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osvétlovaci zarizeni motorového vozidla pro
komunikacni zaFizeni motorového vozidla a
zpusob car2car nebo car2X komunikace
motorového vozidla

Anotace:

Vynalez se tyka komunikaéniho zafizeni motorového
vozidla (X), obsahujici obrazovou kameru (2) scénového
obrazu (11) napojenou na fidici elektroniku (1), na kterou
Jje dale napojeno DMD (7), jehoZ zrcatkové plose (70) je
predrazena optika (3). Zrcatkové plose (70) je funkéné
piifazena sekundarni zobrazovaci jednotka (5) s optickym
snimacem (50) uzptisobenym pro pfijem vybrané casti
svétla (32) ze scénového obrazu (11) odrazené vybranou
¢asti zrcatek zrcatkové plochy (70) DMD (7). DMD (7) je
soucasti osvétlovaciho zarizeni (0) vozidla, v némz je
vuci zrcatkové plose (70) DMD (7) dale usporadana
osvétlovaci jednotka (4), ktera je uzplsobena pro fizené
osvétlovani alespon €asti zrcatkové plochy (70) DMD (7)
a pro vydavani pozadovaného vystupniho proudu (30)
svétla. Vynalez se také tyka osvétlovaciho zafizeni (0)
motorového vozidla pro komunikaéni zatizeni
motorového vozidla a zptisobu car2car a/nebo car2X
komunikace vozidla (X).
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Komunikaéni zarizeni motorového vozidla, osvétlovaci zarizeni motorového vozidla pro
komunikacni zaFizeni motorového vozidla a zpiisob car2car nebo car2X komunikace
motorového vozidla

Oblast techniky

Vynalez se tyka komunikacniho zafizeni motorového vozidla, obsahujiciho tidici elektroniku,
obrazovou kameru scénového obrazu napojenou na tidici elektroniku, osvétlovaci zatizeni
vozidla pro vyzatovani pozadovaného vystupniho proudu svétla ke splnéni svételné funkce
osvétlovaciho zatizeni vozidla, osvétlovaci zatizeni vozidla obsahuje osvétlovaci jednotku, DMD
a vystupni optiku, kde DMD obsahuje zrcatkovou plochu, ktera je nasmérovana na vystupni
optiku, priéemz na zrcatkovou plochu je nasmérovana osvétlovaci jednotka tak, aby osvétlovaci
zafizeni vyzatovalo poZzadovany vystupni proud svétla ptes vystupni optiku.

Vynalez se také tyka osvétlovaciho zatizeni motorového vozidla pro komunikacni zafizeni
motorového vozidla, které obsahuje DMD se zrcatkovou plochou, pricemz zrcatkové plose jsou
funkéné pritazeny osvétlovaci jednotka a vystupni optika, které jsou spolecné se zrcatkovou
plochou uzplisobeny pro vytvotreni pozadovaného vystupniho proudu svétla pro splnéni zakladni
svételné funkce svételného zatizeni.

Vynalez se také tyka zplsobu car2car nebo car2X komunikace motorového vozidla, pfi kterém se
komunikaénim zafizenim vozidla sleduje scénovy obraz okoli vozidla, ve scénovém obrazu se
detekuji oblasti vyskytu zdroje car2car a/nebo car2X signalu, naceZ se obraz pouze téchto oblasti
scénového obrazu odrazi pomoci vybranych zrcatek zrcatkové plochy DMD na opticky snimac
sekundarni zobrazovaci jednotky, kterym se vysilany car2car nebo car2X signal detekuje a
nasledné se dekoduje Fidici elektronikou.

Dosavadni stav techniky

Z WO 2014204794 A1, US 20140104077 Al, DE 102012011994 A1, US 20110098877 Al,
CN 106043104 A a dalSich je znama fada feSeni umoziujicich komunikaci mezi vozidly
prostfednictvim Car2Car signalu nebo Car2X signalu. Spole¢nou nevyhodou téchto feseni je
omezeni rozsahu a kvality signalu, protoZe pouzité prosttedky pro detekci Car2Car signalu nebo
car2X signalu neumoznuji dostatecné rychlou detekci a dostatecnou presnost detekce svételné
funkce vyzarované vysokou frekvenci prostfednictvim osvétlovaciho zafizeni vozidla. Pouzité
fototranzistory nebo fotodiody nejsou dostatecné citlivé a nemaji zadnou prostorovou detekei,
aby bylo mozné zajistit pozadovany stupen detekce s dostateCnou presnosti.

Z CZ 2017-160 je znamo komunikacni zatizeni motorového vozidla, které vyuziva Car2Car nebo
car2X svételny signal vysilany bud’ jinymi ucastniky silni¢niho provozu, nebo vysilany
infrastrukturou, pficemz ptijimané signaly jsou zaznamenany s dostatecnou presnosti, rychlosti a
kvalitou a nasledné jsou obrazové signaly a obrazy zpracovany do datové informace a ptedany
elektrické ¢i elektronické vybavé vozidla k dalSimu vyuziti. Toto komunikacni zafizeni
motorového vozidla, obsahuje primarni zobrazovaci optiku pro vytvofeni vstupniho obrazu
z pfijimaného scénového obrazu, ktery mize obsahovat svételny car2car signal a/nebo svételny
car2X signal zahrnujici dopravné relevantni informaci. Zatizeni dale obsahuje DMD pole zrcatek
pro ptfijem vstupniho obrazu a jeho nasledné vyslani ptes sekundarni zobrazovaci optiku na
primarni opticky senzor, ktery je uzpiisoben k pfevodu takto pfijatého optického vstupniho
obrazu na elektricky signal a jeho vyslani do Fidici elektroniky. Ridici elektronika je uzptisobena
pro zpracovani elektrického signalu ke zjisténi, zda a v jakych mistech vstupniho obrazu se
nachazi zdroje car2car signalu nebo car2X signalu. Pokud se v daném vstupnim obrazu takové
misto ¢1 mista se zdrojem car2car signalu nebo car2X signalu nachazeji, ptepocita ftidici
elektronika polohu pixeli odpovidajicich t€émto mistim na primarnim optickém senzoru na
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polohy jednotlivych zrcatek v DMD poli zrcatek, nacez vysle do DMD pole zrcatek fidici signal,
kterym se zméni poloha pfislusnych zrcatek v DMD poli zrcatek. Tim se vstupni obraz
uvedenych mist se zdrojem car2car nebo car2X signalu pfesméruje pres opticky ¢Elen na
sekundarni opticky senzor, ktery je uzplisoben pro prevedeni optického signalu na elektricky
signal, ktery se nasledné ftidici elektronikou vyhodnoti a dekdduje se informace zakddovana v
zachyceném car2car nebo car2X signalu. Ridici elektronika je dale napojena na elektronickou
vybavu vozidla, do niZ pfedava dekddované informace z primarniho a/nebo sekundarniho
optického senzoru. Poloha kazdého ze zrcatek DMD pole zrcatek je pomoci fidiciho signalu
ovladana fidici elektronikou tak, Ze po pfesmérovani vstupniho obrazu na sekundarni opticky
senzor mize byt poloha zrcatek opét nastavena pro zasilani nasledného (dalSiho) vstupniho
obrazu na primarni opticky senzor.

Nevyhodou tohoto uspotadani je potieba vlastnich prvki, jako je DMD, videokamera atd., coz
prodrazuje cely systém pfi pripadném nasazeni do vozidla. Urcity limit se také ukazuje v oblasti
spolehlivost rozpoznani zdroje car2car nebo car2X signalu a nasledné detekce car2car nebo
car2X signalu.

Z WO 2017104666 Al je znam zptisob zobrazeni schopny zobrazit obraz hodnotny pro uZzivatele.
Zpiisob zobrazeni pro zobrazovaci zatizeni pro zobrazeni obrazu zahrnuje: ziskani zachyceného
zobrazovaného obrazu a obrazu pro dekddovani obrazovym snimacem zachycujicim subjekt;
dekddovani obrazu pro dekddovani pro ziskani svételné identifikacni informace; prenos ID svétla
na server; ziskani obrazu rozsifené reality a informaci o rozpoznani odpovidajicich ID svétla ze
serveru; ze zachyceného zobrazovaného obrazu rozpoznani oblasti odpovidajici rozpoznavaci
informaci jako cilové oblasti; a zobrazeni zachyceného zobrazovaného obrazu s AR obrazem
superponovanym na cilovou oblast. Z provedeni na Obr. 232B je znamo schéma znazornujici
dalsi zpiisob pfijmu vysokofrekvencéniho viditelného svételného signalu, kde jsou vsechny
soucasti integrovany do svételného zatrizeni vozidla, které je tak znacné slozité a v podstaté pfi
jakékoli poruse je tfteba vymeénit celé svételné zatizeni, coZ je hlavni nevyhoda.

Cilem vynalezu je odstranit nebo alespon minimalizovat nevyhody dosavadniho stavu techniky.

Podstata vynalezu

Cile vynalezu je dosazeno komunikacnim zatizenim motorového vozidla, jehoz podstata spociva
vtom, Ze zrcatkové plose je funkéné prifazena sekundarni zobrazovaci jednotka, ktera je
opatfena optickym snimacem a fidici elektronika je uzplisobena k presmérovani pouze
omezeného poctu zrcatek zrcatkové plochy na opticky snimac zobrazovaci jednotky pro odrazeni
obrazu dopadajiciho na tento omezeny pocet zrcatek zrcatkové plochy pres vystupni optiku jako
svételny paprsek ze scénového obrazu obrazové kamery, ktery byl ftidici elektronikou
identifikovan jako obsahujici dillezZitou informaci a ftidici elektronika je dale uzpiisobena k
nasmérovani ostatnich zrcatek zrcatkové plochy pro odrazeni svétla emitovaného osvétlovaci
jednotkou pres vystupni optiku jako pozadovany vystupni proud svétla svételného zatizeni
vozidla.

Podstata osvétlovaci zatizeni motorového vozidla spociva v tom, Ze zrcatkové plose DMD je dale
funkcné pritazena sekundarni zobrazovaci jednotka, ktera obsahuje opticky snima¢ a DMD je
opatfeno prostfedky pro napojeni na externi fidici elektroniku natoceni jednotlivych zrcatek
zrcatkové plochy DMD a externi obrazovou kameru scénového obrazu.

Podstata zpiisobu car2car nebo car2X komunikace vozidla spociva v tom, Ze alespon ¢ast zrcatek
zrcatkové plochy DMD, ktera se aktualné nevyuZzivaji pro detekci car2car nebo car2X signalu, se
osvécuje osvétlovaci jednotkou a takto vytvoreny proud svétla se pres osvétlovaci a zobrazovaci
optiku vyzatuje z vozidla jako pozadovany vystupni proud svétla osvétlovaciho zatfizeni vozidla.
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Tento vynalez umoznuje znacné zjednoduseni systému car2car a/nebo car2X komunikace vozidla
vyuzitim stavajicich casti vozidla a sniZenim poctu proprietarnich ¢asti. Systém umozZiuje
jednoduchou a ucinnou detekci car2car a/nebo car2X signalu, pficemz zejména pii uziti vétsiho
poctu kamer a vétsiho poctu sekundarnich zobrazovacich jednotek umoznuje i1 zvySeni ptesnosti a
spolehlivosti detekci car2car a/nebo car2X signalu, a to jak pred vozidlem, tak i za vozidlem a
také vedle vozidla. Systém umoziuje integraci s ostatnimi systémy bezpecnosti a spolehlivosti
silni¢ni dopravy.

Objasnéni vykresu

Vynalez je schematicky znazornén na vykrese, kde ukazuje obr. 1 zakladni blokové schéma
architektury komunikacniho zafizeni motorového vozidla podle vynalezu a obr. 2 az 5 rlizné
ptiklady implementace a vyuziti feSeni podle vynalezu ve vozidle.

Priklady uskuteénéni vynalezu

Vynalez bude popsan na ptikladu uskute¢néni komunikacniho zafizeni motorového vozidla a
jeho implementace do vozidla.

Komunikaéni zafizeni vozidla podle vynalezu obsahuje alespon jednu obrazovou kameru 2
scénového obrazu 11, napf. obrazovou kameru pro snimani scénového obrazu 11 ve viditelné
¢asti spektra. Obrazova kamera 2 scénového obrazu 11 obsahuje obrazovy snimaci Cip, snimaci
optiku a elektroniku k zajisténi funkce snimani scénového obrazu 11.

Obrazova kamera 2 je bud’ tvofena kamerou, ktera je napojena na systémy 6 vozidla, a ktera je
soucasti vybavy vozidla a je urcena pro snimani okoli vozidla a pro vyuziti ADB/pixel systémem
vozidla, nebo je obrazova kamera 2 tvofena proprietarni kamerou urcenou jen pro pouziti v
souvislosti s timto vynalezem a umisténou na vhodném misté vozidla a napojenou na ftidici
elektroniku 1 systému podle vynalezu, nebo je obrazova kamera 2 spolecna jak pro systémy 6
vozidla 1 pro systém podle tohoto vynalezu. V jiném neznazornéném prikladu provedeni je
obrazova kamera 2 tvotfena kamerou pro sledovani tzv. mrtvého thlu fidice vozidla X.

Komunikaéni zatizeni vozidla dale obsahuje alespon jedno osvétlovaci zatizeni 0, které je
tvofeno napf. prednimi svétlomety vozidla a/nebo zadnimi svétlomety vozidla atd.

Osvétlovaci zatizeni 0 obsahuje digitalni mikrozrcatkové zatizeni 7, dale jen DMD 7 (digital
micromirror device), které je samo o sobé dobfe znamé, napt. z techniky DLP projektort apod.
DMD 7 je spfazeno se systémy 6 vozidla, které fidi ¢innost osvétlovaciho zatizeni 0, napf. denni
sviceni, dalkova svétla, potkavaci svétla, odbocovaci svétla, brzdova svétla, zadni potkavaci
svétla atd. DMD 7 je dale sptazeno s fidici elektronikou 1 systému podle vynalezu.

Osvétlovaci zafizeni 0 dale obsahuje osvétlovaci jednotku 4, ktera je funkéné usporadana vici
zrcatkové plose 70 DMD 7, a ktera je uzplsobena k osvétlovani zrcatkové plochy 70 DMD 7
proudem 42 svétla, které je zrcatkovou plochou 70 odrazeno pres osvétlovaci a zobrazovaci
optiku 3 jako pozadovany vystupni proud svétla 30 z osvétlovaciho zatizeni 0, tj. pro splnéni
primarni funkce osvétlovaciho zatizeni (. V neznazornéném ptikladu provedeni je osvétlovaci
jednotka 4 uzplisobena pro samostatné osviceni, napf. jen horni poloviny zrcatkové plochy 70
DMD 7 a samostatné osviceni jen dolni poloviny zrcatkové plochy 70 DMD 7 atd., cozZ umoznuje
dalsi vyuziti zatizeni podle tohoto vynalezu, atd. Osvétlovaci jednotka 4 obsahuje zdroj 40
zateni, napt. LED nebo laserovou diodu nebo soustavu, napt. v maticovém uspotadani, diod, a
dale obsahuje osvétlovaci optiku 41, ktera je uspofadana mezi zdrojem 40 zareni a zrcatkovou
plochou 70 DMD 7 a je uzpilisobena pro pienos svétla mezi zdrojem 40 zafeni a zrcatkovou
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plochou 70 DMD 7. Osvétlovaci jednotka 4 je spfaZena se systémy vozidla 6, které fidi jeji
¢innost.

Zrcatkové plose 70 DMD 7 osvétlovaciho zatizeni 0 je dale pfitazena sekundarni zobrazovaci
jednotka 5, ktera obsahuje opticky snimac¢ 50, napt. fototranzistor, a opticky ¢élen 51 nebo
optickou soustavu uspotfadanou mezi optickym snimacem 50 a zrcatkovou plochou 70 DMD 7. V
ptikladu provedeni znazornéném na obr. 1 je sekundarni zobrazovaci jednotka 5 integrovana
ptimo do konstrukce osvétlovaciho zatizeni 0. V neznazornéném prikladu provedeni je
sekundarni zobrazovaci jednotka 5 umisténa mimo vlastni konstrukci osvétlovaciho zatizeni 0 a
je, napf. optickym vlaknem, funkéné pfifazena zrcatkové plose 70 DMD 7 k prijimani
sekundarniho obrazu odrazeného vybranymi zrcatky zrcatkové plochy 70 DMD 7 po nastaveni
téchto vybranych zrcatek zrcatkové plochy 70 DMD 7 odpovidajicich identifikované poloze
zdrojl car2car nebo car2X signalu ve scénovém obrazu, ktery na tato vybrana zrcatka zrcatkové
plochy 70 DMD 7 dopada ve formé sekundarniho svétla 32 ptes osvétlovaci a zobrazovaci optiku
3 ze scénového obrazu 11, jak bude bliZe popsano v dal§im textu.

Vyse jiz zminéna fidici elektronika 1 systému podle vynalezu je v prikladu na obr. 1 tvofena
samostatnym prostfedkem spraZzenym se systémy 6 vozidla. V jiném ptikladu provedeni je fidici
elektronika 1 systému podle vynalezu tvofena softwarovymi bloky v systémech 6 vozidla, nebo
je ridici elektronika 1 systému podle vynalezu zcasti tvofena samostatnym prostfedkem
sprazenym se systémy 6 vozidla a z¢asti je tvotena softwarovymi bloky v systémech 6 vozidla.

Scénovy obraz 11 ve znazornéném ptikladu provedeni obsahuje obraz infrastruktury 110,
napriklad semaforu vysilajiciho prostfednictvim alespon jednoho ze svych svétel 1100 car2X
signal, napf. o dobé trvani jednotlivych barev semaforu. Scénovy obraz 11 ve znazornéném
ptikladu obsahuje obraz protijedouciho vozidla 111 wvysilajiciho prvni car2car signal
prostfednictvim svého ptredniho osvétlovaciho zatizeni 1110. Scénovy obraz 11 ve znazornéném
ptrikladu dale obsahuje obraz stejnosmérné jedouciho vozidla 112 vysilajiciho prosttednictvim
svych zadnich osvétlovacich zafizeni 1120 druhy car2car signal. Car2car signaly jsou typicky
signaly obsahujici informaci o dopravni situaci, hustoté¢ provozu, dopravnim kolapsu, stavu
okolnich vozidel, o panickém brzdéni atd.

V prikladu provedeni na obr. 2 je znazornén pudorysny pohled na ptiklad vozidla X vybaveného
zatizenim podle vynalezu. Jeden pfedni svétlomet vozidla X je tvofen osvétlovacim zatizenim 0 s
DMD 7, osvétlovaci jednotkou 4 a sekundarni zobrazovaci jednotkou 5. Obrazova kamera 2 je
umisténa ve vnitfnim zpétném zrcatku 80 vozidla a je uzplsobena pro snimani prostoru pied
vozidlem, jak je obvyklé v uréitém zorném tihlu viici podélné ose vozidla X. Vozidlo X je dale
opatreno fidici elektronikou 1 systému podle vynalezu, ktera je napojena na systémy 6 vozidla,
ptiéemZ v tomto prikladu provedeni nejsou z dliivodu prehlednosti a nazornosti vyznaceny vazby
mezi jednotlivymi prvky.

V ptikladu provedeni na obr. 3 je znazornén ptdorysny pohled na ptiklad vozidla X vybaveného
zatizenim podle vynalezu. Oba predni svétlomety vozidla X jsou tvofeny osvétlovacim zatizenim
0 s DMD 7, osvétlovaci jednotkou 4 a sekundarni zobrazovaci jednotkou 5. Obrazova kamera 2
je umisténa ve vnitinim zpétném zrcatku 80 vozidla a je uzplisobena pro snimani prostoru pred
vozidlem, jak je obvyklé v ur¢itém zorném tihlu viici podélné ose vozidla X. Vozidlo X je dale
opatreno fidici elektronikou 1 systému podle vynalezu, ktera je napojena na systémy 6 vozidla,
pti¢emz v tomto prikladu provedeni nejsou z dliivodu prehlednosti a nazornosti vyznaceny vazby
mezi jednotlivymi prvky.

V prikladu provedeni na obr. 4 je znazornén pudorysny pohled na ptiklad vozidla X vybaveného
zafizenim podle vynalezu. Oba predni svétlomety vozidla X jsou tvofeny osvétlovacim zatizenim
0 s DMD 7, osvétlovaci jednotkou 4 a sekundarni zobrazovaci jednotkou 5. Obrazova kamera 2
je umisténa ve vnitinim zpétném zrcatku 80 vozidla a je uzplisobena pro snimani prostoru pred
vozidlem, jak je obvyklé v ur¢itém zorném thlu viiéi podélné ose vozidla X.
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Vozidlo X je dale opatreno fidici elektronikou 1 systému podle vynalezu, ktera je napojena na
systémy 6 vozidla, pficemz v tomto pfikladu provedeni nejsou z divodu ptehlednosti a
nazornosti vyznaceny vazby mezi jednotlivymi prvky.

V ptikladu provedeni na obr. 5 je znazornén ptdorysny pohled na ptiklad vozidla X vybaveného
zatizenim podle vynalezu. Oba predni svétlomety vozidla X jsou tvofeny osvétlovacim zatizenim
0 s DMD 7, osvétlovaci jednotkou 4 a sekundarni zobrazovaci jednotkou 5. Obrazova kamera 2
je umisténa ve vnitinim zpétném zrcatku 80 vozidla a je uzplisobena pro snimani prostoru pred
vozidlem, jak je obvyklé v uréitém zorném uhlu viiéi podélné ose vozidla X. Vozidlo X je dale ve
své zadni casti opatfeno alespon jednim osvétlovacim zatizenim 0 s DMD 7, osvétlovaci
jednotkou 4 a sekundarni zobrazovaci jednotkou 3, pficemz je ve své zadni Casti dale opareno
alespon jednou obrazovou kamerou 2. Obrazové kamery 2 jsou uzptisobeny pro snimani prostoru
pted a za vozidlem, a jak je obvyklé v uréitém zorném uhlu vii¢i podélné ose vozidla X. Vozidlo
X je dale opatreno tidici elektronikou 1 systému podle vynalezu, ktera je napojena na systémy 6
vozidla, ptiéemZz v tomto ptikladu provedeni nejsou z diivodu ptehlednosti a nazornosti
vyznaéeny vazby mezi jednotlivymi prvky.

V neznazornéném prikladu provedeni je alespoil jedna obrazova kamera 2 umisténa v predni
masce vozidla X nebo za ptedni maskou vozidla X a/nebo v alespon jednom vnéjSim zpétném
zrcatku 8 vozidla X a/nebo ve tretim, prostfednim hornim, brzdovém svétle vozidla X atd.

V neznazornéném ptikladu provedeni je tidici elektronika 1 systému podle vynalezu tvotena
systémy 6 vozidla atd.

V jiném neznazornéném prikladu provedeni je sekundarni zobrazovaci jednotka 5 spoleéna pro
alespon dvé osvétlovaci zafizeni 0, s nimiZ je tato spole¢na sekundarni zobrazovaci jednotka 5
sprazena napr. optickym vlaknem atd.

Zatizeni podle vynalezu pracuje tak, Ze osvétlovaci zatizeni 0 s DMD 7 a osvétlovaci jednotkou 4
pracuje svym standardnim zplsobem, tj. podle aktualni situace nebo podle pozadavki fidice
osvétluje urenou pozadovanou oblast proudem svétla 30, napt. jako hlavni predni svétlomety
vozidla, nebo jako svétlomety pro denni sviceni, nebo jako dilkové svétlomety atd. Paralelné k
tomu snima obrazova kamera 2 scénovy obraz 11 a zasila jej fidici elektronice 1, ktera zachyceny
scénovy obraz 11 zpracuje a analyzuje oblasti scénového obrazu 11, ve kterych se mohou
nachazet, nebo ve kterych se nachazeji, objekty vysilajici uzite¢nou informaci ve formé
svételného Car2car a/nebo car2X signalu. Tyto informaéné dilezité oblasti scénového obrazu 11
se identifikuji jako oblasti, které ptisluSeji poloze konkrétnich snimacich elementli (pixell)
snimaciho ¢ipu obrazové kamery 2, napt. CCD nebo CMOS snimaciho ¢ipu atd. Nasledné tidici
elektronika 1 prepocte polohy téchto jednotlivych snimacich elementl (pixelil) snimaciho ¢ipu
obrazové kamery 2 na polohy jednotlivych zrcatek v ramci zrcatkové plochy 70 DMD 7 a vyda
pokyn k presmérovani pouze tohoto omezeného poctu zrcatek zrcatkové plochy 70 DMD 7 tak,
aby odraz obrazu, ktery na tato vybrana zrcatka zrcatkové plochy 70 dopada pres osvétlovaci a
zobrazovaci optiku 3 jako proud svétla 32 ze scénového obrazu 11, z téchto vybranych oblasti
scénového obrazu 11, ktery na, byl odrazen na opticky snimaé¢ 50, naptiklad fototranzistor.
Ostatni zrcatka zrcatkové plochy 70 DMD 7 nadale plni svoji primarni lohu, ktera spociva ve
vydavani proudu svétla 30 v poZzadovaném sméru. Vyse uvedeny opticky snimaé¢ 50 vygeneruje
ze zachyceného odrazu vybranych éasti scénového obrazu 11 elektricky signal, ktery preda fidici
elektronice 1 ke zpracovani a dekddovani vysilaného Car2car a/nebo car2X signalu. Dekodované
Car2car a/nebo car2X signaly jsou pribézné a/nebo stfidavé predavany systému 6 vozidla, které
s nimi dale nalozi podle svého nastaveni, napf. je zobrazeno varovani pro fidice na displeji uvnitf
vozidla, nebo je zahéjen ochranny manévr (brzdéni, sniZeni rychlosti, vyhnuti, zastaveni atd.) atd.
Ridici elektronika 1 muze zpracovavat 1 dalsi informace ze scénového obrazu 11 bez obsahu
car2car nebo car2X signalu, napt. informace o typu objektu, z néjz je vysilan konkrétni car2car
nebo car2X signal (napt. vozidlo ve stejném pruhu, vozidlo v sousednim pruhu (levém, pravém),
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semafor, vzdalenost vpiedu jedouciho vozidla, okamzita rychlost ostatnich vozidel, atd.). Je
ziejmé, Ze osvétlovaci jednotka 4 pracuje pouze tehdy, je-li to tfeba ke splnéni jeji primarni
funkce.

V neznazornéném prikladu provedeni je vozidlo X vybaveno jak osvétlovacim zafizenim 0 s
integrovanym DMD 7, ale je vybaveno i proprietarnim systémem s vlastnim DMD 7 a ostatnim
prvky pottebnymi pro detekci a dekddovani Car2Car a/nebo Car2X signali.
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PATENTOVE NAROKY

1. Komunikaéni zatizeni motorového vozidla (X), obsahujici fidici elektroniku (1), obrazovou
kameru (2) scénového obrazu (11) napojenou na fidici elektroniku (1), osvétlovaci zatizeni (0)
vozidla pro vyzatovani pozadovaného vystupniho proudu (30) svétla ke splnéni svételné funkce
osvétlovaciho zarizeni (0) vozidla, osvétlovaci zafizeni (0) vozidla obsahuje osvétlovaci jednotku
(4), DMD (7) a vystupni optiku (3), kde DMD (7) obsahuje zrcatkovou plochu (70), ktera je
nasmeérovana na vystupni optiku (3), pfi¢emz na zrcatkovou plochu (70) je nasmérovana osvétlovaci
jednotka (4) tak, aby osvétlovaci zatizeni vyzafovalo pozadovany vystupni proud (30) svétla pres
vystupni optiku (3), vyznacujici se tim, ze zrcatkové plose (70) je funkcné prifazena sekundarni
zobrazovaci jednotka (5), ktera je opatfena optickym snimacem (50) a fidici elektronika (1) je
uzplisobena k presmérovani pouze omezené¢ho poctu zrcatek zrcatkové plochy (70) na opticky
snimac (50) zobrazovaci jednotky (5) pro odrazeni obrazu dopadajiciho na tento omezeny pocet
zrcatek zrcatkové plochy (70) pres vystupni optiku (3) jako svételny paprsek ze scénového obrazu
(11) obrazové kamery (2), ktery byl tidici elektronikou (1) identifikovan jako obsahujici dlilezitou
informaci a tidici elektronika (1) je dale uzplsobena k nasmérovani ostatnich zrcatek zrcatkové
plochy (70) pro odrazeni svétla emitovaného osvétlovaci jednotkou (4) pres vystupni optiku (3) jako
pozadovany vystupni proud (30) svétla svételného zatizeni (0) vozidla.

2. Komunika¢ni zafizeni motorového vozidla podle naroku 1, vyznacujici se tim, ze DMD (7) je
soucasti alespon jednoho predniho svétlometu vozidla (X) a/nebo alesponn jednoho zadniho
svétlometu vozidla (X).

3. Komunika¢ni zatizeni motorového vozidla podle naroku 1 nebo 2, vyznacujici se tim, Ze
obrazova kamera (2) je tvofena kamerou pro ADB/pixel systém vozidla (X) a/nebo je tvorena
proprietarni obrazovou kamerou a/nebo je tvotena kamerou pro sledovani mrtvého uhlu ridice
vozidla (X).

4. Komunikac¢ni zafizeni motorového vozidla podle naroku 3, vyznacujici se tim, Ze obrazova
kamera (2) je umisténa ve vnitinim zpétném zrcatku (80) a/nebo v alesponi jednom bo¢nim zrcatku
(8) vozidla (X) a/nebo v predni masce vozidla (X) a/nebo za predni maskou vozidla (X) a/nebo ve
tietim brzdovém svétle vozidla (X).

5. Komunika¢ni zafizeni motorového vozidla podle kteréhokoliv z narokii 1 az 4, vyznacujici se
tim, Ze sekundarni zobrazovaci jednotka (5) je uloZena v osvétlovacim zatizeni (0) vozidla.

6. Komunika¢ni zafizeni motorového vozidla podle kteréhokoliv z narokii 1 az 4, vyznacujici se
tim, Ze sekundarni zobrazovaci jednotka (5) je ulozena v konstrukei vozidla (X) mimo osvétlovaci
zatizeni (0) vozidla, pti¢emZ je funkcné sprazena se zrcatkovou plochou (70) DMD (7) alespon
jednoho osvétlovaciho zafizeni (0) vozidla.

7. Osvétlovaci zafizeni (0) motorového vozidla pro komunikaéni zatizeni motorového vozidla
podle které¢hokoliv z narokil 1 az 6, které obsahuje DMD (7) se zrcatkovou plochou (70), pricemz
zrcatkové plose (70) jsou funkéné pritazeny osvétlovaci jednotka (4) a vystupni optika (3), které
jsou spolecné se zrcatkovou plochou (70) uzpilisobeny pro vytvoreni pozadovaného vystupniho
proudu (30) svétla pro splnéni zakladni svételné funkce svételného zatizeni (0), vyznacujici se tim,
ze zrcatkové plose (70) DMD (7) je dale funkcné pfifazena sekundarni zobrazovaci jednotka (5),
ktera obsahuje opticky snimac (50) a DMD (7) je opatieno prostiedky pro napojeni na externi fidici
elektroniku (1) natoceni jednotlivych zrcatek zrcatkové plochy (70) DMD (7) a externi obrazovou
kameru (2) scénového obrazu (11).

8. Osvétlovaci zatizeni (0) motorového vozidla podle naroku 7, vyznacujici se tim, Ze sekundarni
zobrazovaci jednotka (5) je soucasti konstrukce osvétlovaciho zatizeni (0).
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9. Osvétlovaci zafizeni (0) motorového vozidla podle naroku 7, vyznacujici se tim, Ze zrcatkové
plose (70) DMD (7) je funkéné ptifazen prenosovy prvek vybrané ¢asti svétla (32) ze scénového
obrazu (11) odrazené vybranou c¢asti zrcatek zrcatkové plochy (70) DMD (7), ktery je opatien
prostfedky pro napojeni na sekundarni zobrazovaci jednotku (5) uspofddanou mimo téleso
osvétlovaciho zatizeni (0).

10. ZpUsob car2car a/nebo car2X komunikace vozidla (X), pfi kterém se komunika¢nim zatizenim
vozidla sleduje scénovy obraz (11) okoli vozidla, ve scénovém obrazu (11) se detekuji oblasti
vyskytu zdroje car2car a/nebo car2X signalu, nacez se obraz pouze téchto oblasti scénového obrazu
(11) odrazi pomoci vybranych zrcatek zrcatkové plochy (70) DMD (7) na opticky snimac (50)
sekundarni zobrazovaci jednotky (5), kterym se vysilany car2car nebo car2X signal detekuje a
nasledné se dekoduje ridici elektronikou (1), vyznacujici se tim, Ze alespon ¢ast zrcatek zrcatkové
plochy (70) DMD (7), ktera se aktualné nevyuzivaji pro detekci car2car nebo car2X signalu, se
osvécuje osvétlovaci jednotkou (4) a takto vytvoreny proud svétla se pres osvétlovaci a zobrazovaci
optiku (3) vyzatuje z vozidla (X) jako pozadovany vystupni proud svétla (30) osvétlovaciho zatizeni
(0) vozidla (X).

5 vykresti

Seznam vztahovych znacek:

0 osvétlovaci zatizeni

| fidici elektronika

2 obrazova kamera

3 zobrazovaci optika

30  pozadovany vystupni proud svétla z osvétlovaciho zatizeni
32 svétla ze scénového obrazu

4 osvétlovaci jednotka

40  zdroj zafeni

41 osvétlovaci optika

5 sekundarni zobrazovaci jednotka

50  opticky snimac
51 opticky ¢len

6 systém vozidla

7 DMD

70  zrcatkova plocha

8 vnéjsi zpétné zrcatko vozidla
80  wvnitini zpétné zrcatko vozidla
11 scénovy obraz

110  infrastruktura

1100 svétlo semaforu

111  protijedouci vozidlo

1110 predni osvétlovaci zatizeni
112 stejnosmérné jedouci vozidlo
1120 zadni osvétlovaci zafizeni
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