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【誤訳訂正書】
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【誤訳訂正１】
【訂正対象書類名】特許請求の範囲
【訂正対象項目名】全文
【訂正方法】変更
【訂正の内容】
【特許請求の範囲】
【請求項１】
　以下のステップ：
　車両（３）の前方（１３）と後方（１５）の領域内におけるオブジェクトを監視するス
テップ；並びに、
　車両（３）の前方（１３）の領域内において監視により捕捉された少なくとも一つのオ
ブジェクト（９）に依存した少なくとも一つの緊急ブレーキ・パラメータの決定ステップ
；
を包含する車両（３）の自動緊急ブレーキをかけるための方法であって、
　車両（３）の後方（１５）の領域内においてオブジェクト（１１）、特に走行している
後続車両が認識される場合は、緊急ブレーキ・パラメータとして、標準パラメータ（２７
）を設定し、
　車両（３）の後方（１５）の領域内においてオブジェクト（１１）、特に走行している
後続車両が認識されない場合、車両前方のオブジェクトとの衝突を回避するために、乃至
、衝突程度を低減するために、標準パラメータ（２７）よりも最適化された少なくとも一
つの最適パラメータ（２９）を少なくとも一つの緊急ブレーキ・パラメータとして、設定
し、
　最初、車両（３）の後方（１５）の領域内においてオブジェクト（１１）、特に走行し
ている後続車両が認識され、その後、ある時点において、オブジェクト（１１）、特に走
行している後続車両が認識されなくなると、続いて少なくとも一つの緊急ブレーキ・パラ
メータが標準パラメータ（２７）から最適パラメータ（２９）に変更され、
　最初、車両（３）の後方（１５）の領域内においてオブジェクト（１１）、特に走行し
ている後続車両が認識されず、その後、ある時点において、オブジェクト（１１）、特に
走行している後続車両が認識されると、続いて少なくとも一つの緊急ブレーキ・パラメー
タが最適パラメータ（２９）から標準パラメータ（２７）に変更されることを特徴とする
車両の自動緊急ブレーキをかけるための方法。
【請求項２】
　該緊急ブレーキ・パラメータが、以下のうち少なくとも一つであることを特徴とする請
求項１に記載の方法：
　緊急ブレーキ・アシスタントが作動する範囲である許容速度範囲、乃至、
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　減速度に対する要求値、乃至、
　速度低下量、乃至、
　緊急ブレーキ・タイミング。
【請求項３】
　該緊急ブレーキ・パラメータが、以下の様に標準パラメータから最適パラメータへ変更
されることを特徴とする請求項２に記載の方法：
　変更直前の標準パラメータ（２７）の許容速度範囲に対して変更直後の最適パラメータ
（２９）の許容速度範囲を高める、
　変更直前の標準パラメータ（２７）の、減速度に対する要求値に対して変更直後の最適
パラメータ（２９）の、減速度に対する要求値を高める、或いは、
　変更直前の標準パラメータ（２７）の速度低下量に対して変更直後の最適パラメータ（
２９）の速度低下量を高める、或いは、
　変更直前の標準パラメータ（２７）の緊急ブレーキ・タイミングに対して変更直後の最
適パラメータ（２９）の緊急ブレーキ・タイミングを早める。
【請求項４】
　車両（３）の後方（１５）の領域内におけるオブジェクトの監視が、継続的に実施され
ることを特徴とする請求項１から３のうち何れか一項に記載の方法。
【請求項５】
　少なくとも一つの緊急ブレーキ・パラメータとしての少なくとも一つの最適パラメータ
が、該車両（３）の後方（１５）の領域内にオブジェクト（１１）、特に、走行している
車両が認識されるまで維持されることを特徴とする請求項１から４のうち何れか一項に記
載の方法。
【請求項６】
　該車両（３）の後方（１５）の領域内におけるオブジェクトの監視が、監視により捕捉
したオブジェクト（１１）との相対速度、乃至、間隔を割り出すことを特徴とする請求項
１から５のうち何れか一項に記載の方法。
【請求項７】
　少なくとも一つの緊急ブレーキ・パラメータを高くすることが、捕捉したオブジェクト
（１１）との相対速度、乃至、間隔に基づいてダイナミックに実施されることを特徴とす
る請求項６に記載の方法。
【請求項８】
　車両（３）の前方（１３）の領域内に捕捉されたオブジェクト（９）と該車両（３）の
後方（１５）の領域内に捕捉されたオブジェクト（１１）、特に、走行している車両との
衝突が、緊急ブレーキによっては回避できない場合、回避マヌーバが実施されることを特
徴とする請求項５から７のうち何れか一項に記載の方法。
【請求項９】
　以下を包含することを特徴とする車両用の緊急ブレーキ・アシスタント（６０）：
　車両（３）の前方（１３）と後方（１５）の領域内用のオブジェクト認識ユニット（５
，７）、並びに、
　請求項１から８のうち何れか一項に記載の方法を実施するための制御ユニット（６５）
、但し、該制御ユニットは、該制御ユニットは、請求項１から８のうち何れか一項に記載
の方法が実装されている電子的記憶媒体を包含している。
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