CZ 307223 B6

PATENTOVY SPIS

(11) Cislo dokumentu:

307 223

(13) Druh dokumentu: B6

(21) Cislo prihlasky:

(19 (22) Prihlageno:
CESKA 40 L
REPUBLIKA (40) Zvetejnéno:

URAD ,
PRUMYSLOVEHO
VLASTNICTVI

(Véstnik ¢. 14/2018)
(47) Udgleno:

(24) Oznameni o udéleni ve véstniku:

(Véstnik ¢. 14/2018)

2017-34
24.01.2017
04.04.2018

21.02.2018
04.04.2018

(51) Int. Cl.:
B60OR 21/01 (2006.01)
B60Q 1/48 (2006.01)
B60Q 9/00 (2006.01)

(56)

Relevantni dokumenty:

US 2015127208 Al; US 6326915 B1; US 9487139 B1.

(73)

(72)

(74)

Majitel patentu:
Ceské vysoké uceni technické v Praze - fakulta
elektrotechnicka, Praha 6, CZ

Pivodce:
prof. Ing. Jan Holub, Ph.D., Hostivice, CZ
Ing. Jakub Svato§, Ph.D., Praha 3, CZ

Zastupce:
Ing. Hana Duskova, Na Koc¢ove 180, 281 03
Chotutice

(54)

(57

Nazev vynalezu:
Zarizeni pro zvySeni bezpe¢nosti provozu
vozidel p¥i pojizdéni

Anotace:

Zafizeni obsahuje ultrazvukové senzory (1)
propajené s blokem (2) zpracovani signalu, ke
kterému je pEipojen blok (7) optické a/nebo akustické
signalizace a Fidici jednotku (4) pro oviadani
brzdového okruhu (5) a motoru (6). Mezi blok (2)
zpracovani signalu a Fidici jednotku (4) je zafazen
propojovaci blok (3) tvofeny paméti (3.1). blokem
(3.2) urleni pohyblivosti piekazek, blokem (3.3)
uréeni blizké piekazky pii pojizdéni. blokem (3.4)
do¢asného vytfazeni a blokem (3.5) automatického
brzd&ni. Vystup z bloku (2) zpracovani signalu z
ultrazvukovych senzorii (1) je propojen se vstupem
paméti (3.1), s prvnim vstupem bloku (3.2) urdeni
pohyblivosti pfekdzek a s prvnim vstupem bloku
(3.3) ur&eni blizké pFekazky pti pojizdéni. Vystup
paméti (3.1) je propojen s druhym vstupem bloku
(3.2) urdeni pohyblivosti pfekazek. jehoZ tfet vstup
je propojen s vystupem (4.1) informace o okamzitych
otackach kol z Fidici jednotky (4), ktery je soucasné
propojen s druhym vstupem bloku (3.3) urceni blizké
pFekazky pii pojizdéni. Vystup bloku (3.2) uréeni
pohyblivosti piekézek je propojen s prvaim vstupem
bloku (3.5} automatického brzdéni, na jehoZ druhy
vstup je pfipojen vystup bloku (3.3) uréeni blizke

piekdzky pii pojizdéni a na jehoZ tieti vstup je
pfipojen vystup bloku (3.4) docasného vyfazeni.
ktery ma vstup propojen s vystupem (4.3) informace
o dotasném vyfazeni propojovaciho bloku (3) z
funkee 7 Fidici jednotky (4). Vystup bloku (3.5)
automatického brzdéni je propojen se vstupem (4.2)
pro ovladani brzdového okruhu Fidici jednotky (4).
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Zarizeni pro zvySeni bezpe¢nosti provozu vozidel pri pojizdéni
Oblast techniky
Uvedené feseni se tyka zafizeni, které zvySuje bezpecnost provozu vozidel zejména pii couvani

na parkovistich, v podzemnich garazich, na stavbach a podobné.

Dosavadni stav techniky

Pti couvani osobnich vozidel, napiiklad na parkovistich supermarketi, ¢i nakladnich vozidel na
stavbach, je srazeno a obvykle usmrceno roéné na celém svété velké mnozstvi osob, Casto i
malych déti. Celosvétové tak kazdy rok zemfe vice osob, nez naptiklad pfi leteckych
nebot’ napiiklad osoba malého vzristu neni za stojicim vozidlem pii rozjezdu vidét ani pfimo
okny, ani ve zpétnych zrcatkach.

Vétsina vozidel je vybavena ultrazvukovymi senzory pro usnadnéni parkovani. Signal téchto
senzoru, nejcastéji umisténych v narazniku v zadni, ptipadné téz v predni, ¢asti vozidla, poskytuji
informaci vyhodnocovaci jednotce o pfitomnosti a obvykle i vzdalenosti prekazky, ktera tuto
informaci pfedava pomoci optické a/nebo akustické signalizace Fidi¢i vozidla. Pfi couvani je tak
indikovana naptiklad vzdalenost k automobilu, zaparkovanému za couvajicim vozidlem, ¢i k jiné
piekazce. Vejde-li pfi couvani za vozidlo z boku chodec, nebo v hor$im p¥ipadé vbéhne-li za
vozidlo z boku dité, zpozdéni brzdného zasahu fidice je tvofeno, technickym zpozdénim detekce
piekazky systémem senzort, reakéni dobou fidice a dobou, kterou potiebuje fidi¢ k brzdné akci —
piesun nohy z pedélu plynu na pedal brzdy, seslapnuti spojky a podobné. Teprve po uplynuti
tohoto zpozdéni jsou uvedeny do &innosti brzdy vozu. Soucet téchto zpozdéni se pohybuje v fadu
stovek ms a snadno mize piesahnout i dobu 1 s. Za takovou dobu couvajici vozidlo, pohybujici
se napfiklad rychlosti 5 km/h, coZ je rychlost chize, urazi drdhu cca 1,4 m, a to mize vést, a v
praxi ¢asto vede, ke stietu s prekazkou, ¢asto s chodcem.

V soudasné dobé existuje n&kolik desitek patentd, tykajicich se principu ultrazvukovych senzori
a jejich vyuziti v automobilovém primyslu.

Je znam dokument DE102008027970, ktery popisuje vyuziti sady ultrazvukovych senzorii pro
méfeni vzdalenosti pfi parkovani vozidla, jejich konstrukci a vzajemné umisténi. ReSeni se vSak
viibec nezabyva otazkou pi¥imého propojeni senzorii a fidicich prvki vozidla bez ticasti FidicCe.

Dokument EP2320225, popisuje zplsob sestaveni a kalibraci sady ultrazvukovych senzorét do
systému s mikroprocesorem. Jedna se o uspofadani dvou ultrazvukovych snimaci viici sobé
navzajem tak, Ze signaly jsou pfenaseny z jednoho z ultrazvukovych snimaci do druhého Cidla.
Méii se rezonanéni frekvence snimaci, které jsou pripojeny ke spoleéné fidici jednotce.
Pienosové frekvence senzorii jsou detekovany pomoci ovladaciho zafizeni, kde vysilaci
frekvence jsou podobné jako rezonanéni frekvence. Snimace jsou opatfeny prostiedkem pro
nastaveni rezonanéni frekvence. ReSeni také obsahuje zafizeni pro méfeni vzdalenosti
motorového vozidla od objektu. Méfeni vzdalenosti je s vyuzitim znamé rychlosti Sifeni
ultrazvuku ve vzduchu provedeno nepiimo pomoci méfeni doby prichodu signalu mezi senzory.
Ani tento dokument nezmifiuje pfimé propojeni systému senzori se systémy fizeni vozidla.

Je rovnéz znam dokument US8014921, ktery pojednava o vyuziti ultrazvukového detektoru pro
detekci blizici se boéni kolize s podélné jedoucim vozidlem. V pfipadé detekce prekazky
syst¢émem ¢idel jsou v tomto piipadé aktivovany bezpeénostni systémy vozu, a to predpinace
bezpeénostnich past, odjisténi airbagi, nedojde viak k pfimému zasahu do fizeni, tedy k brzdéni.
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WO2017005636 se tyka zatizeni s ultrazvukovymi Cidly s piezoelektrickymi elementy pro
motorova vozidla a zabyva se novym uspofadanim vlastniho piezoelementu uvnitf
ultrazvukového cidla.

Podstatné je, ze zadny existujici dokument neuvadi moznost pfimého propojeni systému
ultrazvukovych senzori s fidici jednotkou vozidla, které umoznuje automatické zabrzdéni
vozidla pfi jeho pojizdéni. Vyjimkou jsou patenty souvisejici s automatickym ¢&i asistovanym
parkovanim, napiiklad US 8712642, ktery popisuje moznost zablokovéni funkci asistovaného ¢i
automatického parkovani v piipadé, ze jeden i vice senzorii jsou zastinény napf. posuvnymi
dvefmi vozidla Ve vétsing existujicich feseni, je informace o vyskytujici se prekazce fidici pouze
signalizovana, avSak samotny akt brzdéni musi provést fidi¢ sam, ptiCemz zalezi na rychlosti
zpracovani ziskané informace fidi¢em a na rychlosti uvedeni vozidla do klidového stavu.
Zpozdéni brzdného zasahu fidice je tvoreno technickym zpozdénim detekce prekazky systémem
senzori, reakéni dobou fidice a dale dobou, kterou potrebuje fidic k brzdné akci, tedy k presunu
nohy z pedalu plynu na pedal brzdy, seslapnuti spojky a podobné. Teprve po uplynuti tohoto
zpozdéni zapoéne vlastni proces brzdéni vozidla. Soucet téchto zpozdéni se pohybuje v tadu
stovek ms a snadno mize piesahnout i dobu 1s. Za takovou dobu couvajici vozidlo, pohybujici se
napfiklad rychlosti 5 km/h, coz je rychlost chiize, urazi drahu cca 1,4 m, coZz muize vést, a v praxi
¢asto vede, ke stietu s pevnou piekazkou ¢i s chodcem.

Podstata vynalezu

Vyse uvedené nedostatky odstraiuje predkladané zafizeni pro zvyseni bezpecnosti provozu
vozidel pti pojizdéni. Zafizeni obsahuje ultrazvukové senzory propojené s blokem zpracovani
signalu, ke kterému je pripojen blok optické a/nebo akustické signalizace. Soucasti zafizeni je
dale fidici jednotka pro ovladani brzdového okruhu a motoru. Podstatou nového feseni je, ze
mezi blok zpracovani signalu a fidici jednotku je zafazen propojovaci blok. Propojovaci blok je
tvofen paméti, blokem uréeni pohyblivosti piekazek, blokem urCeni blizké piekazky pfi
pojizdéni, blokem doc¢asného vyfazeni a blokem automatického brzdéni. Uvedené bloky jsou
propojeny tak, 7e vystup z bloku zpracovani signalu pro zpracovani signalu z ultrazvukovych
senzortl je propojen se vstupem paméti, s prvnim vstupem bloku uréeni pohyblivosti prekazek a s
prvnim vstupem bloku uréeni blizké prekazky pfi pojizdéni. Vystup paméti je propojen s druhym
vstupem bloku uréeni pohyblivosti piekazek, jehoz tieti vstup je propojen s vystupem informace
o okamzitych otackach kol z Fidici jednotky. Tento vystup je soucasné propojen s druhym
vstupem bloku urceni blizké prekazky pfi pojizdéni. Vystup bloku urceni pohyblivosti piekazek
je propojen s prvnim vstupem bloku automatického brzdéni. Na druhy vstup bloku
automatického brzdéni je pfipojen vystup bloku ur¢eni blizké piekazky pfi pojizdéni a na jeho
tieti vstup je pripojen vystup bloku do¢asného vyfazeni. Blok docasného vyfazeni ma vstup
propojen s vystupem informace o dofasném vyfazeni propojovaciho bloku z funkce z fidici
jednotky. Vystup bloku automatického brzdéni je propojen se vstupem pro ovladani brzdového
okruhu fidici jednotky.

Vyhodou vy3e uvedeného zafizeni je, Ze miZe odstranit vétSinu kolizi s chodci, ke kterym
dochazi pti pojizdéni vozidla. Systém miZze byt vybaven funkci zdmérné docasné deaktivace
fidicem, napiiklad pii pojizdéni v prostiedi s faleSnymi poplachy jako je vysoka trava. Tuto
deaktivaci je vsak vhodné fidi¢i umoZznit pouze na omezenou dobu, napiiklad do vypnuti motoru,
kdy pti dal$im nastartovani je funkce opét aktivovana.

Objasnéni vykrest

Piiklad zafizeni pro zvySeni bezpe¢nosti provozu vozidel pii pojizdéni podle predkladaného
feSeni je schematicky uveden na pfilozeném vykrese.
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Piiklady uskuteénéni vynalezu

Zaftizent pro zvySeni bezpecnosti provozu vozidel pfi pojizdéni obsahuje ultrazvukové senzory 1,
které jsou propojené s blokem 2 zpracovani signalu. K bloku 2 zpracovani signalu je ptipojen
blok 7 optické a/nebo akustické signalizace. Vystup bloku 2 zpracovani signalu je pres
propojovaci blok 3 propojen s fidici jednotkou 4 pro ovladani brzdového okruhu 5 a motoru 6.
Propojovaci blok 3 je sestaven z paméti 3.1, z bloku 3.2 uréeni pohyblivosti prekazek, z bloku
3.3 urceni blizké prekazky prfi pojizdéni, z bloku 3.4 docasného vyfazeni a z bloku 3.5
automatického brzdéni. Tyto bloky jsou propojeny nasledujicim zptsobem. Vystup z bloku 2
zpracovani signalu pro zpracovani signalu z ultrazvukovych senzord 1 je propojen se vstupem
paméti 3.1, s prvnim vstupem bloku 3.2 uréeni pohyblivosti piekazek a s prvnim vstupem bloku
3.3 urceni blizké piekazky pii pojizdéni. Vystup paméti 3.1 je propojen s druhym vstupem bloku
3.2 urCeni pohyblivosti prekazek, jehoz tieti vstup je propojen s vystupem 4.1 informace o
okamzitych otackach kol z fidici jednotky 4, ktery je soucasné propojen s druhym vstupem bloku
3.3 urceni blizké prekdzky pii pojizdéni. Vystup bloku 3.2 uréeni pohyblivosti prekazek je
propojen s prvnim vstupem bloku 3.5 automatického brzdéni. Na druhy vstup bloku 3.5
automatického brzdéni je pfipojen vystup bloku 3.3 urCeni blizké piekazky pii pojizdéni a na
Jeho tieti vstup je pfipojen vystup bloku 3.4 docasného vyfazeni. Blok 3.4 docasného vyfazeni
mé vstup propojen s vystupem 4.3 informace o docasném vyfazeni propojovaciho bloku 3 z
funkce z Fidici jednotky 4. Vystup bloku 3.5 automatického brzdéni je propojen se vstupem 4.2
pro ovladani brzdového okruhu tidici jednotky 4.

Blok 3.2 urceni pohyblivosti prekazek zpracovava informaci o pohybu vozidla, respektive kol, z
fidici jednotky 4 a zaroveit informace o zménach vzdalenosti a polohy ptekazky v &ase s
pouzitim aktualniho vystupu z bloku 2 zpracovani signalu z ultrazvukovych senzorii 1 a jeho
pfedchozich vystupii, ulozenych v paméti 3.1. V paméti 3.1 jsou ulozeny polohy piekazky v
neddvné minulosti, coz jsou desitky az stovky ms. Pokud se vozidlo nepohybuje a idaje v paméti
3.1 se odliSuji hodnot sou¢asného vystupu bloku 2 zpracovani signalu, jedna se o pohybujici se
prekazku.

Blok 3.3 urCeni blizké prekazky pii pojizdéni vozidla zpracovava informaci o aktualni poloze
prekazky ziskané z bloku 2 zpracovani signalu a o otagkach kol z Fidici jednotky 4.

Blok 3.4 docCasného vyfazeni zpracovava informaci o do¢asném vyfazeni bloku 3.5
automatického brzdéni z funkce od Fidici jednotky 4. Docasné vyfazeni funkce automatického
brzdéni, naptiklad do pfistiho nastartovani motoru, je provadéno na zakladé piikazu z fidici
Jednotky 4, ktera jej generuje na zaklad¢ pokynu Fidice v pfipadg, Ze si preje docasné vyradit cely
ochranny systém z funkce, naptiklad pii pojizdéni ve vysoké trave.

VSechny tyto bloky poskytuji sviij vystup do bloku 3.5 automatického brzdéni, ktery ovlada
prostiednictvim fidici jednotky 4 brzdovy okruh 5 a p¥ipadné motor 6 vozidla.

Propojovaci blok 3 pouziva jako vstupy nasledujici signaly.

Vystup z bloku 2 zpracovani signalu z ultrazvukovych senzorii 1, ktery obsahuje informaci o
poloze a vzdalenosti piekazek kolem vozidla.

Vystup z fidici jednotky 4, ktery obsahuje informace o okamzitych otackach kol. Jednd se o
vystup z tak zvaného odometru. Z této informace lze usoudit, pohybuje-li se vozidlo, a ptipadné,
ve kterém sméru.

Vystup z fidici jednotky 4, ktery obsahuje informaci o do¢asném vytazeni propojovaciho bloku 3
z funkce na zaklad¢ volby Fidige, kterou ¥idi¢ realizuje naptiklad stisknutim tlagitka na palubni
desce.
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Pfi provozu vozidla rozliSuje propojovaci blok 3 nasledujici kritické situace:

A. Indikuje-hi signal otacek kol z odometru, ze se vozidlo nepohybuje, a zaroven signal z bloku 2
zpracovani signalu z ultrazvukovych senzorii 1 obsahuje informaci o vyskytu piekazky ve sméru
mozné jizdy, porovnava se neustale tento signal v bloku 3.2 uréeni pohyblivosti piekazek s jeho
ptedeslymi stavy, které jsou ulozené v paméti 3.1. Pokud blok 3.2 uréeni pohyblivosti pfekazek
vyhodnoti, 7e se tento signal v cCase méni, znamena to pohyblivou piekazku a blok 3.5
automatického brzdéni pomoci vystupu preda na vstup 4.2 pro ovladani brzdového okruhu fidici
jednotce 4 informaci, Zze automobil nesmi byt uveden do pohybu smérem k této pohybujici se
piekazce.

B. Indikuje-li signal otacek kol z odometru pomaly pohyb vozidla, tak zvané pojizdéni, naptiklad
do rychlosti 10 km/h, vyhodnocuje propojovaci blok 3 v bloku 3.3 uréeni blizké prekazky
kritickou blizkost prekazky naptiklad 0.5 m, a v ptipadé kladného vysledku tohoto vyhodnoceni
vyda opét pomoci signalu na vstup 4.2 pro ovladani brzdového okruhu fidici jednotce 4 signal k
okamzitému zastaveni vozidla.

Vyse uvedené operace provadi propojovaci blok 3 pouze v pripadé, Ze jeho funkce neni fidic¢em
manualné zablokovana z fidici jednotky 4 prostiednictvim signalu "docasné vyiazeni",
piivedeného do bloku 3.4 docasného vytazeni. Blok vyhodnocovaci logiky prezentovany blokem
3.5 automatického brzdéni proto aktivuje signal na vstupu 4.2 pro ovladani brzdového okruhu
smérem k fidici jednotce 4, pokud obdrzi aktivni signal od bloku 3.2 ureni pohyblivosti
piekazek nebo od bloku 3.3 uréeni blizké ptekazky pti pojizdéni, a zaroven neni aktivni signal z
bloku 3.4 docasného vyrazeni.

Lze tedy shrnout, Zze podstata navrhovaného feSeni spoCivd v piimém propojeni bloku 2
zpracovani signalu, vyhodnocujiciho signaly z ultrazvukovych senzort 1, s fidici jednotkou 4
vozidla, ktera ovlada brzdovy okruh 5 a motor 6 vozu. Toto pifimé propojeni je realizovano
pomoci propojovaciho bloku 3, ktery provadi logické vyhodnoceni stavu vozidla a situace v jeho
okoli a v pfipadé potieby vyda automaticky povel k zabrzdéni vozidla pomoci a pfipadné k
vypnuti ¢i odpojeni motoru 6.

Prumyslova vyuzitelnost

Zafizeni lze vyuZit na osobnich a nakladnich automobilech, které jsou vybaveny ultrazvukovymi
senzory pro systémy indikace prekazky k fidi¢i. Ostatni vozidla je samoziejmé mozné€
prislusnymi senzory dodatedné vybavit. Vyse popsané zafizeni lze pouzit pro zvySeni bezpecnosti
provozu zejména pri couvani a pojizdéni vozidel v prostfedi s vyskytem chodcii, to je na
parkovistich, v podzemnich garazich, na stavbach a podobné.
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PATENTOVE NAROKY

1. Zafizeni pro zvyseni bezpecnosti provozu vozidel pti pojizdéni obsahujici ultrazvukové
senzory (1) propojené s blokem (2) zpracovani signalu, ke kterému je pfipojen blok (7) optické
a/nebo akustické signalizace a dale obsahujici fidici jednotku (4) pro ovladani brzdového okruhu
(5) a motoru (6), vyznacujici se tim, ze mezi blok (2) zpracovani signalu a fidici jednotku (4) je
zatazen propojovaci blok (3) tvoieny paméti (3.1), blokem (3.2) uréeni pohyblivosti prekazek,
blokem (3.3) urceni blizké prekazky pii pojizdéni, blokem (3.4) doasného vyfazeni a blokem
(3.5) automatického brzdéni a tyto bloky jsou propojeny tak, ze vystup z bloku (2) zpracovani
signalu pro zpracovani signalu z ultrazvukovych senzori (1) je propojen se vstupem paméti (3.1),
s prvnim vstupem bloku (3.2) uréeni pohyblivosti prekazek a s prvnim vstupem bloku (3.3)
urceni blizké prekazky pii pojizdéni, vystup paméti (3.1) je propojen s druhym vstupem bloku
(3.2) urceni pohyblivosti prekazek, jehoz tfeti vstup je propojen s vystupem (4.1) informace o
okamzitych otdckach kol z fidici jednotky (4), ktery je soucasné propojen s druhym vstupem
bloku (3.3) urceni blizké prekazky pii pojizdéni, kde vystup bloku (3.2) uréeni pohyblivosti
prekazek je propojen s prvnim vstupem bloku (3.5) automatického brzdéni, na jehoZ druhy vstup
Je pripojen vystup bloku (3.3) urCeni blizké piekazky pii pojizdéni a na jehoZ tfeti vstup je
pfipojen vystup bloku (3.4) dofasného vyrazeni, ktery ma vstup propojen s vystupem (4.3)
informace o do¢asném vyfazeni propojovaciho bloku (3) z funkce z fidici jednotky (4), pficemz
vystup bloku (3.5) automatického brzdéni je propojen se vstupem (4.2) pro ovladani brzdového
okruhu fidici jednotky (4).
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