez deschisd nr. 2007-138457 include mijloace de detectare a obiectelor
pentru detectarea unui obiect care trece pe partea laterald a unui vehicul si este configurat
pentru a avertiza ocupantul, atunci cand este detectat un obiect care trece pe partea
laterald a vehiculului, prin intermediul mijloacelor de detectare a obiectului care trece in
cazul Tn care o usa glisantd a vehiculului este in stare deschisa, de existenta obuectuluu Si
pentru a suprima operatiunea de deschidere a usii glisante.

[0004] Aparatul de asistenta la iesirea dintr-un vehicul include ,un dispozitiv de achizitie a
informatiilor tintd pentru detectarea unei tinte existente pe partea din spate a vehiculului si
obtinerea informatiilor despre tinta detectatd ca informatii tintd”, si determind daca tinta
detectatd este sau nu o tintd de interferentd bazatd pe informatiile tintd dobandite de
dispozitivul de achizitie a informatiilor tinta. Aparatul de asistenta la iesirea dintr-un vehicul
determina de obicei daca tinta este sau nu o {intd de interferenta, asa cum este descris
mai jos.

[0005] Adica, aparatul de asistentd la iesirea dintr-un vehicul stabileste, ca linii de
determinare a intersectarii, linii virtuale care se extind de la portiunile de colt din spate
stdnga si dreapta ale vehiculului catre directiile exterioare pe latime a vehiculului (adica
directii extericare pe difect;ia de latime a vehiculului), respectiv, in perioada ' in care
vehiculul se opreste. Dupd aceea, aparatul de asistentd la iesirea dintr-un vehicul
calculeaza directia de miscare a tintei pe baza informatiilor despre tinta si determina daca
tinta trece sau nu prin linia de determinare a intersectarii intr-o perioada prestabilitd cand
tinta continua sa se deplaseze de-a lungul directiei de miscare. Cand aparatul de asistenta
la iesirea dintr-un vehicul determina ca tinta trece prin linia de determinare a intersectarii
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in perioada prestabilitd, aparatul de asistenta la iesirea dintr-un vehicul determind cé tinta
este o tinta de interferenta.

[0006] Prin executarea comenzii de asistentd la iesirea dintr-un vehicul pentru tinta
determinatd ca tintd de interferentd asa cum este descris mai sus, este posibil s& se
reduc# posibilitatea ca usa sau ocupantul s& intre in contact cu tinta de interferenta. intre
timp, cand aceastd comandd este executatd chiar si intr-un scenariu in care nu este
necesar comanda de asistentd |a iesirea dintr-un vehicul, existd posibilitatea ca ocupantul
sd fie deranjat si existd, de asemenea, posibilitatea ca iesirea in sigurantd din vehicul a
ocupantului s fie invers afectatd. Aici, precizia informatiilor tintd poate scddea in functie
de precizia de detectie a dispozitivului de achizitie a informatiilor tint&, rezultand o eroare
n rezultatul de calcul al directiei de miscare a tintei. Ca rezultat, chiar si atunci cand tinta
nu se intersecteazd de fapt cu linia de determinare a intersectérii dupd ce a continuat sa
se deplaseze de-a lungul directiei curente de miscare, poate exista un caz in care tinta
este determinatd a fi o tintd de interferentd care trece prin linia de determinare a
intersectdrii in perioada prestabilitd. Adicd, ,scenariul in care comanda de asistentd la
iesirea dintr-un vehicul nu este necesara" este un astfel de scenariu in care o tinta care nu
corespunde efectiv unei tinte de interferentd este detectatad eronat ca tintd de interferenta
din cauza aparitiei erorii in rezultatul calculului directiei de miscare a tintei. Astfel, este
necesara suprimarea functiondrii inutile a comenzii de iesire din vehicul, pentru a creste
astfel fiabilitatea acestei comenzi.

REZUMATUL INVENTIEI

[0007] Prezenta inventie a fost realizatd avand in vedere problema mentionatd mai sus.
Adicd, un obiect al prezentei inventii este sd furnizeze un aparat de asistenta la iesirea
dintr-un vehicul capabil s& suprime functionarea inutild a comenzii de asistenta la iesirea
dintr-un vehicul.

[0008] Conform cel putin unui exemplu de realizare a prezentei inventii (denumit in
continuare ,aparatul prezentei inventii’), este prevézut un aparat de asistentd la iesirea
dintr-un vehicul care include: un dispozitiv de achizitie a informatiilor tintd (12) configurat
pentru a detecta o tinta existentd pe partea din spate a unui vehicul propriu si sa obtina, ca
informatii despre tintd, informatii despre tinta detectata; si o unitate de comanda (10)
configurata pentru a executa comanda de asistenta la iesirea dintr-un vehicul pentru a
ajuta un ocupant al propriului vehicul s& iasd in siguranta din propriul vehicul. Unitatea de
comanda (10) este configuratéd astfel incat: s& determine, pe baza informatiilor tinta, daca
este detectatd o tintd de interferentd care poate interfera cu iesirea in sigurantda a
ocupantului din propriul vehicul in timpul unei opriri a vehiculului; sa stabileascd daca este
indeplinitd o conditie de asistenta la iesirea dintr-un vehicul, conditia de asistenta la iesirea
dintr-un vehicul fiind Tndeplinitd cel putin atunci cand este detectata tinta de interferentd;
sd determine, cand este indeplinitd conditia de asistenta Ia iesirea dintr-un vehicul, daca
2
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este indeplinitd o conditie specifica, conditia specifica fiind indeplinita atunci cand cel putin
o parte a tintei de interferentd existd in regiunea de latime pe partea din spate a
vehiculului (Rvw), fiind o regiune intre o linie virtuala (L1) care se extinde dintr-o portiune
de colt din stanga spate al vehiculului propriu spre directia din spate (directia axei -x) in
directia din fata si din spate (directia axei x) a vehiculului propriu si o linie virtual& (L2) care
se extinde dintr-o portiune din coltul din spate drept al vehiculului propriu spre directia din
spate (directia axei -x); s& execute comanda de asistenta la iesirea dintr-un vehicul atunci
cand conditia specificd nu este indeplinitd; si s& evite executarea comenzii de asistenta la
iesirea dintr-un vehicul atunci cand conditia specifica este indeplinita. :

[0008] Aparatul de asistenta la iesirea dintr-un vehicul din stadiul inrudit al tehnicii executa
comanda de asistentd la iesirea dintr-un vehicul, de exemplu, atunci cand este satisfacuta
o conditie de executie, care este indeplinitd atunci cand tinta de interferenta este detectata
in timpul opririi vehiculului si este detectats intentia de iesire din vehicul a unui ocupant.
Cu aceasta configuratie, comanda la iesirea din vehicul este executata chiar si atunci cand
o tintd care nu corespunde efectiv unei tinte de interferenta este detectata eronat ca o tinta
de interferentd din cauza unei erori intr-un rezultat de calcul al directiei de miscare a tintei
si conditia de executie este, prin urmare, satisfacutd. O astfel de executare a comenzii la
iesirea din vehicul determind, astfel, o operare inutila.

[0010] Aici, inventatorii prezentei inventii au constatat c& atunci cand o tinté este detectata
eronat ca o tintd de interferenta datoritd aparitiei erorii in rezultatul de calcul al directiei de
miscare a fintei, {inta tinde s se deplaseze intr-o regiune care se extinde pe partea direct
din spate a vehiculului propriu. Pe baza acestei constatari, atunci cand conditia de
asistenta la iesirea dintr-un vehicul este indeplinitd, aparatul din prezenta inventie este
configurat s& nu execute imediat comanda de asistentad la iesirea dintr-un vehicul, ci
pentru a determina dacd este sau nu conditia specificd, altfel spus conditia care este
Tndeplinitd atunci cand cel putin o parte a tintei de interferentd este pozitionatd in regiunea
de |a&time pe partea din spate a vehiculului, In cazul vehiculului propriu. Atunci cand
conditia specifica nu este indeplinitd, aparatul din prezenta inventie este configurat pentru
a determina cd este mai putin probabil ca tinta sa fie detectatd eronat ca tintd de
interferenta si s execute comanda de asistentd la iesirea dintr-un vehicul. Cand conditia
specificd este indeplinitd, aparatul din prezenta inventie este configurat pentru a determina
ca este foarte probabil ca tinta sa fie detectatd eronat ca tintd de interferentd datorita
aparitiei erorii in rezultatul calculului directiei de miscare a tintei, si pentru a evita
executarea comenzii de asistenta la iesirea dintr-un vehicul.

[0011] Cu aceasta configuratie, functionarea inutild a comenzii de asistenta la iesirea dintr-
un vehicul poate fi suprimatd, in timp ce aceasta comandad este executatd in mod
corespunzétor intr-un scenariu in care aceastd comanda este de fapt necesars, fiind astfel
capabild s3 sporeasca fiabilitatea comenzii de asistenta la iesirea dintr-un vehicul.
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[0012] Conform cel putin unui aspect al prezentei inventii, dintr-o portiune de capét fatd a
tintei de interferentd, porfiunea cea mai apropiatd de propriul vehicul in directia l&timii
vehiculului a propriului vehicul este definitd ca portiune apropiaté (np), liniile virtuale care
au fiecare o lungime predeterminaté, sunt pozitionate pe o axd de referintd (axa y) care
trece prin porfiunea de colt din spate stanga si portiunea de colt din spate dreapta ale
propriului vehicul si se extind spre directile exterioare pe latime ale vehiculului din
portiunea de colf din spate stdnga si respectiv portiunea de colt din spate dreapta,
respectiv, sunt definite ca linii de determinare a intersectdrii (LL, LR), iar unitatea de
comanda (10) este configurata astfel: din porfiunea apropiaté (np) de-a lungul unei directii
de miscare a tintei detectate si axa de referinta (axa y) este pozitionata pe una dintre liniile
de determinare a intersectarii (LL, LR) si perioada prevéazutd (TTC) prezisé a fi necesara
pentru ca tinta detectatd s& atinga intersectia este egald cu sau mai micé decét o valoare
prag predeterminatd a perioadei (TTCth); si determinarea ca respectiv conditia specifica
este Indeplinitd in continuare atunci cand magnitudinea (| Ay |) a unei valori de modificare
pe perioada de unitate a unei pozifii a intersectiei este egald cu sau mai mare decat
valoarea prag a valorii de modificare predeterminate (Ayth).

[0013] Inventatorii prezentei inventii au constatat ca, atunci cadnd o tintd este detectatd
eronat ca o tintd de interferenta din cauza aparitiei erorii in rezultatul de calcul al directiei
de miscare, magnitudinea valorii de modificare pe perioada de unitate a pozitiei a
intersectiei dintre linia de extensie care se extinde de la portiunea apropiatd de-a lungul
directiei de miscare a tintei si axa de referinta tinde sa fie relativ mare. Pe baza acestei
constatari, cel putin un aspect al prezentei inventii este configurat astfel incat conditia
specifica sa fie Indeplinita in continuare atunci cand magnitudinea valorii de modificare pe
perioada de unitate a pozitiei intersectiei este egald cu sau mai mare decét valoarea prag
a valorii de modificare. Cu aceastd configuratie, devine mai mare precizia determindrii
dacd comanda la iesirea dintr-un vehicul este sau nu o operatie inutild, iar comanda de
asistenta la iesirea dintr-un vehicul poate fi astfel executatd mai adecvat.

[0014] Conform cel putin unui aspect al prezentei inventii, unitatea de comanda (10) este
configuratd pentru a determina faptul ca respectiv conditia specificd este indeplinita in
continuare atunci cdnd o componentd (vx) a vitezei (v) a tintei de interferentd n directia
din fata si spatele vehiculului propriu este mai mare de 0 si este mai mica decéat valoarea
prag al vitezei predeterminate (vxth) si / sau o componenta (dx) a unei decelerdri (d) a
tintei de interferenta in directia din fatd si din spate este egald cu sau mai mare decét o
valoare prag de decelerare predeterminata (dxth).

[0015] Inventatorii prezentei inventii au constatat c&, atunci cand o tintd este detectatd
eronat ca o tintd de interferentd din cauza aparitiei erorii in rezultatul de calcul al directiei
de miscare, tinta tinde s& se deplaseze la o vitez& atat de mare incat ,componenta
acesteia Tn directia din fatd si din spate a vehiculului propriu” are o valoare relativ mica, si /
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sau la o astfel de decelerare incat componenta acesteia in directia din fata si din spate are
o valoare relativ mare. Pe baza acestei constatari, cel putin un aspect al prezentei inventii
este configurat astfel Tncat conditia specifica sa fie indeplinitd in continuare atunci cand
componenta de viteza a fintei de interferenta in directia din fata si din spate este mai mare
decat 0 si mai mica decét valoarea prag a vitezei si / sau componenta decelerarii tintei de
interferentd Tn directia din fatd si din spate este egald cu sau mai mare decét valoarea
prag de deceleratie. Cu aceastd configuratie, devine si mai mare precizia de determinare
daca respectiv comanda la iesirea dintr-un vehicul este sau nu o operatie inutild, iar
comanda de asistenta la iesirea dintr-un vehicul poate fi astfel executata si mai adecvat.

[0016] Tn descrierea de mai sus, pentru a facilita intelegerea inventiei, simbolurile de
referinta utilizate in cel putin un exemplu de realizare a prezentei inventii sunt inchise intre
paranteze si sunt atribuite fiecérei caracteristici constitutive a inventiei corespunzétoare
cel putin unui exemplu de realizare. Cu toate acestea, fiecare dintre caracteristicile
constitutive ale inventiei nu este limitata la cel putin un exemplu de realizare indicat de
simbolurile de referinta.

SCURTA DESCRIERE A DESENELOR

[0017] FIG. 1 este o diagrama de configuratie schematica a unui aparat de asistentd la
iesirea dintr-un vehicul (aparat din exemplul de realizare prezent) In conformitate cu cel
putin un exemplu de realizare a prezentei inventii.

FIG. 2 este o diagrama pentru ilustrarea unui domeniu de detectare a obiectelor 3D a unui
senzor radar inclus Tn aparatul din exemplul de realizare prezent si este o diagrama pentru
ilustrarea unei metode de calcul al TTC al unei tinte detectate de senzorul radar.

FIG. 3 este o diagrama pentru ilustrarea unei conditii specifice si este o diagrama pentru
exemplificarea unui caz in care functionarea inutild a comenzii de avertizare este
suprimata atunci cand este indeplinitd o conditie de avertizare.

FIG. 4 este o diagrama de flux pentru ilustrarea unei proceduri executate de un CPU al
unui ECU de asistentd la iesirea dintr-un vehicul a aparatului din exemplul de realizare
prezent.

FIG. 5 este o diagrama de flux pentru ilustrarea unei proceduri executate de CPU.
FIG. 6 este o diagrama de flux pentru ilustrarea unei proceduri executate de CPU.
DESCRIEREA EXEMPLELOR DE REALIZARE

[0018] (Configurare)

(L
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Referindu-se la desenele anexate, mai jos este descris un dispozitiv de asistenta la iesirea
dintr-un vehicul (denumit in continuare ,aparat din exemplul de realizare prezent’) in
conformitate cu cel putin o variantd de realizare a prezentei inventii. Asa cum este ilustrat
in FIG. 1, aparatul din exemplul de realizare prezent include un ECU 10 de asistenta la
iesirea dintr-un vehicul si un senzor de viteza 11 al vehiculului, un senzor radar 12, senzori
de deschidere / inchidere a usii 13 si un buzer 20, care sunt conectati la ECU 10 de
asistenta la iesirea dintr-un vehicul. ECU 10 de asistenta la iesirea dintr-un vehicul include
un microcomputer drept componenta principald. ECU este o abreviere pentru ,unitate de
comanda electronica”. Microcomputerul include CPU, ROM, RAM, interfata (1 / F) si altele
asemenea, iar CPU este configurat pentru a executa instructiuni (programe si proceduri)
stocate in ROM pentru a realiza diverse functii. Un vehicul la care este montat aparatul de
realizare prezent este denumit ,vehicul propriu”.

[0019] ECU 10 de asistenta la iesirea dintr-un vehicul este configurat pentru a obtine
semnale generate sau emise de senzorii 11-13 de fiecare data cand trece o perioada
predeterminata si pentru a comanda buzerul 20 pe baza semnalelor achizitionate. ECU 10
de asistenta la iesirea dintr-un vehicul este denumit in continuare pur si simplu ,ECU 10",

[0020] Senzorul de viteza 11 al vehiculului genereaza un semnal corespunzator unei
viteze de deplasare (denumitad in continuare ,viteza vehiculului”) a propriului vehicul. ECU
10 achizitioneazéd semnalul generat de senzorul de viteza 11 al vehiculului si calculeaza
viteza vehiculului pe baza semnalului. Cand viteza vehiculului este zero, ECU 10
stabileste ca vehiculul propriu este intr-o stare de oprire (denumité Tn continuare ,in timpul
opririi vehiculului®).

[0021] Senzorul radar 12 (dispozitiv de achizitie a informatiilor tint&) are functia de a obtine
informatii despre un obiect 3D (tintd) existent pe partea din spate (pe partea direct din
spate si pe partile din spate oblice) a vehiculului propriu. Obiectul 3D este un obiect in
migcare, cum ar fi un vehicul, o bicicletd, un pieton si altele asemenea.

[0022] Asa cum este ilustrat in FIG. 2, senzorul radar 12 include un senzor radar stang
12L prevazut intr-o portiune de colt din spate stdnga a unui vehicul propriu V si un senzor
radar drept 12R prevazut intr-o portiune de colt din spate dreapta a vehiculului propriu V.
Senzorul radar 12 iradiaza o unda radio in banda de unda milimetrica din jurul vehiculului
propriu. Mai exact, senzorul radar stang 12L iradiazad unda radio intr-o gama care include
o0 regiune din partea stanga RL pe partea din spate stanga a vehiculului propriu. Senzorul
radar drept 12R iradiazad unda radio intr-un domeniu care include o regiune din partea
dreaptad RR pe partea din spate dreapta a vehiculului propriu. Fiecare dintre regiunea RL
din partea stanga si regiunea RR din partea dreaptd are o forma care se extinde spre
exterior si spre interior in directia de latimiie a vehiculului, pe masurad ce o pozitie din
regiune devine mai indepartatd de propriul vehicul V spre partea din spate. In FIG. 2, din
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motive ilustrative, se schimba raportul dintre regiunile RL si RR fati de vehiculul propriu V
si altele asemenea.

[0023] Cand exista un obiect 3D in domeniul de iradiere al undei radio, senzorul radar 12
primeste o unda reflectatd de la obiectul 3D. Senzorul radar 12 calculeaza prezenta sau
absenta unui obiect 3D si o relatie relativa intre propriul vehicul si obiectul 3D (distanta de
la propriul vehicul la obiectul 3D, orientarea obiectului 3D fatd de propriul vehicul, viteza
relativa a obiectului 3D Tn raport cu propriul vehicul si altele asemenea) pe baza unui timp
de iradiere, a unui timp de receptie al undei radio si altele asemenea. Cu alte cuvinte,
senzorul radar 12 detecteazad un obiect 3D existent pe partea din spate a propriului
vehicul. Obiectul 3D detectat de senzorul radar 12 (adicad obiectul 3D existent in regiunea
RL sau RR) este denumit in continuare ,tintd". Senzorul radar 12 transmite, ca informatii
tintd, acele informatii despre tintd cétre ECU 10.

[0024] Senzorul pentru obtinerea informatiilor tintd nu este limitat la senzorul radar 12. De
exemplu, pe langd sau in locul senzorului radar 12, se poate utiliza un senzor radar cu
laser, un senzor ultrasonic $i / sau un senzor cu camerd, si asa mai departe. Ca un alt
exemplu, ca senzor radar 12 poate fi folosit un senzor care trebuie utilizat pentru comanda
de monitor al punctului mort. Comanda de monitor al punctului mort este comanda de
atragere a atentiei unui sofer al propriului vehicul atunci cdnd este detectat un vehicul care
se apropie de propriul vehicul din partea din spate (in special, un vehicul existent intr-o
regiune care este greu de verificat prin oglinzile laterale).

[0025] Descrierea trebuie continuatd cu referire din nou la FIG. 1. Senzorul 13 de
deschidere / inchidere a usii este prevazut pentru fiecare dintre o multitudine de usi (mai
detaliat, usile laterale) ale vehiculului propriu. Senzorul 13 de deschidere / inchidere a usii
detecteazd starea deschisd si starea inchiséd a usii. Cand senzorul 13 de deschidere /
inchidere a usii detecteazé cé usa este in stare deschisa, senzorul 13 de deschidere /
Tnchidere a usii genereazd, intr-o perioada in care este detectatd starea de deschidere,
un semnal de deschis care indica faptul ca usa este in stare deschisa. Cand senzorul 13
de deschidere / inchidere a usii detecteaza ca usa este Tn stare inchisd, senzorul 13 de
deschidere / inchidere a usii genereaza, intr-o perioada in care starea de inchidere este
detectatd, un semnal de inchis care indica faptul cd usa este in stare inchisa. ECU 10
detecteazad care dintre semnalul de deschis si semnalul de inchis este generat de fiecare
senzor 13 de deschidere / inchidere a usii, si detecteazd dacd usa corespunzitoare
senzorului 13 de deschidere / inchidere a usii este in stare deschisd sau n stare inchisa
pe baza rezultatului de detectie.

[0026] Buzerul 20 este incorporat intr-un panou de contor (nu este afisat) si este
configurat s& sune pe baza unei comenzi de actionare de la ECU 10. '

[0027] (Detalii despre operare)
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Un aparat de asistentd la iesirea dintr-un vehicul din stadiul inrudit al tehnicii este
configurat pentru a executa comanda de asistenta la iesirea dintr-un vehicul, de exemplu,
atunci cand este detectatd intentia de iesire din vehicul a ocupantului in cazul in care se
detecteazd o {intd de interferentd care este susceptibild s& interfereze cu iesirea in
sigurantd din vehicul a ocupantului in timpul opririi vehiculului. Prin aceasta configuratie,
existd posibilitatea ca o {intd care nu corespunde efectiv unei tinte de interferentd sa fie
detectatd eronat ca o tintd de interferentd din cauza aparitiei unei erori intr-un rezultat de
calcul al directiei de miscare a tintei si, drept rezultat, comanda de asistentéei la iesirea
dintr-un vehicul este executata inutil.

Astfel, inventatorii prezentei inventii au configurat prezentul aparat din exemplul de
realizare dupd cum urmeazd, pe baza constatdrii ca ,eroarea in rezultatul de calcul al
directiei de migcare a unei tinte este posibil s& apard atunci cand tinta se miscd intr-o
regiune care se extinde pe partea direct din spate a vehiculului propriu”. Adicd, in cazul in
care tinta de interferentd este detectatd in timpul opririi vehiculului si se detecteaza
intentia de iesire din vehicul a ocupantului, atunci cand este indeplinitd conditia specifica
(descrisd@ mai jos) fiind ,0 conditie care este susceptibild de a fi indeplinitd atunci cand o
tintd de interferentd se miscd in regiunea care se extinde pe partea direct din spate a
vehiculului propriu," aparatul de realizare prezent este configurat pentru a determina ca
tinta de interferentd nu corespunde de fapt cu o tintd de interferentd, si pentru a evita
executarea comenzii de asistent3 la iesirea dintr-un vehicul. In cel putin un exemplu de
realizare, ECU 10 executd comanda de avertizare drept comandé de asistentd la iesirea
dintr-un vehicul. Comanda de avertizare este comanda de executare a procesérii sunetului
de la buzerul 20. O descriere detaliatd este datd acum despre functionarea ECU 10.

[0028] Cand sunt indeplinite toate conditiile urmé&toare, conditia 1 pana la conditia 3, ECU
10 determind cd este indeplinitd o conditie de avertizare. Conditia de avertizare
corespunde unui exemplu de ,conditie de asistenta |a iesirea dintr-un vehicul”.

(Conditia 1) Vehiculul propriu este in starea de oprire.
(Conditia 2) Este detectaté o tintd de interferenta.
(Conditia 3) Usa vetiiculului propriu este in stare deschisa.

[0029] Tn primul rand, este descrisd conditia 1. Cand viteza vehiculului dobandita de la
senzorul de vitezd 11 al vehiculului este zero, ECU 10 determina ca respectiv conditia 1
este Tndeplinité.

[0030] Se face acum descrierea conditiei 2. ,Tintd de interferentd” inseamn& un obiect in
miscare care este posibil s& se apropie de propriul vehicul din partea din spate pentru a
interfera cu iesirea in sigurantd din vehicul a ocupantului (adicd s& treacd pe partea
laterald a automobilului propriu). ECU 10 detecteaza tinta de interferentd asa cum este
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descris mai jos. Adica, atunci cand ECU 10 determiné cé existé o tinté in regiunea RL din
partea stanga sau in regiunea RR din partea dreapta pe baza informatiilor tintd dobandite
de la senzorul radar 12, ECU 10 calculeaza o perioadd prevazutad care este preconizatd a
fi necesara pentru ca tinta sa intre in contact sau sa atingé pozitia cea mai apropiata de
propriul vehicul. Aceastd perioada preconizata este denumita in continuare ,timpul pana la
coliziune (TTC)” pentru comoditatea descrierii. Atunci cand TTC este egal sau mai scurt
decét o valoare prag predeterminatd TTCth, ECU 10 detecteaza aceasta tinta ca o tinta de
interferenta si, prin urmare, determina ca respectiv conditia 2 este indeplinita.

[0031] Cu referire la FIG. 2, este prezentatd acum o descriere mai detaliata. FIG. 2 aratd o
stare in care un alt vehicul Vt se apropie de propriul vehicul V din partea din spate. Asa
cum este ilustrat in FIG. 2, cand vehiculul propriu se afla in starea de oprire (adica este
indeplinita conditia 1), ECU 10 seteazé un sistem de coordonate xy care isi are originea la
centrul dintre portiunile de colt din spate stdnga si dreapta ale vehiculului propriu V. Axa
X" se extinde n directia din fata si din spate a vehiculului propriu V. Axa ,y” se extinde in
directia |&timii vehiculului (directia din stanga si din dreapta) a vehiculului propriu V. Adica
axa ,y" poate fi consideratd ca o axa care trece prin portiunile de colt din spate stanga si
din dreapta ale vehiculului V. Tn cel putin un exemplu de realizare, centrul portiunilor de
colt din spate stdnga si dreapta ale propriului vehicul V se potriveste cu portiunea centrala
a capatului din spate a vehiculului propriu V. Axa ,y” corespunde unui exemplu de ,axa de
referinta”.

[0032] Mai mult, ECU 10 stabileste o linie de determinare L a intersectarii cu propriul
vehicul V atunci cand propriul vehicul V este in starea de oprire. Linia de determinare L a
intersectdrii este o linie virtuald setatd pentru a calcula TTC si include o ‘linie de
determinare LL a intersectarii in partea stdnga si o linie de determinare LR a intersectarii
in partea dreapta. Linia de determinare a intersectarii de pe partea stanga LL se extinde
de la portiunea de colf din stanga spate al vehiculului propriu V spre o directie axa -y (spre
directia spre exterior pe latime a vehiculului) pe axa ,y’. Linia de determinare a
intersectdrii LR din partea dreapta se extinde de la portiunea de colt din spate dreapta al
vehiculului propriu V spre directia axei +y (spre directia spre exterior pe latime a
vehiculului) pe axa ,y”. Lungimile liniilor de determinare a intersectdrii din stanga si
dreapta LL si LR sunt aceleasi una cu cealaltd (de exemplu, aproximativ 1,3 m) si sunt
substantial egale cu lungimile regiunilor RL si RR in directia axei y la portiunile de colt din
spate stanga si dreapta ale vehiculului propriu V. Lungimile liniilor de determinare a
intersectarii din stanga si dreapta LL si LR sunt setate in avans prin experimente sau
simulare la o astfel de lungime incét ,atunci cand o tinta trece prin orice pozitie pe linia de
determinare LL sau LR in timpul iesirii din vehicul a ocupantului din propriul vehicul V, tinta
este susceptibila s intre Tn contact cu usa sau cu ocupantul propriului vehicul V. "
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[0033] ECU 10 calculeaza un vector de viteza A al tintei (un alt vehicul Vt din exemplul din
FIG. 2) pe baza informatiilor tint& atunci cand propriul vehicul V este in starea de oprire §i
seteazad punctul de pornire al vectorului de viteza A la o portiune np apropiata a tintei.
Portiunea apropiatd np este o portiune a unei portiuni de capét din fata a tintei care este
cea mai apropiata de propriul vehicul V in directia axei y. Vectorul de vitezd A poate fi
obtinut, de exemplu, prin diferentierea in timp a pozitiei (distantei si orientarii) {intei.

[0034] Cand o linie de extensie a vectorului de viteza A al tintei se intersecteaza cu oricare
dintre linile de determinare a intersectdrii din stanga si dreapta LL si LR (adicd o
intersectie ntre linia de extensie si axa ,y” este pozitionatd pe linia de determinare a
intersectarii L), ECU 10 calculeaza, ca TTC, ,perioada preconizata a fi necesara pentru ca
tinta sa se intersecteze cu linia de determinare a intersectdrii L (adicd perioada
preconizatd pentru ca finta sd atingd intersectia dintre linia de extensie a vectorului de
viteza A al tintei si linia de determinare a intersectarii L)." TTC poate fi calculat prin
utilizarea informatiilor tintd impartind, de exemplu, ,distanta de la portiunea apropiata np la
intersectie” la ,viteza curenta a tintei”.

[0035] Cand TTC in cazul in care tinta se intersecteaza cu linia de determinare a
intersectarii din partea stanga LL in viitor este egald cu sau mai mica decat TTCth, ECU
10 determina ca tinta este susceptibila sa interfereze cu iesirea In sigurantad a ocupantului
vehiculului prin usa din partea stanga si, astfel, detecteazi tinta ca o tinta de interferenta
pentru usa din partea stanga.

intre timp, atunci cand TTC in cazul in care tinta se intersecteaza cu linia de determinare a
intersectdarii din partea dreaptd LR in viitor este egald cu sau mai mica decat TTCth, ECU
10 determiné ca {inta este susceptibila sa interfereze cu iesirea in sigurantd a ocupantului
vehiculului prin usa din partea dreapta si, astfel, detecteaza tinta ca o tinta de interferenta
pentru usa din partea dreapta. '

In aceste cazuri, ECU 10 determina indeplinirea conditiei 2.

[0036] intre timp, cand tinta se intersecteaza cu oricare dintre linile de determinare a
intersectarii din stanga si din dreapta LL si LR in viitor, dar TTC este mai lung decét
TTCth, ECU 10 determind ca tinta nu este (in prezent) susceptibild sa interfereze cu
iesirea n sigurantd a ocupantului vehiculului, si nu detecteaza astfel tinta ca o tinta de
interferenta. '

in schimb, atunci cand linia de extensie a vectorului de vitezd A al tintei nu se
intersecteaza cu niciuna dintre linile de determinare a intersectarii din stanga si din
dreapta LL si LR (adic, intersectia dintre linia de extensie si axa ,y” nu este pozitionata pe
linia de determinare a intersectérii L), TTC nu poate fi calculat, iar ECU 10 nu detecteaza
astfel tinta ca o {inta de interferenta.
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In aceste cazuri, ECU 10 determina c respectiv conditia 2 nu este Tndeplinita.

[0037] In exemplul din FIG. 2, celdlalt vehicul Vi traverseazi linia de determinare a
intersectdrii din dreapta LR in viitor, avand Tn vedere vectorul de vitezd A la punctul de
timp curent. Astfel, ECU 10 calculeaza TTC pentru un alt vehicul Vt, detecteaza un alt
vehicul Vt ca o {intd de interferentd pentru usa din partea dreaptd atunci cand TTC este
egal cu sau mai scurt decat TTCth, si nu detecteaza alt vehicul Vt ca o tintd de interferenta
atunci cand TTC depdaseste TTCth. '

[0038] Chiar si atunci cand linia de extensie a vectorului de vitezd A al tintei nu se
intersecteaza cu linia de determinare a intersectéarii L, ECU 10 calculeaza coordonata ,y” a
intersectiei cu axa ,y". Astfel, cand coordonatele ,y” ale punctelor finale ale liniilor de
determinare a intersectdrii din stdnga si din dreapta LL si LR sunt notate cu -Ly si
respectiv Ly, iar latimea vehiculului propriului vehicul V este notatd cu ,w”, starea in care
sJinia de extensie a vectorului de viteza A al tintei se intersecteaza cu oricare dintre liniile
de determinare a intersectarii din stdnga si din dreapta LL si LR” este echivalenta cu o
stare in care ,coordonata ,y” a intersectiei dintre linia de extensie a vectorul de viteza A al
tintei si axa ,y” satisface -Lysy<-w /2 sau w/2<sysLy. " '

[0039] Se ofera acum descrierea conditiei 3. Cand ECU 10 determina ca usa de pe partea
pe care este detectatd tinta de interferentd este in stare deschisé pe baza semnalului
dobandit de la senzorii 13 de deschidere / inchidere a usii, ECU 10 determina indeplinirea
conditiei 3.

[0040] Cand conditia de avertizare este indeplinitd, ECU 10 determind dacd este
indeplinitd sau nu conditia specificd pentru o tintd de interferentd care indeplineste
conditia de avertizare. In general, precizia de detectare a senzorului radar 12 tinde sa
scada atunci cand urmeaza sa fie detectatd o tintd care se misca in ,regiunea care se
intinde pe partea direct din spate a vehiculului propriu”. Cand tinta se deplaseaza in
aceasta regiune, cel putin o parte a tintei se suprapune propriului vehicul in directia axei y.
Presupunand cd tinta se deplaseazd drept in directia axei x, atunci cand tinta se
suprapune partial cu propriul vehicul asa cum este descris mai sus, este mai putin probabil
ca tinta sa treaca pe partea laterald a propriului vehicul in viitor. Adica, finta devine cu
greu o tinta de interferentd. Intre timp, atunci cand tinta Tsi schimba directia de deplasare
si trece pe partea laterald a propriului vehicul in viitor (adica devine o tinta de interferentd),
se considerd cd este suficient ca respectiv comanda de avertizare s& fie executatd in
momentul in care directia de deplasare este schimbata (adicd in momentul in care tinta nu
se mai suprapune cu propriul vehicul).

Din cele de mai sus, inventatorii prezentei inventii au stabilit conditia specificd prin
experimente si / sau simulare pe baza constatérii ca atunci cand o tintd detectaté ca o
tintd de interferentd se miscé in regiunea care se extinde pe partea direct din spate a
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vehiculului propriu, tinta nu corespunde de fapt cu o tintd de interferentd (adicd este foarte
probabil ca eroarea s& apard n rezultatul calculului directiei de migcare a tintei datoritad
preciziei de detectare a senzorului radar 12, iar tinta este astfel detectata eronat ca tinta
de interferents). In cel putin un exemplu de realizare, ECU 10 determind c# respectiv
conditia specificd este Indeplinitd atunci cand sunt indeplinite toate conditiile urmatoare,
conditia ,a" la conditia ,.c". '

[0041] [Conditia ,a") Cel putin o parte a unei finte de interferentd este pozitionatd in
regiunea de |&time a vehiculului la partea din spate Rvw a vehiculului propriu.

(Conditia ,b") Magnitudinea | Ay | a valorii de modificare pe perioada de unitate a
coordonatei ,y” a intersectiei dintre linia de extensie a vectorului de vitezd A a tintei de
interferentd si axa ,y” este egald cu sau mai mare decat valoarea prag a valorii de
modificare predeterminate Ayth.

(Conditia ,c") Componenta vx a axei x, a vitezei tintei de interferentd, este mai mare decéat
0 si este mai micd decat valoarea prag de vitezd8 predeterminatd vxth, si / sau o
componenta dx a axei x, a decelerdrii fintei de interferentd, este egald cu sau mai mare
decat o valoare prag de decelerare predeterminata dxth.

[0042] Tn primul rand, este dat3 descrierea conditiei ,a". Asa cum este ilustrat in FIG. 3,
regiunea de latime a vehiculului pe partea din spate Rvw a vehiculului propriu V este
definitd ca regiunea dintre o linie virtuald L1 care se extinde din portiunea de colt din
stdnga spate a vehiculului propriu V spre directia axei -x si o linie virtuald L2 care se
extinde din portiunea de colt din spate dreapta a vehiculului propriu V spre directia axei -x.
Adicd, regiunea de latime a vehiculului pe partea din spate Rvw se extinde pe partea
direct din spate a vehiculului propriu. Conditia ,a” este indeplinitd atunci cand cel putin o
parte a unei tinte de interferen{a este pozitionatd in aceasta regiune de I&time a vehiculului
pe partea din spate Rvw (adica atunci cand o coordonatd ,y”, care se afla intr-un grup de
coordonate care formeazi tinta de interferentd si este cea mai apropiatd de .axa ,x’,
Tndeplineste relatia ,-w / 2sysw / 2"). Pe baza experimentelor i / sau simuldrii, atunci cand
o tintd este detectatd eronat ca o tintd de interferentd, tinta tinde sa se deplaseze in
regiunea care se extinde pe partea direct din spate a propriului vehicul. Ca urmare, a fost
introdusa conditia ,a".

[0043] Conditia ,a" poate fi configuratd astfel incat conditia ,a" sa fie Tndeplinifé atunci
cand coordonata ,y" a portiunii apropiate np satisface relatia ,-w / 2sysw / 2". Drept alt
exemplu, conditia ,a" poate fi configurata astfel incat conditia ,a" sa fie indeplinitad atunci
cand raportul de intrare al tintei de interferentd in regiunea de I&time a vehiculului pe
partea din spate Rvw este egal cu sau mai mare decét valoarea prag a raportului de
intrare predeterminata. Aici, raportul de intrare poate fi calculat prin Tmpértirea ,lungimii
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portiunii tintei de interferenta care se suprapune propriului vehicul V in directia axei ,y" la
Hatimea vehiculului ,w" a propriului vehicul V".

[0044] Se descrie acum conditia ,b". Asa cum s-a descris mai sus, atunci cand o tinta este
detectatd de senzorul radar 12, ECU 10 calculeaza coordonata ,y” a intersectiei dintre linia
de extensie a vectorului de vitezd A a tintei si axa ,y” pe baza informatiilor despre tinta.
Dupa aceea, atunci cand tinta este detectata ca o tintd de interferentd, ECU 10 calculeaza
magnitudinea | Ay | a valorii modificérii pe perioada de unitate a coordonatei ,y” a
intersectiei (denumita in continuare pur si simplu ,magnitudinea | Ay | a valorii modificarii”).
Conditia ,b" este indeplinitd atunci cand t{inta de interferentd indeplineste relatia ,| Ay |
2Ayth". Pe baza experimentelor si / sau simuldrii, atunci cand o tinta este detectata eronat
ca o tinta de interferentd, magnitudinea | Ay | a valorii modificarii tinde sa fie relativ mare.
Se considerd ca acest lucru se datoreaza faptului c& atunci cand o tinté este detectata
eronat ca o tintd de interferentd, a aparut o eroare in rezultatul calculului directiei de
miscare a tintei datoritd preciziei de detectare a senzorului radar 12, si pozitia intersectiei
tinde astfel s& se schimbe (este instabild). Ca rezultat, a fost introdusa conditia ,b".-

[0045] Valoarea prag de modificare a valorii Ayth este setatd la o astfel de valoare incat,
atunci cand o tinta este detectatd eronat ca o {inta de interferenta, relatia ,| Ay | 2Ayth"
este probabil sa fie satisfacuta, si atunci cand directia de miscare a tintei este calculata cu
precizie, relatia ,| Ay | 2Ayth” este mai putin probabil sa fie satisfacutd. Mai mult, perioada
de unitate poate fi setaté la o valoare adecvaté prin experimente si / sau simulare.’

[0046] Se ofera acum descrierea conditiei ,c". Conditia ,c" este indeplinitd atunci cand
tinta de interferentd indeplineste relatia ,0 <vx <vxth" si / sau relatia ,dx2dxth". Conform
experimentelor si / sau simularii, atunci cand o tfinta este detectata eronat ca o tinta de
interferenta, tinta tinde sa se deplaseze la viteza ,v” unde viteza vx, fiind 0 componenta a
vitezei v in directia axei x, este relativ scdzutd, si / sau la decelerarea ,d”, unde
decelerarea dx, fiind o componentd a decelerdrii d in directia axei x, este relativ ridicata.
Ca urmare, a fost introdusa conditia ,c”. Decelerarea ,d” este o valoare care reprezint
gradul de decelerare al vehiculului propriu, este egald cu sau mai mare decét O si creste
pe masura ce creste forta de franare care actioneaza asupra propriului vehicul.

Valoarea prag de vitezad vxth este setatd la o astfel de valoare incat, atunci cand o tinta
este detectatd eronat ca o tintd de interferentd, este probabil ca relatia ,vx <vxth” sa fie
satisfacutd, iar atunci cand directia de miscare a tintei este calculata cu exactitate, relatia
WX <vxth” este mai putin probabil sa fie satisfacuta. in mod similar, valoarea prag de
decelerare dxth este setata la o astfel de valoare incat atunci cand o tinta este detectata
eronat ca o tintd de interferenta, relatia ,dx2dxth” este probabil sa fie satistacutd, si atunci
cand directia de miscare a {intei este calculatd cu exactitate, relatia ,.dx2dxth” este mai
putin probabil sa fie satisfécuta.
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[0047] Cand toate conditiile, conditia ,a" pana la conditia ,c" sunt indeplinite, (o tintd
determinatd ca) o tintd de interferentd este foarte probabil s& se deplaseze Tn regiunea
care se extinde pe partea direct din spate a vehiculului propriu. Adicd, conditia specifica
este o conditie care este foarte probabil sd fie satisfacutd atunci cand o tintd de
interferentd se deplaseazd 1n regiunea care se extinde pe partea direct din spate a
vehiculului propriu. Cand conditia specificd este indeplinitd, ECU 10 determina cé ,,0 {intd
determinata ca o tintd de interferentd ca urmare a satisfacerii conditiei 2" nu corespunde
de fapt cu o tintd de interferentd (adica respectiv conditia 2 este indeplinitd numai datorita
erorii rezultatului de calcul al directiei de miscare a tintei) si, prin urmare, nu executa
comanda de avertizare. Intre timp, atunci cand conditia specificd nu este indeplinitd, ECU
10 determina ca t{inta nu se deplaseaza in regiunea care se extinde pe partea direct din
spate a propriului vehicul, sau tinta se deplaseaza in aceasta regiune, dar se deplaseaza
numai in scopul de a traversa o banda (banda proprie) in care este pozitionat propriul
vehicul (adicd determina ca tinta este foarte probabil sa fie o tinta de interferenta reala), si
astfel executd comanda de avertizare.

[0048] Cu referire la FIG. 3, acum sunt descrise actiunile si efectele conditiei specifice.
FIG. 3 este o diagrama pentru a ilustra o stare in care un alt vehicul Vt se deplaseaza
direct spre directia axei +x si se apropie astfel de vehiculul propriu din partea din spate in
starea in care ocupantul a deschis usa de pe partea dreapta si iese din propriul vehicul V
in timpul opririi vehiculului (adica intr-o stare in care conditia 1 si conditia 3 sunt
indeplinite). '

[0049] Asa cum este ilustrat in FIG. 3, linia de extensie a vectorului de viteza A a altui
vehicul Vit nu se intersecteazd de fapt cu linia de determinare L a intersectarii (adica
intersectia (punctul P) dintre linia de extensie si axa ,y” nu este pozitionatad pe linia de
determinare L a intersectarii). Astfel, celdlalt vehicul Vt nu corespunde unei tinte de
interferentad cel putin iTn momentul curent. Cu alte cuvinte, nu este necesar sd se execute
comanda de avertizare pentru un alt vehicul Vt. Cu toate acestea, in acest exemplu,
eroarea apare in rezultatul calculului directiei de deplasare a altui vehicul Vt datoritd
preciziei de detectare a senzorului radar 12 si, ca rezultat, ECU 10 calculeazd eronat
intersectia dintre linia de extensie a vectorului de viteza A si axa ,y” nu ca punctul P, ci ca
un punct Pi (un punct pe linia de determinare a intersectdrii pe partea din dreapta LR). in
acest exemplu, relatia ,TTCsTTCth" este satisfacuta pentru un alt vehicul Vt. Astfel, un alt
vehicul Vt este detectat ca o {intd de interferentd (adicd respectiv conditia 2 este
indeplinita). '

[0050] Ca rezultat, conditia de avertizare este indeplinitd si ECU 10 determina astfel daca
este indeplinitd sau nu conditia specifica. In acest exemplu, portiunea din stanga a altui
vehicul Vt este pozitionata in regiunea de latime a vehiculului pe partea din spate Rvw a
vehiculului propriu V (conditia ,a"). Mai mult, intersectia este calculata eronat nu ca punctul
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P, ci ca punctul Pi, iar relatia ,| Ay | 2Ayth” este astfel indeplinitd (conditia ,b”). Mai muit,
un alt vehicul Vt caladtoreste cu o viteza relativ micd, astfel incat un alt vehicul Vt 3 nu se
ciocneascad cu propriul vehicul V si relatia ,0 <vx <vxth” este indeplinitd (conditia ,c”).
Astfel, ECU 10 determind indeplinirea conditiei specifice si nu executa astfel comanda de
avertizare pentru un alt vehicul Vt. Adicd in exemplul din FIG. 3, chiar si in cazul In care
un alt vehicul Vt este detectat ca o tintd de interferentd si, in consecintd, starea de
avertizare este indeplinitd, atunci cand conditia specificd este indeplinitd, ECU 10
determind c& un alt vehicul Vt este detectat eronat ca tintd de interferentd datorita aparitiei
erorii in rezultatul de calcul al directiei de deplasare a vehiculului Vt, si nu execut3 astfel
comanda de avertizare. Cu aceastd configuratie, functionarea inutild a comenzii de
avertizare este suprimata.

[0051] Tn exemplul din FIG. 3, un alt vehicul Vt se deplaseaz cu o vitez4 relativ mic4. Cu
toate acestea, n locul sau, in plus fatd de deplasarea unui alt vehicul Vt la viteza relativ
mic4, de asemenea, atunci cand un alt vehicul Vt circuld cu o decelerare relativ mare,
astfel incat un alt vehicul Vt s& nu se ciocneasca cu propriul vehicul V, iar relatia ,.dx2dxth”
este satisfacutd in consecinta, conditia ,c” este indeplinitd si conditia specificd este astfel
satisfécuta.

[0052] Mai mult, conditia specifica include conditia ,b" si / sau conditia ,c". Astfel, chiar si
atunci cand conditia ,a" este indeplinitd (adicd o tintd de interferentd este pozitionatd in
regiunea de I&time a vehiculului pe partea din spate Rvw), atunci cand finta de interferent3
se deplaseazd in regiunea de latime a vehiculului pe partea din spate Rvw numai in
scopul de traversare a benzii proprii, conditia ,b" si / sau conditia ,¢" (In special, conditia
.C") este mai putin probabil s& fie Tndeplinitd, iar conditia specificd nu este astfel
indeplinitd. In consecintd, ECU 10 executd comanda de avertizare. Cu aceast
configuratie, atunci c&nd o tintd corespunde de fapt unei tinte de interferentd, comanda de
avertizare este executatd in mod corespunzator. Cu alte cuvinte, datoritd introducerii
conditiei specifice, este mai putin probabil s& apard o situatie in care comanda de
avertizare nu este executatd chiar si intr-un scenariu in care aceastd comanda este de
fapt necesara.

[0053] Starea exemplificatd in FIG. 3 poate apdrea de obicei intr-un finut in care este
necesard circulatia pe stanga (un tinut in care este adoptatd o dispunere a benzii in care
banda opusd este pozitionatd pe partea dreaptd, Tn raport cu banda de deplasare). O
stare similard poate aparea intr-un tinut in care este necesar traficul pe partea dreaptd (o
tara Tn care este adoptatd o dispunere a benzii in care banda opuséa este pozitionatad pe
partea stanga, in raport cu banda de deplasare) atunci cand ocupantul propriului vehicul V
a deschis usa din partea stédngd si iese din propriul vehicul V sub starea in care un alt
vehicul Vt este deplasat simetric in jurul axei ,x". Cu toate acestea, starea in care are loc
functionarea inutild a comenzii de avertizare in tinutul in care este necesar traficul pe
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partea din stdnga nu se limiteaz& la starea in care ocupantul iese pe usa din partea
dreaptd, ci poate fi o stare Tn care ocupantul iese pe usa din partea stdngé (de exemplu,
un caz in care ocupantul iese din vehicul intr-o parcare). Acest lucru se aplica tarii in care
este necesar traficul pe partea dreapta.

[0054] Aparatul de asistentd la iesirea dintr-un vehicul din stadiul Tnrudit al tehnicii executa
comanda de avertizare atunci cand conditia de avertizare este Tndeplinitd. Ca rezultat,
atunci cand o tintd care nu corespunde efectiv unei tinte de interferentd este detectatd
eronat ca o tinta de interferentd din cauza aparitiei erorii In rezultatul calculului directiei de
miscare a fintei, comanda de avertizare este executatd, rezultdnd o operare inutild. n
contrast, asa cum este exemplificat in FIG. 3, c&nd conditia de avertizare este indeplinité,
aparatul din exemplul de realizare actual nu executd imediat comanda de avertizare, ci
determind dacé este indeplinitd sau nu conditia specificd si executd comanda de
avertizare numai atunci cand conditia specifica nu este indeplinita. Ca rezultat, in timp ce
comanda de avertizare este executatd in mod corespunzétor Tn scenariul in care aceasta
comandé este de fapt necesard, functionarea inutila a acestei comenzi poate fi supnmata
putand astfel s& creasca fiabilitatea comenzii de avertizare.

[0055] (Operatiune specificé)

Acum este descrisd o operatiune specificd a ECU 10. CPU-ul de ECU 10 este configurat
pentru a executa in mod repetat proceduri reprezentate ca organigramele din FIG. 4 la
FIG. 6 In ordinea mentionatd de fiecare datd cand trece o perioada prestabilitd intr-o
perioada (descrisd mai jos) in care energia electrica este furnizata la ECU 10.

[0056] CPU incepe procesarea de la Etapa 400 din FIG. 4 la un timp predeterminat, iar
procesul continui la Etapa 410. In Etapa 410, CPU determin& dac# vehiculul propriu este

sau nu in starea de oprire pe baza vitezei vehiculului dobandite de la senzorul de viteza

11 al vehiculului (conditia 1). Atunci cand vehiculul propriu se afla in starea de deplasare,
CPU face o determinare de ,Nu” la Etapa 410 (adicd determina ca respectiv conditia 1 nu
este indeplinitd (conditia de avertizare nu este indeplinitd)), iar procesul trece la Etapa
495. Apoi, CPU termin# temporar aceastd procedurd. Intre timp, atunci cand propriul
vehicul este in starea de oprire, CPU face o determinare de ,Da” in Etapa 410 (adica
determind indeplinirea conditiei 1), iar procesul trece la Etapa 420.

[0057] La Etapa 420, CPU determina daca este detectatd sau nu o tintd pe baza
informatiilor despre tintd dobandite de la senzorul radar 12. Cand o tintd nu este detectats,
CPU face o determinare de ,Nu” la Etapa 420 si procesul trece la Etapa 495. Apoi, CPU
termind temporar aceasta procedura. Intre timp, cand este detectats o tintd, CPU face o
determinare de ,Da” la Etapa 420, iar procesul continud la Etapa 430. '

[0058] La Etapa 430, CPU calculeaza vectorul de vitezd A al tintei detectate pe baza

informatiilor despre {intd si cand linia de extensie a vectorului de vitezé A se intersecteaza
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cu oricare dintre liniile de determinare din stanga si dreapta LL si LR, CPU calculeaza TTC
pentru tintd. Dupa aceea, procesul trece la Etapa 440. -

[0059] La Etapa 440, CPU determina daca relatia ,TTC<TTCth" este sau nu indeplinitd
pentru tinta detectaté (conditia 2). Cand o relatie ,TTC> TTCth” este satisfacutd, CPU face
o determinare de ,Nu” la Etapa 440 (adicd determind ca respectiv conditia 2 nu este
indeplinitd (conditia de avertizare nu este indeplinitd)) si procesul continua la Etapa 495.
Apoi, CPU termin& temporar aceastd procedurd. intre timp, atunci cand relatia
.TTCSTTCth” este satisfacutd, CPU face o determinare de ,Da" la Etapa 440 (adica
determina ndeplinirea conditiei 2 (finta este o tintd de interferentd)) si procesul trece la
Etapa 450.

[0060] La Etapa 450, CPU determind dacad usa (usa de pe partea pe care este detectata
tinta de interferentd) este sau nu in stare deschisd pe baza semnalului dobandit de la
senzorul 13 de deschidere / inchidere a usii. Cand usa este in starea inchisa, CPU face o
determinare de ,Nu” la Etapa 450 (adicd determind ca respectiv conditia 3 nu este
indeplinitd (conditia de avertizare nu este indeplinitd)), iar procesul trece la Etapa 495.
Apoi, CPU termina temporar aceast3 procedura. intre timp, atunci cand usa este in stare
deschisd, CPU face o determinare de ,Da” la Etapa 450 (adicd determina ca respectiv
conditia 3 este indeplinitd), iar procesul trece la Etapa 460. In Etapa 460, CPU determina
indeplinirea conditiei de avertizare. Dupd aceea, procesul trece la Etapa 495, iar CPU
termina temporar aceasta procedura. '

[0061] Cand CPU determinad ca starea de avertizare este indeplinitd in Etapa 460, CPU
incepe procesarea de la Etapa 500 din FIG. 5, iar procesul continui cu Etapa 510. in
Etapa 510, CPU determina daca cel putin o parte a tintei pentru care se face determinarea
de ,Da” in Etapa 440 din FIG. 4 (adic {inta de interferentd) este pozitionata in regiunea
de latime a vehiculului pe partea din spate Rvw (conditia ,a"). Cand tinta de interferents nu
este pozitionata in regiunea de latime a vehiculului pe partea din spate Rvw, CPU face o
determinare de ,Nu” la Etapa 510 (adica determina ca respectiv conditia ,a” nu este
indeplinita (conditia specificd nu este Indeplinitd)), iar procesul continud la Etapa 595.
Apoi, CPU termina temporar aceast procedurd. intre timp, atunci cand cel putin o parte a
tintei de interferenta este pozitionatd in regiunea de latime a vehiculului pe partea din
spate Rvw, CPU face o determinare de ,Da” la Etapa 510 (adica determina ca respectiv
conditia ,a” este indeplinitd), iar procesul continua cu Etapa 520.

[0062] La etapa 520, CPU determina daca tinta de interferenta satisface sau nu relatia "|
Ay | 2Ayth" (conditia ,b"). Cand relatia ,| Ay | <Ayth” este indeplinitd, CPU face o
determinare de ,Nu” la Etapa 520 (adica determinad cé respectiv conditia ,b” nu este
indeplinitd (conditia specificd nu este indeplinitd)), iar procesul continud cu Etapa 595.
Apoi, CPU termind temporar aceastd procedurd. intre timp, atunci cand relatia ,| Ay |
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2Ayth” este satisfacutd, CPU face o determinare de ,Da” la Etapa 520 (adica determina c3
respectiv conditia ,b” este indeplinita), iar procesul trece la Etapa 530.

[0063] La Etapa 530, CPU determina dacé tinta de interferentd satisface sau nu relatia ,0
<vx <vxth” si / sau relatia ,dx2dxth” (conditia ,c"). Cand relatia ,vx2vxth” si relatia ,0<dx
<dxth sau ax20" (ax: o componentd a axei ,x" a unei acceleratii a fintei de interferentd)
sunt indeplinite, CPU face o determinare de ,Nu” (adicd determind ca respectiv conditia
.¢" nu este Indeplinitd (conditia specificd nu este indeplinitd)) la Etapa 530 si procesul
continus la Etapa 595. Apoi, CPU termina temporar aceasts procedura. intre timp, atunci
cand relatia ,0 <vx <vxth” si / sau relatia .dx2dxth” este indeplinitd, CPU face o
determinare de ,Da” la Etapa 530 (adicd determind c& respectiv conditia ,c” este
satisfcutd), iar procesul trece la Etapa 540. In Etapa 540, CPU determind c& este
indeplinitd conditia specificd. Dupa aceea, procesul trece |la Etapa 595, iar CPU termina
temporar aceasta procedura.

[0064] Dupa aceea, CPU incepe procesarea de la Etapa 600 din FIG. 6, iar procesul
continui cu Etapa 610. In Etapa 610, CPU determin4 dac respectiv conditia de avertizare
este sau nu Tndeplinitd pe baza rezultatului determinarii procedurii din FIG. 4. Cand
conditia de avertizare nu este indeplinitd (atunci cand determinarea de ,Nu” se face Tn
oricare din Etapa 410, Etapa 420, Etapa 440 si Etapa 450), CPU face o determinare de
.Nu” In Etapa 610, iar procesul continud cu Etapa 695. Apoi, CPU termina temporar
aceastd procedurd. Adicd CPU nu executd comanda de avertizare. Intre timp, cand
conditia de avertizare este indeplinitd (Etapa 460), CPU face o determinare de ,Da” in
Etapa 610, iar procesul trece la Etapa 620.

[0065] La etapa 620, CPU determind dacd respectiv conditia specificd este. sau nu
indeplinitd pe baza rezultatului determinarii procedurii din FIG. 5. Cand conditia specifica
nu este ndeplinitad (atunci cand determinarea de ,Nu” se face in oricare dintre Etapa 510,
Etapa 520 si Etapa 530), CPU face o determinare de ,Nu” in Etapa 620 (adicad determina
ca starea curenta este starea in care este necesard comanda de avertizare), iar procesul
continua la Etapa 630. in Etapa 630, CPU transmite comanda de actionare citre buzerul
20, pentru a suna astfel buzerul 20. Ca rezultat, comanda de avertizare este executata.
Dupé aceea, procesul trece la Etapa 695, iar CPU termina temporar aceasta procedura.

[0066] Intre timp, cand se indeplineste conditia specificd (Etapa 540), CPU face o
determinare de ,Da” in Etapa 620 (adicd determind ca respectiv conditia de avertizare
este indeplinitd numai datorita detectdrii eronate, ca o tintad de interferenta, a tintei care nu
este de fapt corespunzatoare unei tinte de interferentd, datoritad aparitiei erorii in rezultatul
calculului directiei de miscare a ftintei), iar procesul continud la Etapa 695. Apoi, CPU
termind temporar aceastad procedura. Adicd CPU nu executd comanda de avertizare. Ca
rezultat, in timp ce comanda de avertizare este executatd in mod corespunzator in
scenariul in care aceastd comanda este de fapt necesara, functionarea inutild a acestei
18
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comenzi poate fi suprimatad, putand astfel creste fiabilitatea comenzii de avertizare. Dupa
aceea, procesul trece la Etapa 695, iar CPU termina temporar aceasta procedura.

[0067] Alimentarea cu energie electricd a lui ECU 10 este continuatd pana cand se
indeplineste o stare predeterminatd chiar si dupd oprirea comutatorului de contact.
Aceasta conditie poate fi configuratd astfel incat aceasta conditie sa fie indeplinita, de
exemplu, cand usa este blocatad sau cand a trecut o perioadad de oprire predeterminata a
vehiculului de la oprirea vehiculului propriu. Cu aceastad configuratie, este posibil sa se
reduc3 posibilitatea ca respectiv comanda de avertizare s nu fie executata in scenariul in
care este necesara aceastd comanda, fiind astfel capabild sd8 execute mai adecvat
comanda de avertizare. -

[0068] Tn cele de mai sus, a fost descris aparatul de asistenta la iesirea dintr-un vehicul n
conformitate cu cel putin un exemplu de realizare, dar prezenta inventie nu este limitata la
cel putin un exemplu de realizare mentionat mai sus, ci sunt posibile diferite modificari in
domeniu, fard a se indeparta de la obiectul prezentei inventii. '

[0069] De exempilu, in cel putin un exemplu de realizare, conditia specificd este indeplinitd
atunci cand sunt indeplinite toate conditiile, conditia ,a" la conditia ,c", dar cerinta pentru
satisfacerea conditiei specifice nu este limitaté la aceasta. De exemplu, conditia specifica
poate fi configuratd astfel incat conditia specifica sa fie indeplinitd atunci cand conditia ,a"
este Tndeplinitd. Cand exista cel putin o parte a unei tinte de interferentd in regiunea de
latime a vehiculului pe partea din spate Rvw in cazul in care conditia de avertizare este
indeplinita, tinta este foarte probabil sa fie detectatd eronat ca tintd de interferentd din
cauza erorii care apare in rezultatul calculului directiei de miscare a tintei. Astfel, chiar si
atunci cand conditia specificd este configuratd astfel incat conditia specificd este
indeplinitd atunci cand numai conditia ,a" este Indeplinitd, functionarea inutild a comenzii
de avertizare poate fi suprimatd. Ca un alt exemplu, conditia specifica poate fi configurata
astfel incét conditia specifica sa fie indeplinitd atunci cand conditia ,a" si conditia ,b" sunt
indeplinite, sau cand conditia ,a" si conditia ,.c" sunt indeplinite.

[0070] Mai mult, in cel putin un exemplu de realizare, comanda de avertizare este
executatd ca o comanda de asistentd la iesirea dintr-un vehicul, dar tipul comenzii de
asistent3 la iesire din vehicul nu este limitat la aceasta. De exemplu, comanda de limitare
a deschiderii usii pentru limitarea unui anumit grad de deschidere a usii sau comanda de
blocare a usii pentru blocarea usii pot fi executate ca o comanda de asistenta la iesirea
dintr-un vehicul. Drept alt exemplu, in plus fatd de comanda de avertizare, comanda de
~ limitare a deschiderii usii sau comanda de blocare a usii pot fi executate ca o comanda de
asistenta la iesirea dintr-un vehicul.

[0071] Mai mult, in cel putin un exemplu de realizare, procesarea sonora a buzerului 20
este executatd ca o comandd de avertizare, dar continutul procesdrii comenzii de
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avertizare nu este limitat la aceasta. De exemplu, urmatoarea procesare poate fi
executat3 ca o comanda de avertizare in locul sau, in plus fatd de procesarea sonoré a
buzerului 20, Tn mod specific, procesarea activarii unui indicator de oglinda laterala
(indicator furnizat intr-o pozitie prestabilitd a fiecdreia din oglinzile din stanga si din
dreapta ale vehiculului propriu) pe partea pe care este detectatd o tinta de interferent3,
procesarea afisarii unui semn predeterminat (de exemplu, un semn pentru indicarea clara
din ce directie a parii din spate stdnga sau partii din spate dreapta se apropie o
interferentd tintd) pe panoul contorului, $i / sau procesarea determindrii unui difuzor (o
componentd a unui sistem de navigatie) s emitd un mesaj predeterminat (de exemplu, un
mesaj de ,avertizare, vehicul care se apropie”). '

[0072] Mai mult, in cel putin un exemplu de realizare, conditia 2 este indeplinitd Tn
momentul Tn care relatia ,TTCSTTCth” este indeplinitd pentru o {intd, dar cerinta pentru
satisfacerea conditiei 2 nu este limitatd la aceasta. De exemplu, conditia 2 poate fi
configuratd pentru a fi Tndeplinitd atunci cand relatia ,TTCSTTCth" este satisfacuta
continuu pentru o tintd pe o perioadd de continuare predeterminatd. Mai mult, conditia 3
poate fi configuratd pentru a fi indeplinitd atunci cand usa de pe partea pe care este
detectata o tintd de interferentd este schimbata din starea inchisa in starea deschisa. Ca
un alt exemplu, conditia 3 poate fi configuratd pentru a fi indeplinitd atunci cand este
detectat un comportament al ocupantului de a opera o unitate de operare a usii (de obicei,
0 maneta interioard a usii) pe baza datelor de imagine luate de o camera din interiorul
vehiculului (camera capabilad sa ofere o imagine a ocupantului in interiorul vehiculului).

[0073] Mai mult, conditia de avertizare este indeplinitd atunci cand toate conditiile, conditia
1 péna la conditia 3 sunt indeplinite in cel putin un exemplu de realizare, dar cerinta
pentru satisfacerea conditiei de avertizare nu este limitatd la aceasta. De exemplu,
conditia de avertizare nu este necesara pentru a include conditia 3 si poate fi astfel
configurata spre a fi indeplinitd atunci cand conditia 1 si conditia 2 sunt indeplinite. Cu alte
cuvinte, comanda de avertizare poate fi configuratd pentru a fi executata, indiferent daca
ocupantul are sau nu intentia de iesire din vehicul.

[0074] Drept alt exemplu, comanda de avertizare poate fi executata in doua etape. in mod
specific, comanda de avertizare include doua tipuri de comanda, adicd comanda de
avertizare normald si comanda de avertizare de grad scazut (comanda este inferioara in
gradul de asistentd decat comanda de avertizare normald). Comanda de avertizare de
grad scdzut este, de exemplu, comanda executdrii procesdrii mentionate mai sus de
pornire a indicatorului oglinzii laterale. Comanda normald de avertizare este, de exemplu,
comanda executdrii, pe langa procesarea activarii indicatorului oglinzii laterale, cel putin a
uneia dintre ,procesarea sonora a buzerului, procesarea afigdrii semnului pe panoul
contorului sau procesarea de determinare a difuzorului de a emite un mesaj." Comanda de
avertizare de grad scdzut este executatd atunci cand conditia 1 si conditia 2 sunt
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Tndeplinite (adicd atunci cand se detecteazd o tintd de interferentd in timpul opririi
vehiculului, dar usa este in starea inchisd). Comanda normaléa de avertizare se executa
atunci cand, pe langa conditia 1 si conditia 2, conditia 3 este indeplinitd (adicd atunci cand
este detectatd o tintd de interferentd si usa este in stare deschisd in timpul opririi
vehiculului).

Cand usa este Tnchisd, nu este posibil s& se stabileascd dacad ocupantul iese sau nu pe
aceastd usd. Cu alte cuvinte, se considerd atat posibilitatea ca ocupantul s& aiba intentia
de iesire din vehicul, dar nu chiar a deschis usa in prezent, cat si posibilitatea ca
ocupantul s& nu aiba intentia de iesire din vehicul si usa s& fie mentinuta in stare inchisa.
Astfel, atunci cand usa este in starea inchisa, este posibil s& se realizeze simultan, prin
executarea comenzii de avertizare de grad scdzut, ,notificarea Tn prealabil a ocupantului
care are intentia de iesire din vehicul de existenta tintei de interferentd” si ,evitare, datoritd
executdrii comenzii normale de avertizare, a unui sentiment de dlsconfort reS|mt|t de
ocupantul care nu are intentia de iesire din vehicul”.

Cand toate conditiile 1 pana la conditia 3 sunt indeplinite, in locul comenzii normale de
avertizare, comanda de limitare a deschiderii usii sau comanda de blocare a usii pot fi
executate ca o comanda de asistentd la iesirea dintr-un vehicul. Ca un alt exemplu, pe
langd comanda normald de avertizare, comanda de limitare a deschiderii usii sau
comanda de blocare a usii pot fi executate ca o comandé de asistenta la iesirea dintr-un
vehicul.

[0075] Mai mult, in configuratia cel putin a unui exemplu de realizare, se introduce linia de
determinare L a intersectarii $i se detecteaza o tinta de interferentd pe baza TTC-ului unei
tinte, dar metoda de detectare pentru o {intd de interferenta nu este limitata la aceasta. De
exemplu, pot fi setate zone virtuale (in mai multe detalii, zone din gama de iradiere a
senzorului radar 12) fiecare avand o dimensiune si o forma predeterminate pe partea din
spate a propriului vehicul (de obicei, pe partea din spate stanga si partea din spate
dreapta), iar cand o {intd detectatd de senzorul radar 12 este pozitionatd intr-una din
zonele virtuale, tinta poate fi detectats ca o tinta de interferenta. In acest caz, forma zonei
nu este deosebit de limitatd si poate fi, de exemplu, o form& trapezoidald sau o forma
dreptunghiulara.
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Revendicari:
1. Un aparat de asistenta la iesirea dintr-un vehicul, care cuprinde:

un dispozitiv (12) de achizitie de informatii {intd configurat pentru a detecta o tintd
existentd pe partea din spate a unui vehicul propriu si pentru a obtine, ca informatii tinta,
informatii despre f{inta detectata; si

o unitate de comanda (10) configuratd pentru a executa comanda de asistenta la iesirea
dintr-un vehicul pentru a ajuta un ocupant al propriului vehicul sa iasé in siguranta din
propriul vehicul,

in care unitatea de comanda este configurata:

sd determine, pe baza informatiilor tintd, dacé este detectatd o tintd de interferenta care
poate interfera cu iesirea Tn sigurantd a ocupantului din propriul vehicul in timpul unei opriri
a vehiculului;

sa determine daca este indeplinitd o conditie de asistenta la iesirea dintr-un vehicul,
conditia de asistenté la iesirea dintr-un vehicul fiind indeplinitd cel putin atunci cand este
detectata finta de interferenta;

sad determine, atunci cand este indeplinitd conditia de asistenta la iesirea dintr-un vehicul,
daca este indeplinitd o conditie specifica, conditia specifica fiind o conditie care trebuie
indeplinitd atunci cand cel putin o parte a tintei de interferentd exista n regiunea de latime
a vehiculului pe partea din spate, fiind o regiune intre o linie virtuala care se extinde dintr-o
portiune de colt din stanga spate a vehiculului propriu spre directia din spate, in directia
din fata si din spate a propriului vehicul, si o linie virtuala care se extinde dintr-o portiune
de colt din spate dreapta a propriului vehicul catre directia din spate;

sa execute comanda de asistenta la iesirea dintr-un vehicul atunci cand conditia specifica
nu este Indeplinitd; si

sa evite executarea comenzii de asistentd la iesirea dintr-un vehicul atunci cand conditia
specifica este indeplinita.

2. Aparat de asistenté la iesirea dintr-un vehicul conform revendicérii 1, Tn care,

dintr-o portiune de capat fatd a tintei de interferentd, portiunea cea mai apropiatd de
propriul vehicul Tn directia de 1&time a vehiculului, a propriului vehicul, este definitd ca
portiune apropiata,
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liniile virtuale care au fiecare o lungime predeterminatd, sunt pozitionate pe o axa de
referintd care trece prin poriunea de colt din spate stdnga si portiunea de colt din spate
dreapta a vehiculului propriu, si se extind spre l&timea vehiculului in directii exterioare din
portiunea de colt din spate stanga si portiunea de colt din spate dreapta, respectiv, sunt
definite ca linii de determinare a intersectarii, si

unitatea de comanda (10) este configurata:

sd determine ca tinta detectatd este o tinta de interferentd atunci cand intersectia dintre o
linie de extensie care se extinde de la portiunea apropiatd de-a lungul unei directii de
miscare a tintei detectate si axa de referintd este pozitionatd pe una dintre linile de
determinare a intersectérii, si perioada prevazuta, precorizatd a fi necesard pentru ca
obiectivul detectat sd ajunga la intersectie, este egald cu sau mai scurtd decat o valoare
prag a perioadei predeterminate; si

sd determine cd respectiv conditia specificd este Indeplinitd in continuare atunci cand
magnitudinea unei valori de modificare pe perioadd de unitate a unei pozitii a intersectiei
este egald cu sau mai mare decét valoarea prag a valorii de modificare predeterminate.

3. Aparat de asistent3 la iesirea dintr-un vehicul conform revendicarii 1 sau 2, in care
unitatea de comanda (10) este configuratd pentru a determina faptul cd starea specifica
este indeplinitd in continuare atunci cand o componenta a vitezei tintei de interferentd in
directia din fatd si din spate a vehiculului propriu este mai mare de 0 si este mai micd
decat valoarea prag de viteza prestabilit, si / sau o componentd a unei decelerdri a tintei
de interferentd in directia din fatd si din spate este egald cu sau mai mare decéat o valoare
prag de decelerare predeterminata.
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