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Uppfinningen hanfor sig till ett system for att bedéma en forare av ett fordon A:s
korbeteende. Systemet omfattar: en statusenhet (1) anpassad att ta emot statusinformation
om &tminstone ett annat fordon B i det egna fordonet A:s omgivning, och att generera en
informationssignal Sy som indikerar ndimnda statusinformation; en situationsenhet (2)
anpassad att ta emot statusinformation om fordonet A och dess omgivning och analysera
vilken situation fordonet A befinner sig i, samt generera en situationssignal Ss som
indikerar ndimnda situation; en riskenhet (3) anpassad att bestimma ifall fordonet B
befunnit sig 1 en riskfylld situation beroende pa foraren av fordonet A:s agerande baserat
pé forutbestdmda situationskriterier samt ndimnda statusinformation och situationsanalys,
och gencrera cn risksignal Sg som indikcrar ndmnda bestdmning. Uppfinningen omfattar

dven en metod for att bedoma en forare av ett fordon A:s korbeteende.
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Sammandrag

Uppfinningen hanfor sig till ett system for att bedoma en forare av ett fordon A:s
korbeteende. Systemet omfattar: en statusenhet (1) anpassad att ta emot statusinformation
om dtminstone ett annat fordon B i det egna fordonet A:s omgivning, och att generera en
informationssignal S; som indikerar ndmnda statusinformation; en situationsenhet (2)
anpassad att ta emot statusinformation om fordonet A och dess omgivning och analysera
vilken situation fordonet A befinner sig i, samt generera en situationssignal Sg som
indikerar ndmnda situation; en riskenhet (3) anpassad att bestimma ifall fordonet B
befunnit sig 1 en riskfylld situation beroende pa foraren av fordonet A:s agerande baserat
pa forutbestimda situationskriterier samt nimnda statusinformation och situationsanalys,
och generera en risksignal Sg som indikerar ndmnda bestimning. Uppfinningen omfattar

daven en metod for att bedoma en forare av ett fordon A:s korbeteende.

(Figur 1)
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Metod och system for att bedoma korbeteende

Uppfinningens omréade

Den foreliggande uppfinningen hinfor sig till en metod och ett system for att bedéma en
forares korbeteende enligt inledningen till de oberoende kraven, och i1 synnerhet d& andra

fordons pétvingande agerande tas med i beddmningen.

Uppfinningens bakgrund

Under forarutbildning tréinas forare bl.a. pé att kora pa ett sidkert och ekonomiskt sétt. Till
hjélp for att bibehalla dessa fardigheter dven efter utbildningen s har system utvecklats

som 1 realtid vigleder foraren med tips och dterkoppling for att forbattra forarens korstil.

Vid kérning 1 backar s& bedéms exempelvis anvindning av véxlar, gaspedal och
vridmoment i kuperad terrdng. Forarens forméga till forutseende for att forutse olika
situationer kan ocksd bedomas, och utgér ifrdn accelerationer och fartreduktioner samt
intervallet mellan acceleration och inbromsning. Aven forarens anviindning av bromsarna
kan bedémas, och val av vixel beroende pd motorbelastning och terrdng. Bedomningen
utgdr alltsd frén viktiga faktorer som har stor inverkan pé sédkerhet, miljé och fordonets

ekonomi.

Resultaten av beddmningen analyseras och visas for foraren i1 en display 1
instrumentpanelen i fordonet, exempelvis 1 form av en podngbedémning och eventuellt
tips. Bedomningen kan exempelvis delas upp 1 olika kategorier, eller visas som en

totalpoéng. Foraren kan dven fa en sammanfattande korstilsanalys.

1 US2009/0319095 beskrivs ett system for att prediktera hur fordonets nuvarande
instillningar kommer att paverka fordonet med hiansyn tagen till den kommande vigens
beskaffenhet. Prediktionen visas i en display, vilket ger foraren maéjlighet att dndra

fordonets instéllningar for att framfora fordonet pa ett mer onskvért sétt.

US2004/0030458 beskriver en anordning for att utvdrdera forarens korprestation, som

omfattar att kontinuerligt avkédnna det aktuella kortillstdndet och det aktuella
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trafiktillstdndet, och bestimma ctt referenstillstand f6r den aktuella trafiksituationen. Det
aktuella kortillstdndet utvirderas genom att jaimfora det aktuella kortillstdndet med

referenstillstdndet.

De beskrivna systemen tar hinsyn till hur foraren framfér fordonet 1 beroende av
fardviagen. Systemen tar dock inte hinsyn till hur 6vriga trafikanter tvingas agera beroende
pa forarens val. En forare med délig uppsikt mérker inte att andra trafikanter méste bromsa
hért eller styra undan for att undvika kollision. Speciellt alerta méste motorcyklister vara,

eftersom de dr sma och ofta hamnar 1 skymda vinklar.

Syftet med uppfinningen ir att tillhandahélla ett system som bedémer forarens

korbeteende med hénsyn tagen till hur férarens korbeteende tvingar andra forare att agera.

Sammanfattning av uppfinningen

Det ovan beskrivna syftet uppnas genom ett system for att bedéma en forare av ett fordon
A:s korbeteende. Systemet omfattar en statusenhet anpassad att ta emot statusinformation
om dtminstone ett annat fordon B i det egna fordonet A:s omgivning, och att generera en
informationssignal S; som indikerar ndmnda statusinformation. Systemet omfattar vidare
en situationsenhet anpassad att ta emot statusinformation om fordonet A och dess
omgivning och analysera vilken situation fordonet A befinner sig 1, samt generera en
situationssignal Sg som indikerar nimnda situation. Systemet omfattar d&ven en riskenhet
anpassad att bestimma ifall fordonet B befunnit sig i en riskfylld situation beroende pa
foraren av fordonet A:s agerande baserat pa forutbestdmda situationskriterier samt nimnda
statusinformation och situationsanalys, och generera en risksignal Sg som indikerar

ndmnda bestdmning.

Enligt en annan aspekt omfattar systemet en metod for att beddéma en forare av ett fordon
A:s korbeteende. Metoden omfattar att:

- ta emot statusinformation om &tminstone ett annat fordon B i det egna fordonet A:s
omgivning, och generera en informationssignal S; som indikerar nimnda

statusinformation;
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- ta emot statusinformation om fordonet A och dess omgivning och analysera vilken
situation fordonet A befinner sig 1, samt generera en situationssignal Sy som indikerar
niamnda situation;

- bestimma ifall fordonet B befunnit sig i en riskfylld situation beroende péd foraren av
fordonet A:s agerande, baserat pa forutbestimda situationskriterier samt ndmnda
statusinformation och situationsanalys, och generera en risksignal Sg som indikerar

ndmnda bestdmning.

Fordonet A och/eller fordonet B ér enligt en utféringsform anpassade for trddlos
kommunikation. Den trddlosa kommunikationen kan omfatta kommunikation mellan
fordon, s.k. V2V-kommunkation (Vehicle-to-Vehicle), och/eller kommunikation mellan
fordon och infrastruktur, s.k. V2I-kommunikation (Vehicle-to-Infrastructure). Detta dr en
teknik som det arbetas med inom ett antal globala projekt mellan ett antal aktérer inom
fordonsbranschen. Som exempel pa nyligen genomférda projekt kan nimnas CVIS
(Cooperative Vehicle Infrastructure Systems), Safespot och CoCAR (Cooperative Cars).
Tekniken som anvénds i systemen i dessa projekt baseras dels pA WLAN (Wireless Local
Area network) dels pd GPRS (General Packet Radio Service). Fordon anpassade for V2V-
kommunikation kan utbyta information direkt med varandra. Fordon anpassade for V2I-
kommunikation kan utbyta information indirekt med varandra via en eller flera externa

infrastruktur-enheter.

Genom uppfinningen kan man exempelvis rdkna ut hur manga génger ett fordon B hamnar
1 en riskfylld situation péd grund av fordonet A:s kérbeteende. En beddmning av forarens
korbeteende tillfors alltsd som baseras péd hur andra trafikanter uppfattar forarens agerande
1 trafiken. Informationen kan &dven formedlas till &keri eller ledningscentral, vilket bidrar
till 6kad trafiksdkerhet genom att dessa instanser medvetengdrs om forarens framfart.
Forbittringar av forarens korsatt kan ddrmed initieras av dessa instanser. Informationen
kan dven péverka vilket betyg foraren av fordonet A far for sitt korsitt 1 ett befintligt

korstodssystem.

Med hjélp av information om hur fordonet A och omgivande trafik ror sig kan

riskbeddémningar géras med avseende pa bland annat kollisioner. D4 exempelvis
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nérliggande fordon till fordonet A maste gora en undanmandver for att undvika kollision

med fordonet A far foraren av fordonet A sinkt betyg for sitt korsitt.

Ifall fordonet B omfattar ett system for beddmning av foraren av fordonet B:s
korbeteende, kan systemet enligt en utforingsform vara anpassat att ta emot nimnda
risksignal Sg och anvidnda denna i beddmningen och betygsittningen av foéraren av
fordonet B:s korbeteende. Ifall fordonet B har befunnit sig i en riskfylld situation pé grund
av foraren av fordonet A:s beteende, kan nimnda system i fordonet B exempelvis bortse
fran forarens beteende 1 den riskfyllda situationen eller pd annat sitt 1ata paverka

bedomningen av foraren.

Exempel pé trafiksituationer dér detta kan tillimpas dr vanstersving da annat fordon héaller
pa att kora om, eller vid véinstersving d& motande fordon méste bromsas hért for att
forhindra krock. Aven filbyten dér smé fordon eller motorcyklar i hég fart litt forsvinner i
ddda vinklar &r exempel pé trafiksituationer som ofta forsitter andra fordon i riskfyllda

situationer.

Foredragna utforingsformer beskrivs i de beroende kraven och 1 den detaljerade

beskrivningen.

Kort beskrivning av de bifogade figurerna

Nedan kommer uppfinningen att beskrivas med hénvisning till de bifogade figurerna, av
vilka:

Figur 1 visar ett blockschema dver ett system enligt en utféringsform av uppfinningen.
Figur 2 visar ett exempel pé nér en riskfylld situation kan uppkomma, dé fordonet A ska
kora in pa en végbana dir fordonet B fardas.

Figur 3 visar ett flddesschema f6r en metod enligt en utféringsform av uppfinningen.

Detaljerad beskrivning av foredragna utforingsformer av uppfinningen

I figur 1 visas ett system for att bedoma en forare av ett fordon A:s kdrbeteende. Systemet
kan placeras i fordonet A, eller placeras helt eller delvis externt frdn fordonet A,

exempelvis i en central enhet hos ett dkeri. Systemet omfattar en statusenhet 1 anpassad att
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ta emot statusinformation om atminstone ett annat fordon B i det egna fordonet A:s
omgivning, och att generera en informationssignal S; som indikerar ndmnda
statusinformation. Statusenheten dr enligt en utforingsform anpassad att ta emot ndmnda
statusinformation om &tminstone ett annat fordon B via V2V-kommunikation eller V2I-
kommunikation (Vehicle-to-Infrastructure-kommunikation). Kommunikationen kan
exempelvis ske via GPRS eller WLAN. Fordonen A och B ér enligt en utféringsform bada
anpassade for trddlos kommunikation, och alltsd enligt en utforingsform anpassade till
V2V-kommunikation och/eller V2I-kommunikation. Systemet omfattar dven en
situationsenhet 2 anpassad att ta emot statusinformation om fordonet A och dess
omgivning och analysera vilken situation fordonet A befinner sig i, samt generera en
situationssignal Ss som indikerar nimnda situation. Statusinformationen kan
situationsenheten 2 enligt en utforingsform fa via ett detektorsystem 5. Detektorsystemet 5
finns d4 ombord pa fordonet A. Detektorsystemet 5 kan omfatta dtminstone en radarenhet,
en kameraenhet eller en laserenhet. Detektorsystemet 5 kan exempelvis detektera avstdnd
till nérliggande objekt, och fordonet A:s relativa hastighet 1 férhallande till andra objekt.
Aven fordonet B kan ha ett sddant detektorsystem 5 for att inhiimta statusinformation om
fordonet B. Enligt en annan utforingsform &r statusenheten 1 anpassad att ta emot
statusinformation om fordonet B via ett detektorsystem 5, som dr anpassat att detektera
statusinformation for fordonet B sésom fordonet B:s position, hastighet, acceleration etc.
P4 s4 sitt kan systemet fé statusinformation om fordonet B utan att anvinda V2V- eller

V2I-kommunikation.

Analys av vilken situation fordonet A befinner sig i utfors med hjilp av sensorvirden frén
ovan ndmnda detektorsystem, och enligt en utforingsform dven med hjélp av data frén ett
eller flera av ett positioneringssystem som exempelvis GPS (Global Positioning System)
samt kartdata, V2V-kommunikation, V2I-kommunikation etc. Exempel p& uppkomna
trafiksituationer for fordonet A efter analys 4r: Pafartskorning, filbyte, vénstersving,

hogersving, omkorning och avstdndshallning.

Systemet omfattar 4ven en riskenhet 3 anpassad att bestimma ifall fordonet B befunnit sig
1 en riskfylld situation beroende pa foraren av fordonet A:s agerande baserat pa

forutbestdmda situationskriterier samt ndmnda statusinformation och situationsanalys, och
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att generera en risksignal Sg som indikerar ndimnda bestdmning. Statusinformation fran
fordonet B kan hér analyseras och jamforas med grinsvérden for att komma fram till om
fordonet B har agerat pa ett ovéntat sitt, exempelvis kraftig retardation, krocksignal,
kraftig vdjning etc. Alternativt kan en triggningssignal St genereras redan i statusenheten

1, vilket kommer att forklaras ndrmre ldngre fram.

Ifall analysen av statusinformation frén fordonet B anger att fordonet B agerat pé ett
ovintat sitt och eventuellt utsatts for risk p.g.a. féraren av fordonet A:s agerande, paborjas
bestimning om vad som orsakade situationen. Hir kan ett antal parametrar anvéndas for
att faststélla vad som orsakade den farliga situationen och hur bra foraren av fordonet A
har hanterat situationen. Enligt en utféringsform omfattar nimnda situationskriterier
atminstone ett forutbestdmt gransvirde for ndmnda statusinformation och situation, for att
faststills vad som orsakade den farliga situationen. Beroende pa vilken situation fordonet
A befinner sig 1, bedoms alltsd olika parametrar som jamfors med olika gransvérden.

Vid situationen péfartskdrning dr exempelvis ett kriterium for fordonet A att anvinda
blinkers. Blinkersanvindningen kan sedan analyseras genom att jamfora data om
blinkersanvindningen med olika grinsvérden (anvdndes blinkers?, hur linge innan
sidledsforflyttningen anvéndes blinkers? etc.). Andra parametrar att ta hinsyn till ar
fordonets hastighet, bromshantering, fordonsplacering i fil, utnyttjande av péfartsstracka
med hédnsyn tagen till fordonets prestanda m.m. Beroende p& om fordonet A har uppfyllt
kriterier och grinsvirden for situationen, s avgor riskenheten om foraren av fordonet A
har gett upphov till den riskfyllda situationen for fordonet B. Ifall foraren av fordonet A
exempelvis inte alls anvint blinkers vid péfartskdrning, s anses det att foraren av fordonet
A gett upphov till den riskfyllda situationen foér fordonet B. Denna information kan
exempelvis anvindas for att veta hur ménga gnger foraren av fordonet A:s korbeteende

paverkar andra forare pa ett negativt sitt.

Risksignalen Sy kan alltsd anvindas for att bedoma forarens korbeteende. Risksignalen Sg
kan anvindas sjélvstindigt och dterkopplas till foraren, eller exempelvis anvédndas for att
paverka andra bedomningar av forarens korbeteende. Andra beddmningar kan exempelvis
vara forarens formaga att forutse olika situationer, anvindning av bromsar, gas, val av

vixel etc. Systemet kan dven omfatta en betygsenhet 4 som ar anpassad att betygsitta
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forarens korbeteende baserat pd ndmnda riskbedémning, och att generera en betygssignal
Sc som indikerar ndimnda betyg. Detta betyg kan sedan visas for foraren via exempelvis en
displayenhet 1 forarens instrumentpanel som ett betyg i en graderad skala, som en varning,
och/eller med rekommendationer och tips pa hur féraren borde agerat. Betyget kan enligt

en utforingsform péverka betyg for andra bedémningar.

Ifall fordonet tillhor ett &keri, kan &keriet samla in information om hur manga génger
omgivande fordon hamnat i en riskfylld situation pé grund av fordonet A:s kérbeteende.
Akeriet kan 4ven ta emot betygbedémning per forare for forarbeteende i trafikfarliga
situationer. Forsikringsbolag eller liknande foretag kan samla statistik om hur ménga
farliga situationer som uppkommer per koérstriacka och fordon for ett visst dkeri som &r
kund hos dem, vilket kan vara premiegrundande. Statistik kan dven samlas in om hur
maénga farliga situationer som uppstatt pd en viss vigstracka, korsning, péfart eller

liknande, for att kunna anvéndas for att utforma sékrare végar.

Enligt en utféringsform si dr ndmnda statusenhet 1 anpassad att jamfora ndimnda
statusinformation frén ett annat fordon B med &tminstone ett forutbestimt troskelvirde for
statusinformationen, och generera en triggningssignal St 1 beroende av jimforelsen for
anvindning for att bestimma ifall fordonet B befunnit sig 1 en riskfylld situation. Exempel
pa olika kategorier av troskelvirden ges nedan. Triggningssignalen St kan alltsd anvindas
for att trigga igdng hela funktionen att bedoma ifall féraren av fordonet A har framfort sitt
fordon pa sidant sitt att fordonet B har hamnat 1 en riskfylld situation. Situationsenheten 2
ar enligt en utforingsform anpassad att invénta en triggningssignal St som indikerar att
fordonet B potentiellt har hamnat i en riskfylld situation p.g.a. av fordonet A, innan ndgon
situationsanalys paborjas. Funktionstriggningen kan anvéndas for att behélla data, som
annars bara sparas under en begrinsad tid (exempelvis 20 sekunder), och sedan starta
bearbetning av data som 1 slutdndan leder till situationsanalys, riskanalys och

betygssattning.

Exempel pé triggning ér:
¢ Retardation dver ett visst troskelvirde, exempelvis hastighetsminskning berdknad

fran hjulhastighetssignal, bromstryck, eller hastighet pd bromspedalnedtryckning.
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¢ Vijning kraftigare dn visst troskelvirde, exempelvis registrerad av accelerometer,
av gyro, eller som stora rattvinklar i férhéllande till fordonshastigheten.

e Kortare avstind till annat objekt (fordon, person, foremadl) dn ett troskelvirde.
Troskelvirdet dr beroende av relativa hastigheten mellan fordonet och objektet.
Exempelvis kan radar, kamera eller laser anvindas.

¢ Krock, som detekteras av exempelvis krocksensor eller accelerometer.

I figur 2 visas ett exempel pd hur en riskfylld situation for fordonet B kan pavisas och
bedomas. Fordonet B framfors pé en motorvig, och fordonet A ska kora in pd motorvigen
via en pafart. Fordonet A héller forhallandevis 1ag hastighet, exempelvis 50 km/h, nér
fordonet kor in pd motorviagen. Fordonet A:s laga hastighet tvingar foraren av fordonet B
att bromsa in hért. I detta exempel dr systemet enligt uppfinningen placerat 1 fordonet A.
Fordonet A tar emot statusinformation fran fordonet B via V2V-kommunikation till
statusenheten 1, exempelvis fordonet B:s position, hastighet, acceleration/retardation etc.
Genom att jimfora retardationen med ett forutbestamt troskelvérde for retardation, sé fér
statusenheten 1 reda pd att fordonet B retarderat kraftigt, alltsd att retardationen
overskrider troskelvardet for retardation. Statusenheten 1 genererar dé en triggningssignal
St som indikerar att fordonet B fétt retardera kraftigt. Triggningssignalen St och
informationssignalen S; med fordonet B:s statusinformation skickas sedan till
situationsenheten 2. Eftersom en triggningssignal St genererats som indikerar att fordonet
B retarderat 6ver troskelvirdet for retardation, sd borjar situationsenheten analysera vilken
situation fordonet A befinner sig i. Situationsenheten 2 tar emot statusinformation om
fordonet A, och anvinder exempelvis sensorsignaler frén detektorsystemet 5. Genom
exempelvis GPS och kartdata kan enheten fa reda pd fordonets position pd vigen, och
vilken sorts vig det d4r. Genom denna information fér situationsenheten 2 vetskap om att
fordonet A befinner sig pé en pafart och héller pé att kora in pd en motorvig.
Situationsenheten 2 genererar dé en situationssignal Ss som sénds till riskenheten 3 som
indikerar att situationen for fordonet A géller péafartskdrning. Riskenheten tar emot
ndmnda situationssignal S, och jamfor dé statusinformation frdn fordonet A med
forutbestdmda kriterier for pafartskérning. Exempelvis kan hastigheten pa fordonet A
jamforas med ett forutbestimt troskelvirde for hastigheten, som naturligtvis kan variera

beroende exempelvis pa gillande hastighet for motorvégen eller pafartsvig. Ifall
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exempelvis fordonet A:s hastighet understeg gransvirdet for hastigheten och avstdndet
mellan fordonet A och fordonet B understeg ett gransvirde for avstdndet mellan fordonen
dé fordonet B borjade retardera, sd bedoms fordonet B ha befunnit sig i en riskfylld
situation och en risksignal Sk genereras som indikerar detta. Forarens agerande analyseras
alltsd, och exempel pé felaktigt agerande ér att fordonet A hade for 14g hastighet, och att
foraren anvinde blinkers forst nir fordonet pabdrjat forflyttningen in i filen dir fordon B
fardas. Risksignalen Sg kan dven indikera vad foraren gjort for fel. Denna risksignal Sg
kan exempelvis visas for foraren via en displayenhet 6 1 fordonet, eller samlas in for

statistikdindamal av ett dkeri via exempelvis V2I-kommunikation.

Forarens agerande kan sedan betygsittas av en betygsenhet 4 som exempelvis betygsatter
agerandet pé en skala 0 till 10. Betyget kan visas for féraren 1 en displayenhet 6, och/eller

sdndas till akeri eller liknande for statistik och underlag.

Uppfinningen omfattar d&ven en metod for att bedéma en forare av ett fordon A:s
korbeteende. Metoden illustreras genom flddesschemat 1 figur 3. Metoden omfattar 1 ett
forsta steg S1 att: ta emot statusinformation om atminstone ett annat fordon B 1 det egna
fordonet A:s omgivning, och S2: generera en informationssignal S; som indikerar nimnda
statusinformation. I ett tredje steg S3 tas statusinformation emot om fordonet A och dess
omgivning och analyseras vilken situation fordonet A befinner sig i, och i ett fjarde steg
S4 genereras en situationssignal Sg som indikerar ndmnda situation. Metoden omfattar i ett
femte steg S5 att bestdmma ifall fordonet B befunnit sig 1 en riskfylld situation beroende
pé foraren av fordonet A:s agerande, baserat pa forutbestdmda situationskriterier samt
ndmnda statusinformation och situationsanalys, och 1 ett sjitte steg S6 att generera en
risksignal Sg som indikerar nimnda bestimning. Genom att exempelvis summera antalet
génger en risksignal genereras som indikerar att fordonet B utsatts for risk pd grund av
fordonet A:s agerande, s& kan man fa fram statistik for hur ménga génger foraren av

fordonet A utsatt ett annat fordon for risk.

Néamnda statusinformation om atminstone ett annat fordon B inhdmtas enligt en
utforingsform via kommunikation mellan fordon (V2V-kommunikation), och/eller via

kommunikation mellan fordon och infrastruktur (V2I-kommunikation). Statusinformation
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om fordonet A och dess omgivning inhdmtas exempelvis genom att analysera signaler frdn
atminstone en radarenhet, en kameraenhet eller en laserenhet. P4 liknande satt kan

statusinformation om fordonet B inhamtas.

Enligt en utforingsform omfattar metoden att jaimfora ndmnda statusinformation frén ett
annat fordon B med atminstone ett forutbestimt troskelvirde for statusinformationen, och
generera en triggningssignal St 1 beroende av jamforelsen for anvindning for att
bestimma ifall fordonet B befunnit sig 1 en riskfylld situation. P4 sé sitt kan
statusinformation frén fordonet B anvindas for att sétta igdng beddmningen av foraren A:s
korbeteende. Exempelvis kan retardation dver ett visst troskelvirde, krocksignal etc.

generera en triggningssignal som anger att fordonet B har agerat pé ett ovanligt sétt.

Enligt en ytterligare utforingsform omfattar metoden att gradera forarens korbeteende
baserat pd nimnda bedomning, och att generera en graderingssignal Sg som indikerar
ndmnda betyg. Detta betyg kan sedan visas for foraren via en displayenhet i

instrumentpanelen, eller samlas in for statistik och underlag av exempelvis ett akeri.

Uppfinningen hinfor sig dven till en datorprogramprodukt, omfattande
datorprograminstruktioner for att forma ett datorsystem i ett fordon att utfora stegen enligt
ovan nimnda metod, nér datorprograminstruktionerna koérs pd nimnda datorsystem.
Uppfinningen omfattar dven en datorprogramprodukt, i vilken

datorprograminstruktionerna ér lagrade pé ett av ett datorsystem ldsbart medium.

Den foreliggande uppfinningen ér inte begransad till de ovan beskrivna utféringsformerna.
Olika alternativ, modifieringar och ekvivalenter kan anvindas. Darfor begrinsar inte de
ovan nimnda utforingsformerna uppfinningens omfattning, som definieras av de bifogade

kraven.
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Patentkrav

1. System for att bedoma en forare av ett fordon A:s kdrbeteende,

kdnnetecknat av att systemet tar hiinsyn till hur forarens kdrbeteende tvingar andra

forare att agera och att systemet omfattar:

- en statusenhet (1) anpassad att ta emot statusinformation om &tminstone ett annat fordon
B i det egna fordonet A:s omgivning, och att generera en informationssignal S; som
indikerar némnda statusinformation- och dir Nnimnda statusenhet (1) 4r anpassad att
jdmfora nimnda statusinformation frén ett annat fordon B med &tminstone ett forutbestimt
troskelvidrde for statusinformationen, och att generera en triggningssignal St i beroende av
jamforelsen for anvéndning for att bestdmma ifall fordonet B befunnit sig i en riskfylld
situation;

- en situationsenhet (2) anpassad att ta emot statusinformation om fordonet A och dess
omgivning och analysera vilken situation fordonet A befinner sig i, samt generera en

situationssignal Sg som indikerar nimnda situation och om nimnda analys av

statusinformation fran fordonet B anger att fordonet B agerat pa ett ovintat sitt och

eventuellt utsatts for risk pé grund av foraren av fordonet A:s agerande piborias

bestdmning om vad som orsakade niimnda situation:

- en riskenhet (3) anpassad att bestdmma ifall fordonet B befunnit sig i en riskfylld
situation beroende pa foraren av fordonet A:s agerande baserat pa forutbestimda
situationskriterier samt ndmnda statusinformation och situationsanalys, och generera en

risksignal Sg som indikerar nimnda bestimning och varvid nimnda situationskriterier

omfattar dtminstone ett forutbestimt grinsvirde for naimnda statusinformation och

situation och beroende pa om fordonet A har uppfyllt nimnda situationskriterier och

dtminstone ett férutbestdmt grinsvirde s avgdr nimnda riskenhet ( 3) om fOraren av

fordonet A har gett upphov till en riskfylld situation for fordonet B -

2. System enligt krav 1, varvid ndmnda statusenhet dr anpassad att ta emot
niamnda statusinformation om &tminstone ett annat fordon B via kommunikation mellan

fordon (V2V-kommunikation).
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3. System enligt krav 1 eller 2, varvid ndmnda statusenhet r anpassad att ta
emot nimnda statusinformation om &tminstone ett annat fordon B via kommunikation

mellan fordon och infrastruktur (V2I-kommunikation).

4, System enligt ndgot av foregéende krav, varvid nimnda situationsenhet (2)
omfattar ett detektorsystem (5) omfattande atminstone en radarenhet, en kameraenhet eller

en laserenhet.

56. System enligt ndgot av foregaende krav, som omfattar en betygsenhet (4)

som dr anpassad att betygsitta forarens korbeteende baserat pd nimnda bedémning, och

att generera en betygssignal S som indikerar ndmnda betyg.

6%. Metod for att beddma en forare av ett fordon A:s korbeteende med hiinsyn

tagen till hur férarens korbeteende tvingar andra forare att agera, som omfattar att:

- ta emot statusinformation om tminstone ett annat fordon B i det egna fordonet A:s
omgivning, och generera en informationssignal S; som indikerar nimnda
statusinformation;

- jamfora ndmnda statusinformation fran ett annat fordon B med atminstone ett
forutbestamt troskelvirde for statusinformationen, och generera en triggningssignal St i
beroende av jimforelsen for anvandning for att bestimma ifall fordonet B befunnit sig i en
riskfylld situation;

- ta emot statusinformation om fordonet A och dess omgivning och analysera vilken
situation fordonet A befinner sig i, samt generera en situationssignal S som indikerar

namnda situation och om ndmnda analys av statusinformation fran fordonet B anger att

fordonet B agerat pd ett ovintat sitt och eventuellt utsatts for risk pa grund av foraren av

fordonet A:s agerande paborjas bestdmning om vad som orsakade nimnda situation;
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- bestdimma ifall fordonet B befunnit sig i en riskfylld situation beroende pé foraren av
fordonet A:s agerande, baserat pé forutbestimda situationskriterier samt nimnda
statusinformation och situationsanalys, och generera en risksignal Sg som indikerar

ndmnda bestdmning och varvid nimnda situationskriterier omfattar atminstone ett

forutbestdmt gransvérde for ndmnda statusinformation och situation och beroende pa om

fordonet A har uppfyllt nimnda situationskriterier och atminstone ett forutbestimt

grinsvirde sa avgor nimnda riskenhet (3) om foraren av fordonet A har gett upphov till en

riskfylld situation for fordonet B.

78. Metod enligt krav 67, som omfattar att nimnda statusinformation om
dtminstone ett annat fordon B inhdmtas via kommunikation mellan fordon (V2V-

kommunikation).

89. Metod enligt krav 67 eller 78, som omfattar att nimnda statusinformation om
atminstone ett annat fordon B inhdmtas via kommunikation mellan fordon och

infrastruktur (V2I-kommunikation).

910. Metod enligt nagot av kraven 67 till 89, som omfattar att statusinformation
om fordonet A och dess omgivning inhdmtas genom att analysera signaler frin 4tminstone

en radarenhet, en kameraenhet eller en laserenhet.

1042. Metod enligt ndgot av kraven 67 till 9+, som omfattar att betygsitta

forarens korbeteende baserat pd ndmnda bedomning, och att generera en betygsignal Sg

som indikerar ndimnda betyg.
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1143, Datorprogramprodukt, omfattande datorprograminstruktioner for att forma

ett datorsystem i ett fordon att utfora stegen enligt metoden enligt nigot av kraven 67 till

102, nér datorprograminstruktionerna kors pa nimnda datorsystem.

1244, Datorprogramprodukt enligt krav 113, ddr

datorprograminstruktionerna ar lagrade pa ett av ett datorsystem lésbart medium.
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