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FICIUL BE STAT FEITRU IV TH 51 MARCI
Cerere de hrevet de Inventie

---------------------------------------------------------

Sistem asistiv pentru motociclete

Inventia Tsi are aplicabilitate in domeniul sistemelor asistive de monitorizare si
acordare de asistenta conducatorilor de motociclete cu scopul de a diminua riscurile
de accidente.

In cererea de brevet US2021268982A1 este prezentatd o solutie tehnica
dedicatd monitorizarii pozitiei si deplasarii unei motociclete si de asemenea este
revendicat un sistem care propune o metoda de caracterizare a pozitiei motocicletei,
motociclistului si a stilului de mers. Dispozitivul de monitorizare a motocicletei este
alcatuit dintr-o unitate senzoriala care detecteaza datele accelerometrice relevante si
o unitate de control si analiza care, in urma procesarilor datelor accelerometrice
genereaza informatii despre pozitia i deplasarea motocicletei. De asemenea mai este
revendicat un program de calculator care ruleaza in unitatea de control si analiza si
care pe baza datelor accelerometrice identifica diverse situatii ale pozitiei motocicletei
cum ar fi pozitia normala sau o pozitie critica. Utilizarea unui senzor de acceleratie,
denumit accelerometru, induce in detectia pozitiei erori foarte mari. Este cunoscut
faptul ca un accelerometru este afectat de vibratii, iar aceasta eroare indusa in
masuratorile accelerometrului poate genera date eronate. Pentru determinarea
pozitiei spatiale a motocicletei este necesara utilizarea unui senzor inertial.

In cererea de brevet DE102014206923A1 este dezvaluita o solutie tehnica prin
care, prin intermediul unor dispozitive ce sunt montate pe un vehicul sau pe o
motocicleta sunt identificate evenimente cum ar fi accidentele si se trimite un apel de
urgenta. Cererea de brevet dezvaluie si o metoda de analiza a datelor ce sunt
generate de o muititudine de senzori cum ar fi senzori de acceleratie, senzori de
inclinare, senzori de viteza, aceste date fiind comparate cu niste valori de prag cu
scopul de a identifica o situatie de accident. Metoda de achizitie si analiza a datelor
este expusa sub forma unui program de calculator. Solutia propusa de autor are la

baza o detectie comportamentald, fiind mult mai greu de determinat decat in cazul
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unor date legate de pozitie sau viteza unei motocicleta. Autorii urméaresc determinarea
unui accident printr-un set de actiuni pe care un conducator de motocicleta le face in
cazul in care este implicat intr-un accident. Aceasta metoda de detectie este complexa
si nefezabila.

O metoda de clasificare a situatiilor de accidente este dezvaluita in cererea de
brevet EP3572292A1. Datele generate de o pluralitate de senzorii sunt analizate ntr-
o prima etapa cu scopul de a identifica o situatie de accident iar daca acest lucru este
validat se analizeaza datele generate de un senzor de camp magnetic cu scopul de a
afla care este natura obstacolului de impact, acesta putand fi un alt vehicul sau un
pieton, a doua situatie presupunand un potential de risc mai ridicat. Capacitatea de
detectie prin intermediul unui senzor de camp magnetic este fezabila doar in conditiile
n care consideram ca orice corp este format din material feros. Astfel coliziunea unei
motociclete cu un pom nu poate fi determinata, un senzor magnetic fiind incapabil sa
determine natura unui astfel de obstacol. in spetd pana la momentul actual nu exista
o tehnica radio sau care se bazeaza pe camp electro-magnetic care sa permita
determinarea naturii unui obstacol.

Cererea de brevet WO2008145510A1 prezintd un sistem de detectie a
accidentelor, acest sistem este alcatuit dintr-o pluralitate de senzori (acceleratie,
giroscopici, camera, lidar, radar, etc.), o unitate CPU, o memorie, mai multe module
de iesire de natura acustica, optica sau radio.

Fatd de masini, motocicletele sunt mijloace de miscare mult mai dispuse
accidentelor. Daca pe masina exista sisteme de apel de urgenta, in cazul unei
motociclete acest lucru nu se aplicd. In cele mai multe accidente conducétorii
vehiculelor pe doua roti sunt incapabili s& apese un buton care sa apeleze Tn mod
automat sistemul de urgentd. Propunerea vine in vederea scaderii timpului de
interventie al echipelor de urgenta la locul accidentului, prin implementarea unui
sistem inteligent care este montat pe motocicleta si care colecteaza date. Prin
intermediul dispozitivului sunt colectate date relevante despre motocicleta, analizate,
iar Tn cazul aparitiei un pattern de accident prin intermediul oricarui mijloc este alertat
sistemul de urgenta. Obstacolul cel mai mare in determinarea accidentelor este dat
de posibilitatea aparitiei de false-pozitive sau a accidentelor minore ce nu necesita
interventia serviciilor de urgenta. Acest lucru poate sa genereze situatii neplacute mai
ales in cazul alertarii automate a serviciului de urgenta. Pentru a evita astfel de cazuri

inventia permite utilizatorului ca in cazul unui accident minor, sau in cazul aparitiei
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unui false-pozitive sa anuleze transmisia alertei catre entitatile alese in termen de
cateva secunde, Tn sens contrar transmisia facandu-se automat. Anularea interventiei
se face dupa conform unui timp configurabil, dar Tn mod standard, acesta este stabilit
la 30 de secunde. in termen de 30 de secunde utilizatorul trebuie sa isi scoata
telefonul si sa apese pe butonul de anulare. Screen-ul cu anularea alertarii sistemului
de urgenta apare in mod automat fiind generat de la nivelul dispozitivului. Mai mult
decét atat pentru a eficientiza interventia echipei medicale fiecare dispozitiv are stocat
un set de date medicale. in cazul in care persoana accidentatd are nevoie de
transfuzie de sange, echipa medicala prin intermediul alertei, va cunoaste inainte de
a ajunge la locul accidentului grupa medicala a conducatorului. Pentru a anula riscul
ca o alta persoana sa conduca vehiculul, iar datele acestuia sa nu fie stocate la nivel
de dispozitiv. In cazul in care nu existd comunicatie Bluetooth cu terminalul mobil
imperecheat cu dispozitivul, datele medicale nu se vor transmite catre sistemul de
urgenta. Acest beneficiu de a transmite date medicale pentru o interventie mai rapida
este total conditionat de validitatea datelor medicale.

Ridesafe este un intreg sistem ce isi propune s& aducd motocicletele Tn
universul loT, indiferent de vechimea motocicletei pe care acesta va fi montat.
Sistemul este format din 3 mari componente:

Un sistem electronic

Un server ce prelucreaza datele, stocheaza datele colectate intr-o baza de date
si pune la dispozitie api-uri de comanda, achizitie si vizualizare atat pentru dispozitiv
cat si pentru suita de aplicatii

O suita de aplicatii ce ofera o gama variata de functionalitati pentru vizualizarea
si controlul dispozitivelor electronice.

Dispozitivul electronic. Acesta este compus dintr-o unitate de procesare, n
acest caz un microcontroller si o serie de componente adiacente cum ar fi:

O componenta senzoriala, de achizitie a datelor, aici fiind colectate date cum
ar fi:

Pozitia spatiala a dispozitivului

Viteza cu care se deplaseaza ansamblul pe care este montat dispozitivul

Acceleratiile tridimensionale ale ansamblului

Pozitia geografica a ansamblului

Informatii legate de starea de conectivitate a dispozitivului ( RSSI-ul conexiunii
GSM)
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Informatii legate de bateria motocicletei cat si bateria de back-up a
dispozitivului

O componenta de management a alimentarii - dispozitivul este gandit sa fie
low-power si sa functioneze cat mai mult pe bateria proprie fara a afecta consumul
bateriei motocicletei.

Dispozitivul monitorizeaza in timp real atat bateria proprie cat si bateria motocicletei
si urmareste ca schimbul de energie, pentru incarcarea bateriei proprii, sa fie preponderent
in timpul mersului. Bateria motocicletei va incarca bateria dispozitivului doar in cazul in care
motocicleta nu a fost pornita pentru o perioada mai lunga de timp. Cu toate astea dispozitivul
protejeaza bateria, permitand aceasta descarcare doar atunci cand bateria motocicletei este
peste 60% din capacitatea acesteia de fabrica. Determinarea acestor praguri a fost realizata
prin studierea modului de comportare a bateriilor cu Pb pentru o durata mai lunga de timp.

O componenta de comunicatie care permite transferul datelor de la dispozitiv la
server prin douda metode, Bluetooth si GSM. Comunicatia bluetooth este definita ca fiind
comunicatia principala, cand aceasta este prezenta transferul datelor este realizat prin
intermediul acestei comunicatii, iar in lipsa ei prin intermediul GSM. Comunicatia GSM ne
permite controlul si monitorizarea de la distanta a motocicletei, acest lucru inseamna ca
indiferent de distanta putem vizualiza informatii despre aceasta ( pozitia spatiala, pozitia
geografica, starea bateriilor, etc) . Datele preluate atat prin bluetooth cat si prin GSM sunt
transmisie mai departe catre server, acesta din urma permitand vizualizarea datelor de catre
suita de aplicatii. Serverul ce prelucreaza, monitorizeaza si pune la dispozitie datele.
in sistemul prezentat serverul este componenta de mijloc ce faciliteazd controlul,
monitorizarea si vizualizarea datelor, mai ales in lipsa comunicatiei bluetooth. Atunci cand
dispozitivul electronic nu este conectat prin bluetooth cu un telefon mobil, serverul este cel
care primeste de la aplicatiile mobile requesturi de informatii in timp real, ca mai apoi serverul
sa transmita catre dispozitiv prin intermediul comunicatiei GSM requesturi de stare. Dupa ce
dispozitivul primeste aceste request-uri, trimite inapoi raspunsuri cu starea acestuia, iar
serverul le transmite mai departe citre aplicatia care le-a solicitat. In mod aseméanator
functioneaza si atunci cand sunt transmise din aplicatie comenzi de control, cum ar fi
deblocarea dispozitivului, respectiv a alarmei inteligente. Atunci cand dispozitivul este
conectat prin intermediul bluetooth cu aplicatia mobild, informatiile despre stare sunt

transmise direct catre dispozitiv si in paralel catre server pentru a se
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face sincronizarea intre starea dispozitivului si starea dispozitivului stocata in server. Suita de
aplicatii Aplicatiile sunt interfata dintre utilizator si dispozitiv. Prin intermediul acestora
utilizatorul poate realiza urmatoarele functii:

Vizualizare locatie motocicleta in timp real

Vizualizare istoric trasee

Deblocare alarma

Configurare dispozitiv

Initializare dispozitiv

Ridesafe este un dispozitivembedded, dezvoltat modular, cu scopul de a rezolva niste
nevoi prezente in randul conducatorilor de motocicletd. Acest dispozitiv senzorial
achizitioneaza date de la nivelul motocicletei cu scopul de a le analiza si a putea oferi
informatii relevante motociclistului. Plecand de la o serie de senzori conectati la un
microcontroler, dispozitivul pune la dispozitia utilizatorului informatii despre pozitia spatiala,
parametrii de miscare, (ex. Viteza sau inclinarea), informatii despre starea tehnica a
motocicletei si de asemenea starea de sigurantda a motocicletei. Din punct de vedere al
feature-urile principale si urmarind aceleasi obiective ca cele mentionate anterior, Ridesafe

inglobeaza:

» O alarma inteligenta, care poate fi configurata pe diferite niveluri de sensibilitate,
dar si din punct de vedere al alertarii. Fata de alte alarme, acest dispozitiv poate anunta un
incident atat sonor, utilizadnd o sirena, cat si silentios prin intermediul unui sistem de
notificari. Modul de alertare poate fi configurat in functie de dorinta utilizatorului. Nivelul
de considerare a unui incident este de asemenea configurabil. Mai mult decat atat pentru
a preveni metodele de furt mai performante, dispozitivul este capabil de a oferi informatii
despre locatie pentru o perioada lunga de timp. Inglobeaza un mod inteligent de alertare in
functie de capacitatea de localizare si de conectare la reteaua GSM. Acest mod a fost
prevdzut pentru cazurile in care motocicleta este transportata in vehicule ce nu permit
comunicatii radio sau receptionarea datelor satelitare. Putem spune cd implementeaza intr-
un mod inovativ functia de keyless go, permitand utilizatorului ca atunci cand acesta se
apropie cu telefonul de motocicleta, aceasta sa se deblocheze in mod automat. Pentru
cazurile in care utilizatorul nu doreste utilizarea telefonul pentru deblocare, dispozitivul

permite deblocarea prin intermediul cheii motocicletei.
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* O functie de reducere a timpului de raspuns al autoritatilor prin utilizarea a doua
concepte, Automatic Crash Detection si Automatic Emergency Call monitorizeaza in
permanenta datele si poate decide daca s-a produs un incident, urmand ca functia AEC (
Automatic Emergency Call ) sa notifice instant o serie entitati configurabile din aplicatie (
sistemul de urgenta, persoane apropiate sau call center-ul Ridesafe ). La fel ca si in cazul

alarmei aceste functii sunt configurabile si pot fi activate sau dezactivate.

* Ofunctie de ride tracking care permite utilizatorului sa colecteze date despre modul
in care acesta conduce motocicleta. Informatiile ajung pe serverul ridesafe, unde pot fi
analizate de utilizator prin intermediul celor trei aplicatii. De asemenea pe baza acestor
informatii se pot face analize automate ce pot scoate in evidenta unde sunt facute greseli
sau metode prin care utilizatorul isi poate imbunatatii stilul de condus. Ride Tracking
targeteaza de asemenea persoanele care merg cu motocicleta pe circuit, pentru competitii,
si au nevoie de un feedback bazat pe date de la senzori.

Cele trei aspecte mentionate mai sus scot in evidenta capacitatea dispozitivului de a
implementa functii noi plecand de la un core al carui scop este achizitia de date ce
caracterizeaza in detaliu o motocicleta. Fatd de stadiul actual al tehnicii Ridesafe
implementeaza printr-o modalitatea eficienta un sistem ce permite utilizatorului sa faca orice
motocicletd mai avansata tehnologic decat motocicletele de ultima generatie din punct de
vedere al datelor colectate, al securitatii motocicletei dar si al securitatii utilizatorului. Atat
colectarea datelor cat si sistemele de comunicatie pe care le inglobeaza si le combina in
functie de necesitate fac ca dispozitivul sa fie unul robust, eficient si sigur. Sinergia dintre
dispozitiv, server si aplicatii releva un sistem capabil sa colecteze, sa proceseze si sa puna la
dispozitia utilizatorului informatii concise despre motocicleta, drum si tipul de mers al
fiecaruia.

Se da, in continuare, o varianta de realizare a inventiei, in legatura si cu figurile 1...
care reprezinta:

figura 1: Schema sistemului RIDESAFE

figura 2: schema bloc a dispozitivului senzorial si de comunicatii

figura 3: schema bloc a dispozitivului de monitorizare a paramerilor motociclistului

figura 4: schema bloc a dispozitivului de monitorizare a motocicletei

figura 5: schita unui exemplu de inclinare a motocicletei
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figura 6: schita unui exemplu de inclinare a drumului

figura 7: organigrama specifica programului de calculator pentru dispozitivul de
monitorizare a motocicletei

ficgura 8: organigrama specifica programului de calculator pentru dispozitivul de
monitorizare a paramerilor motociclistului

figura 9: organigrama specifica programului de calculator pentru dispozitivul senzorial
si de comunicatii

figura 10: organigrama specifica programului pentru aplicatia server

figura 11: organigrama specifica programului pentru aplicatia dispozitivului mobil

Sistemul RIDESAFE este alcatuit, conform intentiei, dintr-un dispozitiv sensorial si de
comunicatii DSC (figura 1) care este montat pe o motocicleta 1, care este condusa de un
motociclist 2, dintr-un dispozitiv de monitorizare a pozitiei corpului DMPC, dispozitivul
sensorial si de comunicatii DSC comunica cu un dispozitiv mobil 3 pe care ruleaza o aplicatie
mobild 4, de asemenea dispozitivul sensorial si de comunicatii mai comunica cu un server 5
pe care ruleaza o aplicatie server 6, aceasta comunicatie fiind stabilita printr-un releu de
comunicatii 7 ce apartine unei retele de comunicatii mobile.

Dispozitivul sensorial si de comunicatii DSC este alcatuit conform intentiei dintr-o
unitatea de achizitie si procesare a datelor 8 (figura 2), ce este in sine cunoscuta fiind un
microcontroler care achizitioneaza date de la un senzor de acceleratie 9, de la un modul GPS
10 si de la un senzor giroscopic 11, stocheaza aceste date intr-o memorie interna si le
transmite prin intermediul unui modul de comunicatii Bluetooth 12 catre dispozitivul mobil 3
gi catre un server 5 prin intermediul unui modul de comunicatii GPRS 13; de asemenea
microcontrolerul mai comunica cu o unitate de management a consumului 14 prin care se
face managementul de consum a dispozitivului sensorial si de comunicatii DSC, energia fiind
furnizata atat de la o baterie de back-up 15 cat si de la bateria motocicletei BM; Dispozitivul
de monitorizare a pozitiei corpului DMPC este alcatuit dintr-o unitate de achizitie si procesare
a datelor de pozitie 16 (figura 3) care preia datele de la un senzor accelerometric de pozitie
17 si de la un senzor giroscopic de pozitie 18 si genereaza semnale de comada catre o unitate
haptica stanga 19 si catre o unitate haptica dreapta 20 precum si catre o unitate haptica fata
21 s5i catre o unitate haptica spate 22, si dintr-un modul de comunicatii pe distanta scurta 23,

alimentarea fiind facuta prin intermediul unei baterii 24; Dispozitivul de monitorizare a
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pozitiei corpului DMPC mai include o memorie in care sunt stocate informatii despre
motocilcist cum ar fi datele de indetitate, grupa sanguina, etc. Dispozitivul de monitorizare a
parametrilor motocicletei DMPM este alcatuit dintr-o unitate de achizitie si procesare a
datelor motocicletei 25 (figura 4) la care este conectat un senzor de unghi de directie 26 si un
senzor de vitezd a motocicletei 27, de asemenea mai este conectat un senzor de distanta
stang 28 (figura 28) si un senzor de distanta drept 29, acesti senzori masoare distantele d1 si
d2 dintre doua puncte ale motocicletei si carosabil astfel incat, in corelare cu unghiul de
inclinare a motocicletei, sa se poata stabili unghiul de inclinare a suprafetei carosabile,
pozitionarea acestor senzori se va face in anumite zone ale motocicletei astfel incat sa se
obtina un raport optim intre sensibilitate si domeniul de masura. Datele generate de senzori
sunt transmise spre dispozitivul senzorial si de comunicatii DSC prin intermediul unui modul
de comunicatii seriale 30. Alimentarea dispozitivului se face de la o baterie 31.

Programul de calculator care ruleaza in unitatea de achizitie si procesare 23 a
dispozitivului de monitorizare a parametrilor motocicletei DMPM este implementat, conform
intentiei, ca o succesiune de operatii dupa cum urmeaza: lansarea in executie a programului,
reprezentata prin eticheta a3 (figura 7) urmata de initializarea microcontrolerului si a
perifericelor, reprezentata prin eticheta b3, dupa care urmeaza operatiile de citire a datelor
de la senzorii de monitorizare a unor parametri ai motocicletei cum ar fi citirea datelor de
viteza, reprezentata prin eticheta c3, citirea unghiului de directie, reprezentata prin eticheta
d3, urmata de citirea datelor de la senzorii de distanta stang 28 si drept 29 ce mdsoara
distanta dintre doua puncte ale motocicletei si suprafata carosabilului, aceasta operatie este
reprezentata de eticheta e3 apoi toate datele achizitionate sunt trimise printr-un protocol de
comunicatie seriala spre dispozitivul sensorial si de comunicatii DSC, aceasta operatie este
reprezentata prin eticheta f3.

Programul de calculator care ruleaza in unitatea de achizitie si procesare 16 a
dispozitivului de monitorizare a parametrilor motociclistului DMPC este implementat,
conform inventiei, ca o succesiune de operatii dupa cum urmeaza: lansarea in executie a
programului, reprezentatd prin eticheta a2 (figura 8) urmata de initializarea
microcontrolerului si a perifericelor, reprezentata prin eticheta b2, citirea datelor giroscopice,
reprezentata prin eticheta c2, citirea datelor accelerometrice reprezentata prin eticheta d2,
receptionarea mesajelor de la dispozitiv sensorial si de comunicatii DSC reprezentata prin

eticheta e2, conditionarea mesajului astfel incat daca este trimis un mesaj de comanda pentru
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activarea actuatorului stang acesta va fi activat, ceea ce inseamna ca motociclistul trebuie sa

si orienteze corpul spre dreapta pentru marirea unghiului (D¢ si implicit marirea unghiului

(Pm reducandu-se astfel riscul de derapare a motocicletei, aceasta operatie de conditionare

fiind reprezentata prin eticheta g2 iar daca este trimis un mesaj de comanda pentru activarea
actuatorului drept acesta va fi activat, ceea ce inseamnad cd motociclistul trebuie sa si
orienteze corpul spre stanga, datele accelerometrice si giroscopice care dau informatii despre
pozitia motociclistului sunt trimise spre dispozitivul sensorial si de comunicatii DSC, aceasta
operatie este reprezentata prin eticheta k2.

Programul de calculator care ruleaza in unitatea de achizitie si procesare 8 a
dispozitivului senzorial si de comunicatii DSC este implementat, conform intentiei, ca o
succesiune de operatii dupa cum urmeaza: lansarea in executie a programului, reprezentata
prin eticheta al (figura 9) urmata de initializarea parametrilor microcontrolerului si ai
perifericelor (senzori si module de comunicatie), aceasta operatie este reprezentata prin
eticheta b, apoi se citesc datele de la senzorul de acceleratie 9 si de la senzorul giroscopic 11,
aceasta operatie este reprezentata prin eticheta c, apoi se receptioneaza datele parametrilor
motocicletei, receptionate de la dispozitivul de monitorizare a parametrilor‘ motocicletei
DMPM, si datele corpului motociclistului, receptionate de la dispozitivul de monitorizare a
parametrolor corpului DMPC, pe baza datelor receptionate si achizitionate de la senzori se va
evalua o posibila situatie de impact sau de rasurnare; daca se identifica o situatie de impact
printr-o crestere brusca a acceleratiei pe directia de deplasare a motocicletei sau daca se
identifica o rasturnare prin masurarea anumitor valori critice de acceleratie sau de rotatie a
senzorilor de acceleratie 9 si giroscopic 11 sau daca se identifica o cadere a motociclistului
prin intermediul senzorului de acceleratie 17 si a senzorului giroscopic 18, aceasta operatie
de identificare si conditioanre este reprezentata prin eticheta el, dispozitivul DSC va trimite
un mesaj SOS catre server prin intermediul modului de comunicatii GPRS 13, acest mesaj
continand informatii despre coordonatele GPS ale locului accidentului, despre identitatea
motocilistului precum si despre unii parametri ai acestuia cum ar fi grupa sanguing, varsta,
acesti parametri fiind receptionati de catre dispozitivul senzorial si de comunicatii de la
dispozitivul de monitorizare a parametrilor motociclistului DMPM, aceste date ajungand in
baza de date a serverului dar si la dispeceratul serviciului de urgente prin apelare automata a

numarului unic 112, operatia de trimitere a datelor este reprezentata prin eticheta f1 iar
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programul se finalizeaza, operatie reprezentata prin eticheta s1; daca nu a fost identificat

niciun eveniment se va calcula valoarea unghiului de prag (Pp, aceastd operatie este
reprezentata prin eticheta g1, apoi se compara valoarea unghiului motocicletei (pm cu

valoarea unghiului (Dp, astfel incat daca (Pm < (Pp, aceasta eticheta de conditionare este

reprezentata prin eticheta h1l, se va trimite un mesaj de actiune spre unitatea haptica dreapta
20, daca inclinatia motocicletei este spre stanga, sau spre unitatea haptica stanga 19 daca

inclinatia motocicletei este spre dreapta astfel incat, prin repozitionarea corpului
motociclistului se va mari unghiul (Dp si implicit se va mari si unghiul (Dm, aceasta operatie

este reprezentata de eticheta i; toate datele achizitionate si procesate sunt trimise spre un
server 5, aceasta operatie este resprezentata prin eticheta k.

Programul de calculator care ruleaza in server este implementat, conform intentiei,
ca o succesiune de operatii dupa cum urmeaza: serverul 5 primeste prin pachete de date de
la dispozitiv sensorial si de comunicatii DSC si analizeaza daca mesajul contine alerta de
evenimente cum ar fi: rasturnarea motocicletei, impactul motocicletei, caderea
motociclistului sau alte categorii de evenimente ce pot indica un anumit risc pentru
motociclist sau pentru trafic si daca este identificata o alerta de accidentare a motociclistului,
prin indicarea unei pozitii orizontale de catre datele generate de senzorul de acceleratie 9 si
senzorul gyroscopic 11 ale dispozititului sensorial de comunicatii in urma unui soc indicat de
senzorul de acceleratie 9 atunci va fi configurat un mesaj ce va contine datele de identificare
a motociclistului precum si unii parametri de interes pentru echipa de interventie de urgenta,
cum ar fi grupa sanguina sau existenta unor alergii, aceasta operatie fiind reprezentata prin
eticheta d_s (figura 10), iar aceste date vor fi trimise catre echipa de interventie pentru a
facilita acordarea de prin ajutor intr-un timp cat mai scurt si cat mai eficient, aceasta operatie
fiind reprezentata prin eticheta e_s; daca nu a fost identificata o alertda de evenimente
programul va detecta anumite riscuri la care a fost expus motociclistul cum ar fi adoptarea
unui unghi de inclinare prea mare in efectuarea unor viraje in curbe, schimbari bruste ale
directiei de mers, accelerari-decelerari bruste, etc., aceste riscuri nesoldandu-se cu daune sau
victime dar repetarea lor poate sa indice o probabilitate de aparitie a unor accidente daca
motociclistul nu isi imbunatateste stilul de condus; detectia riscurilor se face pe baza

semnalelor trimise de catre dispozitivul senzorial si de comunicatii DSC, dispozitivul de
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monitorizare a pozitiei corpului DMPC si dispozitivul de monitorizare a pozitiei motocicletei
DMPM; aceasta operatie este reprezentata prin eticheta f_s; datele rezultate in urma
operatiei de detectie de risc sunt salvate intr-o bazd de date, aceastda operatie este
reprezentata prin eticheta g_s; pe baza unui istoric al riscurilor la care s-a expus motociclistul
in timpul condusului se calculeaza un coeficient de risc ce ii va fi atribuit, aceasta operatie
este reprezentata prin eticheta h_s; apoi datele sunt afisate, la cerere utilizatorului, pe o
interfata grafica a aplicatiei ce ruleaza pe server si sunt transmise spre un dispozitiv mobil 3
al carui identificator este salvat in baza de date.

Programul de calculator care ruleaza in dispozitivul mobil 3 (figura 11) este
implementat ca o succesiune de operatii dupa cum urmeaza: dispozitivul mobil receptioneaza
datele de la dispozitivul senzorial si de comunicatii DSC prin intermediul modului Bluetooth
propriu, in sine cunoscut, si de asemenea receptioneaza datele trimise de catre server prin
intermediul modulului GPRS propriu, in sine cunoscut, proceseaza datele receptionate si le
afiseaza.

Se exemplifica in cele ce urmeaza un scenariu de functionare: |la deplasarea in curbe

motoacicleta se inclina cu un unghi (Pm , acest unghi fiind determinat prin unghiul de inclinare
(Dc stabilit de motociclist prin inclinarea corpului sau spre centrul de curbura al traiectoriei

de deplasare. Exista o valoare minima a unghiului (Dm pentru care se minimizeaza riscul de

rasturnare, aceasta valoare minima este data de calitatea suprafetei de deplasare, de viteza
de deplasare, de calitatea pneurilor, de raza de curburd, de unghiul de finclinare a

carosabilului, de masele motocicletei si a motociclistului, etc. Se poate stabili o valoare

minima de siguranta pentru unghiul de inclinare a motocicletei (Dm astfel incat acest unghi
sa fie mai mic decat o valoare de prag (Dp, aceasta valoare de prag se determinad cu relatia:

Pp = kv* kc*V*([)d unde Kv este un coeficient de vitezd, Kc este un coeficient ce
inglobeaza calitatea suprafetei de deplasare (se va lua in considerare un caz defavorabil),
masele motocicletei si a motociclistului si calitatea pneurilor iar (Dd este unghiul de directie

stabilit de motociclist prin intermediul ghidonului. Atunci cand unghiul de inclinare a

motocicletei (Dm devine mai mic sau egal cu valoarea de prag Pp dispozitivul de
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monitorizare a pozitiei corpului DMPC va genera un semnal haptic prin intermediul unitatii
haptice stangi 19 sau a unitatii haptice drepte 20, in functie de sensul razei de curburd a
traiectoriei de deplasare a motocicletei, acest semnal haptic fiind sub forma de vibratii care
actioneaza in sensul orientarii corpului pentru cresterea unghiului de inclinare a motocicletei

si evitarea riscului de rasturnare.
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REVENDICARI

1. Sistem de monitorizare a unei motociclete caracterizat prin aceea ca este alcatuit
dintr-un dispozitiv senzorial si de comunicatii (DSC) care este montat pe o motocicleta (1),
care este condusa de un motociclist (2), dintr-un dispozitivde monitorizare a pozitiei corpului
motociclistului (DMPC), dispozitivul senzorial si de comunicatii (DSC) comunica cu un
dispozitiv mobil (3) pe care ruleaza o aplicatie mobila (4), de asemenea dispozitivul senzorial
si de comunicatii mai comunica cu un server (5) pe care ruleaza o aplicatie server (6), aceasta
comunicatie fiind stabilitd printr-un releu de comunicatii (7) ce apartine unei retele de
comunicatii mobile.

2. Dispozitiv senzorial si de comunicatii (DSC) conform revendicarii 1 caracterizat prin
aceea ca este alcatuit dintr-o unitatea de achizitie si procesare a datelor (8), care
achizitioneaza date de la un senzor de acceleratie (9), de la un modul GPS (10) si de la un
senzor giroscopic (11), stocheazad aceste date intr-o memorie internd si le transmite prin
intermediul unui modul de comunicatii Bluetooth (12) catre dispozitivul mobil (3) si catre un
server (5) prin intermediul unui modul de comunicatii GPRS (13); de asemenea unitatea de
achizitie si procesare a datelor (8) mai comunica cu o unitate de management a consumului
(14) prin care se face managementul de consum a dispozitivului senzorial si de comunicatii
(DSC), energia fiind furnizata atat de la o baterie de back-up (15) cat si de la bateria
motocicletei (BM).

3. Dispozitiv de monitorizare a pozitiei corpului (DMPC), conform revendicarii 1,
caracterizat prin aceea ca este alcatuit dintr-o unitate de achizitie si procesare a datelor de
pozitie (16) care preia datele de la un senzor accelerometric de pozitie (17) si de la un senzor
giroscopic de pozitie (18) si genereazad semnale de comada catre o unitate haptica stanga (19)
si catre o unitate haptica dreapta (20) precum precum si catre o unitate haptica fata (21) si
catre o unitate haptica spate (22), si dintr-un modul de comunicatii pe distanta scurta (23),
alimentarea fiind facuta prin intermediul unei baterii (24); dispozitivul de monitorizare a
pozitiei corpului (DMPC) mai include o memorie in care sunt stocate informatii despre
motocilcist cum ar fi datele de indetitate, grupa sanguina sau sensibilitate la anumiti alergeni.

4. Dispozitiv de monitorizare a parametrilor motocicletei (DMPM), conform
revendicadrii 1, caracterizat prin aceea ca este alcdtuit dintr-o unitate de achizitie si procesare

a datelor motocicletei (25) la care este conectat un senzor de unghi de directie (26) si un
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senzor de viteza a motocicletei (27), de asemenea mai este conectat un senzor de distanta
stang (28) si un senzor de distanta drept (29), acesti senzori masoare distantele d1si d2 dintre
doui puncte ale motocicletei si carosabil astfel incat, in corelare cu unghiul de inclinare a
motocicletei, sa se poata stabili unghiul de inclinare a suprafetei carosabile, pozitionarea
acestor senzori se va face in anumite zone ale motocicletei astfel incat sa se obtina un raport
optim intre sensibilitate si domeniul de masura; datele generate de senzori sunt transmise
spre dispozitivul senzorial si de comunicatii (DSC) prin intermediul unui modul de comunicatii
seriale (30).

5. Program de calculator care ruleaza in unitatea de achizitie si procesare (23) a
dispozitivului de monitorizare a parametrilor motocicletei (DMPM) caracterizat prin aceea ca
este implementat ca o succesiune de operatii dupa cum urmeaza: lansarea in executie a
programului, reprezentata prin eticheta a3 urmata de initializarea microcontrolerului si a
perifericelor, reprezentata prin eticheta b3, dupa care urmeaza operatiile de citire a datelor
de la senzorii de monitorizare a unor parametri ai motocicletei cum ar fi citirea datelor de
viteza, reprezentata prin eticheta c3, citirea unghiului de directie, reprezentata prin eticheta
d3, urmata de citirea datelor de la senzorii de distanta stang 28 si drept 29 ce madsoara
distanta dintre doua puncte ale motocicletei si suprafata carosabilului, aceasta operatie este
reprezentata de eticheta e3 apoi toate datele achizitionate sunt trimise printr-un protocol de
comunicatie seriala spre dispozitivul senzorial si de comunicatii (DSC), aceasta operatie este
reprezentata prin eticheta f3.

6. Program de calculator care ruleaza in unitatea de achizitie si procesare (16) a
dispozitivului de monitorizare a parametrilor motociclistului (DMPC) caracterizat prin aceea
ca este implementat ca o succesiune de operatii dupa cum urmeaza: lansarea in executie a
programului, reprezentata prin eticheta a2 urmata de initializarea microcontrolerului si a
perifericelor, reprezentata prin eticheta b2, citirea datelor giroscopice, reprezentata prin
eticheta c2, citirea datelor accelerometrice reprezentata prin eticheta d2, receptionarea
mesajelor de la dispozitiv sensorial si de comunicatii (DSC) reprezentata prin eticheta e2,
conditionarea mesajului astfel incat daca este trimis un mesaj de comanda pentru activarea

actuatorului stang acesta va fi activat, ceea ce inseamna ca motociclistul trebuie sa-si

orienteze corpul spre dreapta pentru marirea unghiului (D¢ si implicit marirea unghiului Pm

reducandu-se astfel riscul de derapare a motocicletei, aceasta operatie de conditionare fiind
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reprezentata prin eticheta g2 iar daca este trimis un mesaj de comanda pentru activarea
actuatorului drept acesta va fi activat, ceea ce inseamna ca motociclistul trebuie sa-si
orienteze corpul spre stanga, datele accelerometrice si giroscopice care dau informatii despre
pozitia motociclistului sunt trimise spre dispozitivul senzorial si de comunicatii (DSC), aceasta
operatie este reprezentata prin eticheta k2.

7. Program de calculator caracterizat prin aceea ca ruleaza in unitatea de achizitie si
procesare (8) a dispozitivului senzorial si de comunicatii (DSC) este implementat ca o
succesiune de operatii dupa cum urmeaza: lansarea in executie a programului, reprezentata
prin eticheta al urmata de initializarea parametrilor microcontrolerului si ai perifericelor
(senzori si module de comunicatie), aceasta operatie este reprezentata prin eticheta b1, apoi
se citesc datele de la senzorul de acceleratie (9) si de la senzorul giroscopic (11), aceasta
operatie este reprezentatd prin eticheta c¢1, apoi se receptioneaza datele parametrilor
motocicletei, receptionate de la dispozitivul de monitorizare a parametrilor motocicletei
(DMPM), si datele corpului motociclistului, receptionate de la dispozitivul de monitorizare a
parametrilor motociclistului (DMPC), pe baza datelor receptionate si achizitionate de la
senzori se va evalua o posibila situatie de impact sau de rasurnare; daca se identifica o situatie
de impact printr-o crestere brusca a acceleratiei pe directia de deplasare a motocicletei sau
daca se identifica o rasturnare prin masurarea anumitor valori critice de acceleratie sau de
rotatie a senzorilor de acceleratie (9) si giroscopic (11) sau daca se identifica o cadere a
motociclistului prin intermediul senzorului de acceleratie (17) si a senzorului giroscopic (18),
aceasta operatie de identificare si conditioanre este reprezentata prin eticheta el,
dispozitivul senzorial si de comunicatii (DSC) va trimite un mesaj SOS catre server 5 prin
intermediul modului de comunicatii GPRS (13), acest mesaj continand informatii despre
coordonatele GPS ale locului accidentului, despre identitatea motocilistului precum si despre
unii parametri ai acestuia cum ar fi grupa sanguina, varsta, acesti parametri fiind receptionati
de catre dispozitivul senzorial si de comunicatii de la dispozitivul de monitorizare a
parametrilor motociclistului (DMPM), aceste date ajungand in baza de date a serverului dar
si la dispeceratul serviciului de urgente prin apelare automata a numarului unic 112, operatia
de trimitere a datelor este reprezentata prin eticheta f1 iar programul se finalizeaza, operatie

reprezentata prin eticheta s1; dacd nu a fost identificat niciun eveniment se va calcula

valoarea unghiului de prag (Dp, aceasta operatie este reprezentata prin eticheta g1, apoi se
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compara valoarea unghiului motocicletei (Dm cu valoarea unghiului (Pp, astfel incat daca

(Pm < (Pp, aceasta eticheta de conditionare este reprezentata prin eticheta hl, se va trimite

un mesaj de actiune spre unitatea haptica dreapa (20), daca inclinatia motocicletei este spre

stanga, sau spre unitatea haptica stanga (19) daca inclinatia motocicletei este spre dreapta

astfel incat, prin repozitionarea corpului motociclistului se va mari unghiul (Pp si implicit se

va mdri si unghiul (Dm, aceasta operatie este reprezentata de eticheta i; toate datele

achizitionate si procesate sunt trimise spre un server (5), aceasta operatie este reprezentata
prin eticheta k.

8. Program de calculator caracterizat prin aceea ca ruleaza intr-un server 5 si este
implementat ca o succesiune de operatii dupa cum urmeaza: serverul 5 primeste prin pachete
de date de la dispozitiv sensorial si de comunicatii (DSC) si analizeaza daca mesajul contine
alerta de evenimente cum ar fi: rasturnarea motocicletei, impactul motocicletei, caderea
motociclistului sau alte categorii de evenimente ce pot indica un anumit risc pentru
motociclist sau pentru trafic si daca este identificata o alerta de accidentare a motociclistului,
prin indicarea unei pozitii orizontale de catre datele generate de senzorul de acceleratie (9) si
senzorul gyroscopic (11) ale dispozititului senzorial de comunicatii in urma unui soc indicat de
senzorul de acceleratie (9) atunci va fi configurat un mesaj ce va contine datele de identificare
a motociclistului precum si unii parametri de interes pentru echipa de interventie de urgenta,
cum ar fi grupa sanguina sau sensibilitate la anumiti alergeni, aceasta operatie fiind
reprezentata prin eticheta d_s, iar aceste date vor fi trimise catre echipa de interventie pentru
a facilita acordarea de prin ajutor intr-un timp cat mai scurt si cat mai eficient, aceasta
operatie fiind reprezentata prin eticheta e_s; dacd nu a fost identificatd o alerta de
evenimente programul va detecta anumite riscuri la care a fost expus motociclistul cum ar fi
adoptarea unui unghi de inclinare prea mare in efectuarea unor viraje in curbe, schimbari
bruste ale directiei de mers, accelerari-decelerari bruste, etc., aceste riscuri nesoldandu-se cu
daune sau victime dar repetarea lor poate sd indice o probabilitate de aparitie a unor
accidente daca motociclistul nu isi imbunatateste stilul de condus; detectia riscurilor se face
pe baza semnalelor trimise de catre dispozitivul senzorial si de comunicatii (DSC), dispozitivul
de monitorizare a pozitiei corpului (DMPC) si dispozitivul de monitorizare a pozitiei

motocicletei (DMPM); aceasta operatie este reprezentata prin eticheta f_s; datele rezultate
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in urma operatiei de detectie de risc sunt salvate intr-o baza de date, aceasta operatie este
reprezentata prin eticheta g_s; pe baza unui istoric al riscurilor la care s-a expus motociclistul
in timpul condusului se calculeaza un coeficient de risc ce ii va fi atribuit, aceasta operatie
este reprezentata prin eticheta h_s; apoi datele sunt afisate, la cerere utilizatorului, pe o
interfata grafica a aplicatiei ce ruleaza pe server si sunt transmise spre un dispozitiv mobil 3
al carui identificator este salvat in baza de date.

9. Program de calculator caracterizat prin aceea ca ruleaza in dispozitivul mobil (3) si
este implementat ca o succesiune de operatii dupa cum urmeaza: dispozitivul mobil
receptioneaza datele de la dispozitivul senzorial si de comunicatii (DSC) prin intermediul
modului Bluetooth propriu si de asemenea receptioneaza datele trimise de catre server prin

intermediul modulului GPRS propriu proceseaza datele receptionate si le afiseaza.
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