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@Resumen:

La invencion se refiere a un dispositivo de asistencia
en angulo muerto para maniobra de salida de
aparcamiento en bateria o angulo (1) que consta de
una o varias camaras (2) instaladas en las zonas
lateral posterior derecha, y/o lateral anterior izquierda
del vehiculo (para paises con sentido de circulacion
por la derecha) o instaladas en las zonas lateral
posterior izquierda, y/o lateral anterior derecha del
vehiculo (para paises con sentido de circulacion por la
izquierda) un procesador de imagenes y un sistema
de alarma al conductor. Las iméagenes
proporcionadas por las camaras son analizadas por
un procesador que ademas esté conectado al sistema
eléctrico del vehiculo. El sistema proporciona de
forma automatica al conductor una sefial de alarma
sonora o visual para avisarle de la presencia de
vehiculos que se aproximen al carril de salida del
aparcamiento en la maniobra especifica de salida de
aparcamiento en bateria o angulo.

Figura 1

Aviso:

Se puede realizar consulta prevista por el art. 37.3.8 LP.
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DESCRIPCION
Dispositivo de asistencia en angulo muerto para maniobra de salida de aparcamiento en bateria o angulo.
SECTOR DE LA TECNICA

La presente invencion se enmarca en el sector de los Sistemas Avanzados de Asistencia a la Conduccién. De forma
mas concreta, la invencion se centra en la asistencia para la maniobra de salida de aparcamiento en bateria o
angulo en la que el conductor puede tener unas condiciones de visibilidad muy limitadas. La visibilidad es
particularmente limitada cuando dicha maniobra se lleva a cabo marcha atras, pero también es aplicable a la salida
marcha adelante.

ESTADO DE LA TECNICA

Existen numerosos Sistemas Avanzados de Asistencia a la Conduccién tales como sistemas de aviso de
salida involuntaria de carril, sistemas de deteccién de peatones, asistentes de limites de velocidad, faros
adaptativos, sistemas de angulo muerto en retrovisores laterales, etc. En el ambito de los sistemas de asistencia
para maniobras de aparcamiento, los sistemas se centran en la propia maniobra de aparcamiento, como por
ejemplo, sistemas de aparcamiento automatico, asistentes de distancias traseras, e incluso asistentes de visibilidad
trasera. Unicamente existe un sistema de asistencia automatica para la maniobra de salida de aparcamiento como
es el propio asistente de angulo muerto en retrovisores laterales para la salida en aparcamientos en linea. Dicho
asistente suele constar de una o varias camaras instaladas en los retrovisores laterales, una unidad de
procesamiento de imagenes y algun tipo de sistema de alarma para avisar al conductor.

No existe hasta la fecha, ninglin sistema de asistencia que incorpore la funcionalidad de asistencia
automética en salida de aparcamiento en bateria o dngulo mas alld de sistemas basados en visién indirecta del
propio conductor mediante retrovisores o camaras exteriores con visualizacion de imagen mediante un monitor.

Existen numerosos sistemas basados en retrovisores fijjos 0 mdviles. Estos sistemas no proporcionan
ningun aviso automatico sino que su utilizacion se basa en la vision indirecta obtenida por el conductor que es el que
tiene que advertir el peligro. Por ejemplo en US 6799857 se presenta un sistema de retrovisores laterales que
mediante reflexiones permite obtener una vista de la parte trasera del vehiculo. En WO 2006025835 se propone un
conjunto de espejos que permite obtener una vision de la parte trasera del vehiculo, en especial de la parte trasera
baja. Por otro lado en WO 2011023837 encontramos la descripcion de un retrovisor extraible ubicado en la zona
lateral del vehiculo especialmente disefiado para la maniobra de salida de aparcamiento marcha atras en bateria o
angulo. Dicho sistema no proporciona en ningun caso una alarma automatica al conductor.

Existen otro tipo de sistemas que hacen uso de camaras. En algunos casos las imagenes simplemente se
usan para ser mostradas al conductor mediante un monitor ubicado en el interior del vehiculo. Asi en ES 1 042 663
se presenta un dispositivo de vision retrospectiva constituido por una camara de video y un monitor. En US
20110057782 se presentan diversos métodos para mostrar las imagenes provenientes de camaras traseras.

En EP 1 227 683 se presenta un sistema de monitorizacion mediante mdultiples camaras en forma
complementaria para la deteccién de objetos. Si bien la patente se centra en la ubicacion especifica de las camaras,
rangos de visibilidad, etc., no se especifica el procedimiento para detectar dichos objetos, y tampoco se especifica
un tipo de maniobra en concreto al que asistir, y en ningln caso una maniobra de salida de aparcamiento en angulo
o bateria.

Hasta la fecha no se conoce la existencia de ninguna patente ni publicacion cientifica cuyas caracteristicas
sean el objeto de la presente invencion.

EXPLICACION DE LA INVENCION

La invencién se refiere a un dispositivo de asistencia en angulo muerto para maniobra de salida de
aparcamiento en bateria o angulo (1) que consta de una o varias camaras (2) instaladas en las zonas lateral
posterior derecha, y/o lateral anterior izquierda del vehiculo (para paises con sentido de circulacién por la derecha) o
instaladas en las zonas lateral posterior izquierda, y/o lateral anterior derecha del vehiculo (para paises con sentido
de circulacién por la izquierda) un procesador de imagenes (4) y un sistema de alarma al conductor (6). Las camaras
(2) se pueden integrar tanto en la propia carroceria del vehiculo, como en los paragolpes trasero o delantero, o
incluso en el interior de los faros. Su ubicacion es lateral teniendo un campo de vision (3) colindante al carril de
salida. Las imagenes proporcionadas por las camaras (2) son analizadas por un procesador de imagenes (4) que
ademas esta conectado al sistema eléctrico del vehiculo (5) mediante comunicaciones con el bus del vehiculo. El
procesador de imagenes esta a su vez conectado con un sistema de alarma al conductor (6) que puede ser tanto
visual como sonoro. Gracias a la intercomunicacion entre el procesador de imagenes y el sistema electrico del
vehiculo el dispositivo puede tomar control sobre el accionador del sistema de freno (7) para evitar posibles
colisiones. El dispositivo se activa y se desactiva mediante un botén o pulsador (8) que accionara el conductor
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cuando quiera hacer uso del sistema de asistencia o cuando, estando activo, considere que el sistema no debe estar
en funcionamiento.

El dispositivo basa toda su inteligencia en el procesador de imagenes (4). El procedimiento automatico para
detectar vehiculos (9) que se aproximen por el carril de salida (10) en la maniobra de salida (11) de aparcamiento en
bateria o angulo (1) se basa en el andlisis del movimiento entre dos imagenes consecutivas (flujo dptico). Los
vectores de flujo Optico se obtienen de una imagen en un instante t (12) y otra imagen en el instante t+1 (13). El
patron de movimiento de los vehiculos aparcados (14) mantiene una direccion de aproximadamente 180°. Sin
embargo el patron de movimiento o vectores de flujo que genera un vehiculo (9) aproximandose por el carril de
salida del aparcamiento en bateria o angulo mantienen una direccién de entre 270° y 0° aproximadamente (15).
Contando el nimero de vectores de flujo que aparecen en la imagen con direcciones de entre 270° y 0° (15),
teniendo en cuenta su modulo y su distribucién espacial se genera una sefial de alarma (6) que podra ser tanto
visual como sonora. Nétese que el moédulo de los vectores de flujo estara directamente relacionado con la velocidad
a la que se aproxime el vehiculo, asi como con la distancia a la que se encuentre. Si dichos vectores no aparecen el
dispositivo no genera la sefial de alarma (6). Este procedimiento es valido tanto en condiciones diurnas como en
condiciones nocturnas con la salvedad de que los vectores de flujo o patron de movimiento (15) generado por un
vehiculo (9) que se aproxima por el carril de salida (11) del aparcamiento en condiciones nocturnas se genera
principalmente por la luz de los faros frontales. También es valido para maniobras de salida de aparcamiento en
bateria o angulo marcha atrds o marcha adelante.

El funcionamiento para paises con sentido de circulacién por la izquierda el procedimiento varia de forma
simétrica, de manera que los vectores de flujo o patrones de movimiento generados por objetos estaticos tendra
direcciones de unos 0° aproximadamente, mientras que el movimiento generado por vehiculos que se aproximen por
el carril de salida del aparcamiento, generara vectores con direcciones de entre 180° y 270°.

La comunicacion con el sistema eléctrico del vehiculo (5) permite obtener variables de estado del vehiculo
tales como marcha introducida, estado del pedal de aceleracion, estado del pedal de freno, velocidad lineal del
vehiculo, giro del volante y velocidad angular del vehiculo. Por otro lado permite accionar de forma automéatica el
freno del vehiculo. Esta accion solo sera aplicada en Ultima instancia para evitar en la medida de lo posible la
colisién con el vehiculo que ha generado la alarma al conductor, en los casos en que el conductor persista en su
maniobra de salida (11).

El dispositivo funcionara si el conductor ha pulsado de forma previa el botdn de activacion (8). Una vez
activo, el procesador (4) analiza las imagenes buscando vehiculos con un patrén de movimiento como el descrito
anteriormente (15) descartando cualquier otro tipo de patréon de movimiento como por ejemplo el que generan los
vehiculos aparcados (14). Si se ha generado una alarma debido a la presencia de un vehiculo, ésta dejara de estar
activa en el momento en el que el dispositivo deje de detectar la presencia de dicho vehiculo. Si por el contrario,
detras del vehiculo que gener6 la alarma vienen uno o mas vehiculos, la alarma seguirad activa hasta que deje de
haber vehiculos.

La desactivacion del sistema podré llevarse a cabo de forma manual mediante la activacion del boton (8)
por el conductor, pero también se hara de forma automatica en los siguientes casos:

- Para maniobra de salida de aparcamiento marcha atras: el dispositivo se desactivara
automaticamente cuando se introduzca punto muerto o se introduzca la primera marcha. Estos
eventos se detectan por el dispositivo de asistencia a través de la comunicacién con el bus del
vehiculo.

- Para maniobra de salida de aparcamiento marcha adelante: el dispositivo se desactivara
automaticamente cuando la velocidad del vehiculo sea mayor de 10km/h o cuando el volante
haya girado méas de 120° en el sentido de giro igual al sentido de circulacion.

Camaras digitales

Se trata de al menos una camara digital ubicada en el chasis, en el paragolpes o incluso en el faro del
vehiculo para cada sentido de salida de la maniobra (zona posterior para maniobra de salida marcha atras y zona
anterior para maniobra de salida marcha adelante). Las camaras digitales pueden tener salida de formato IEEE1394,
USB o Ethernet. Las camaras proporcionan imagenes en blanco y negro o color con una resolucion minima de
320x240 pixeles, de forma que se puede detectar con claridad la presencia de vehiculos aproximandose a la zona
de salida del aparcamiento en bateria o angulo.

Procesador de imagenes
Este sistema esta basado en un ordenador industrial, 0 en una tarjeta electrénica con procesadores tipo

DSP o FPGAs. En el procesador de imagenes se realizan todas las funciones necesarias para controlar el proceso
de captura de imagenes y almacenamiento en memoria, preprocesamiento y andlisis de movimiento y por ultimo,
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activacion, si procede, de la sefial de alarma. Todo el proceso esta regulado por el software implementado en el
procesador de imagenes. En lineas generales se realizan las siguientes funciones:

- Envio de 6rdenes para captura y almacenamiento de imagenes.
- Ejecucion de los algoritmos para el preprocesado de la imagen.
- Ejecucion de cualquier método para la obtencién del flujo 6ptico en la imagen.
- Anadlisis de vectores de movimiento para generacion de alarma.
- Analisis de estado de variables del vehiculo para desactivacion del sistema.
- Activacion, si procede, de las sefiales de accionamiento de freno.
Interfaz de comunicacion con la electrénica del vehiculo

Este médulo realiza la comunicacion entre el procesador de imagenes y la electronica del vehiculo. El
intercambio de datos a través de interfaces convencionales, pueden resolverse mediante la aplicacion de sistemas
bus (vias colectoras de datos), por ejemplo CAN, un sistema bus desarrollado especialmente para vehiculos
motorizados. Este interfaz de comunicacion permite la lectura de diversas variables de estado del vehiculo, asi como
la actuacion sobre el sistema de control de freno del vehiculo.

Sistema de alarma visual o sonora

Este sistema comprende una alarma de aviso al conductor de la presencia de un vehiculo que se aproxima
por el carril de salida del aparcamiento en bateria o angulo. La alarma podra ser visual, mediante por ejemplo
sistemas de iluminacion tipo led, o mediante la utilizacién de pantallas de informacion al conductor, o sonora,
mediante la activacion de algun tipo de zumbador.

BREVE DESCRIPCION DE LOS DIBUJOS

La figura 1 muestra una vision en perspectiva del vehiculo en maniobra de salida de aparcamiento en
bateria o angulo (1) marcha atras en condiciones de poca visibilidad debido a las dimensiones del vehiculo aparcado
a su derecha. Asi también se muestra la ubicacion de la camara digital (2) en la zona lateral posterior derecha.

La figura 2 muestra una vista cenital del dispositivo de asistencia en angulo muerto para la maniobra de
salida en aparcamiento en bateria (1) o angulo, con las camaras digitales (2) instaladas tanto el la parte lateral
posterior derecha como en la parte lateral anterior izquierda del vehiculo (paises con sentido de circulacion por la
derecha), las zonas de vision de las cdmaras (3) cuya direccion es colindante al carril de salida, el procesador de
imagenes (4), el interfaz de comunicacion con la electrénica del vehiculo (5), el sistema de alarma (6), el accionador
de freno (7) y el boton de activacién/desactivacion (8) del dispositivo de asistencia.

La figura 3 muestra un diagrama de bloques funcional en el que se puede observar la cadmara digital (2), el
procesador de imégenes (4), el interfaz de comunicacion tipo bus con la electrénica del vehiculo (5), el sistema de
alarma (6), el accionador de freno (7) y el botén de activacién/desactivacion (8) del dispositivo de asistencia.

La figura 4 muestra una vista cenital de una maniobra de salida de aparcamiento en bateria marcha atras
(11), con la aproximacion de un vehiculo (9) por el carril de salida (10) del aparcamiento, destacando la camara
digital (2), y la zona de visibilidad o campo de vision de la camara (3).

La figura 5 presenta un ejemplo con una imagen capturada en el instante t (12) y otra imagen capturada en
el instante t+1 (13). En las imagenes se puede observar un vehiculo (9) que se aproxima por el carril de salida de
aparcamiento, asi como los vectores de movimiento o flujo éptico que generan, por un lado los objetos estaticos
tales como los vehiculos aparcados (14) y por otro los vectores de flujo éptico que genera el vehiculo que se
aproxima por el carril de salida (15).

MODO DE REALIZACION

El dispositivo de asistencia en &ngulo muerto para maniobra de salida de aparcamiento en bateria o angulo
(1) consta de una o varias camaras (2) instaladas en las zonas lateral posterior derecha, y/o lateral anterior
izquierda del vehiculo (para paises con sentido de circulacién por la derecha) o instaladas en las zonas lateral
posterior izquierda, y/o lateral anterior derecha del vehiculo (para paises con sentido de circulacion por la izquierda)
un procesador de imagenes (4) y un sistema de alarma al conductor (6). Las camaras, ya sean en color o en niveles
de gris, se componen de una 6ptica de distancia focal de entre 4mm y 12.5mm, y un elemento de estado sélido CCD
o CMOS que permita obtener una resolucién minima de 320x240 pixeles. La orientacién de las camaras es

4



10

15

20

25

30

ES 2441315 Bl

colindante al carril de salida para disponer de un campo de visién (3) que contemple con la mayor amplitud posible el
vehiculo (9) que se acerque por el carril de salida (10) mientras se lleva a cabo la maniobra de salida (11) de
aparcamiento en bateria o angulo, tanto marcha atras como marcha adelante. Su integracion puede llevarse a cabo
en la propia carroceria del coche, en los paragolpes trasero o delantero, o incluso en el interior de los faros. Las
camaras se interconectan con el procesador de imagenes (4) a través de interfaz tipo Firewire o0 USB o Camera Link
o GIigE Vision.

El procesador de imagenes se trata de un PC industrial o de una tarjeta electrénica basada en DSP o
FPGAs. El procesador de imagenes implementa el procedimiento de deteccién de vehiculos (9) que se aproximan
por el carril de salida (10) a partir de la deteccién de flujo éptico entre dos pares de imagenes consecutivas, una
imagen en t (12) y otra en t+1 (13). Los vectores de flujo 6ptico correspondientes a vehiculos aparcados u objetos
estaticos (14) tienen direcciones cerca de los 180° (0° para casos de circulacién por carril izquierdo) mientras que los
vectores de flujo optico correspondientes a vehiculos que se acerquen por el carril de salida del aparcamiento (15)
tienen un rango de direcciones de entre 270° y 0° (entre 180° y 270° para casos de circulacion por carril izquierdo).
En un primer paso se segmentan los vectores de flujo 6ptico en funcién de su direccion. En un segundo paso se
cuentan el nimero de vectores, ponderando por su modulo y se genera una variable de alarma que ademas tenga
en cuenta la dispersion y localizacion de los vectores filtrados. Aplicando cierto umbral de decision a dicha variable,
el procesador de imagenes (4) proporcionara la sefial de alarma (6) mediante un sistema de iluminacion (tipo led o
en la pantalla de informacion del vehiculo) o mediante un sistema sonoro (tipo zumbador). Si existe una alarma
activa y el conductor persiste en su maniobra de salida (11) el procesador podr4 comunicarse con el sistema de
control del vehiculo para accionar el freno (7) y detener el vehiculo.

La comunicacidn con la electrénica del vehiculo se hace preferiblemente mediante un interfaz de conexion
con el bus CAN del vehiculo. Del bus CAN se leen valores tales como velocidad lineal, marcha actual, angulo de giro
del volante, estado del pedal de aceleracién, estado del pedal de freno, y velocidad angular del vehiculo. Dicho
sistema de comunicaciones permite ademas tomar control sobre el sistema de freno del vehiculo para llevar a cabo
una maniobra de evitacién de colision, siempre en caso de Ultima instancia.

APLICACION INDUSTRIAL

La patente objeto de esta invencién tiene su campo de aplicacién en la industria del automovil, incluyendo
industria auxiliar, fabricantes de equipamiento original e industria especializada en sistemas de asistencia a la
conduccion.
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REIVINDICACIONES

DISPOSITIVO DE ASISTENCIA EN ANGULO MUERTO PARA MANIOBRA DE SALIDA DE APARCAMIENTO
EN BATERIA O ANGULO caracterizado porque comprende una o varias camaras (2) instaladas en,

la zona lateral posterior derecha del vehiculo para la maniobra de salida marcha atras en paises
con sentido de circulacién por el carril derecho;

la zona lateral anterior izquierda del vehiculo para la maniobra de salida en marcha adelante para
paises con sentido de circulacién por el carril derecho;

la zona lateral posterior izquierda del vehiculo para la maniobra de salida marcha atras en paises
con sentido de circulacion por el carril izquierdo;

la zona lateral anterior derecha del vehiculo para la maniobra de salida marcha adelante en paises
con sentido de circulacion por el carril izquierdo;

asi como un procesador (4) adaptado para recibir desde las camaras imagenes del carril de salida (10)
colindante al aparcamiento en bateria o 4ngulo (1), caracterizado porque el procesador:

analiza el movimiento y la forma de los objetos de las imagenes determinando si se aproxima un
vehiculo (9) por el carril de salida del aparcamiento (10); y

genera una alarma visual o sonora (6) al conductor advirtiendo de la presencia del vehiculo (9) que
se aproxima.

DISPOSITIVO DE ASISTENCIA EN ANGULO MUERTO PARA MANIOBRA DE SALIDA DE APARCAMIENTO
EN BATERIA O ANGULO segun la reivindicacion 1, caracterizado porque el procesador (4) calcula el flujo
Optico de dos imagenes consecutivas (12), (13) y segmenta los vectores de flujo dptico correspondientes a
objetos estaticos (14) de los correspondientes a vehiculos que se aproximan por el carril de salida (15) en
funcién de su direccion segun el siguiente criterio:

objetos estéaticos en paises con sentido de circulacién por el carril derecho: direccién de vectores
de flujo entre 160 y 200°;

objetos estaticos en paises con sentido de circulacion por el carril izquierdo: direccion de vectores
de flujo entre 20°y -20°,

vehiculo aproximandose por carril de salida en paises con sentido de circulacién por el carril
derecho: direccidn de vectores de flujo entre 270° y 0°;

vehiculo aproximandose por carril de salida en paises con sentido de circulacién por el carril
izquierdo: direccién de vectores de flujo entre 180°y 270°;

DISPOSITIVO DE ASISTENCIA EN ANGULO MUERTO PARA MANIOBRA DE SALIDA DE APARCAMIENTO
EN BATERIA O ANGULO segun las reivindicaciones 1y 2, caracterizado porque el procesador (4) se adapta
para calcular una variable de alarma en funcién del ndmero de vectores de flujo 6ptico (previamente
segmentados (15) como pertenecientes al vehiculo (9) que se aproxima por el carril de salida del aparcamiento
(10)), de su mddulo y de su distribucién espacial.

DISPOSITI\{O DE ASISTENCIA EN ANGULO MUERTO PARA MANIOBRA DE SALIDA DE APARCAMIENTO
EN BATERIA O ANGULO segun las reivindicaciones 1, 2 y 3, caracterizado porque el procesador (4)
proporciona la sefial de alarma a partir de un umbral aplicado sobre la variable de alarma.

DISPOSITIVO DE ASISTENCIA EN ANGULO MUERTO PARA MANIOBRA DE SALIDA DE APARCAMIENTO
EN BATERIA O ANGULO segun la reivindicacion 1, caracterizado porque el procesador (4) obtiene variables de
estado del propio vehiculo tales como velocidad lineal, angulo de giro del volante, velocidad angular, marcha
activa, estado del pedal de aceleracion y estado del pedal de freno, a partir del bus (5) que interconecta la
electrdnica del vehiculo con el procesador (4).

DISPOSITIYO DE ASISTENCIA EN ANGULO MUERTO PARA MANIOBRA DE SALIDA DE APARCAMIENTO
EN BATERIA O ANGULO segun las reivindicaciones 1y 5, caracterizado porque el procesador se adapta para
actuar sobre el freno del vehiculo siempre que se den las siguientes condiciones:

el sistema detecta un vehiculo (9) aproximandose por el carril de salida (10) del aparcamiento en
bateria o angulo (1); y

el conductor persiste en su maniobra de salida (11).
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DISPOSITIVO DE ASISTENCIA EN ANGULO MUERTO PARA MANIOBRA DE SALIDA DE APARCAMIENTO
EN BATERIA O ANGULO segun la reivindicacién 1, caracterizado porque dispone de un boton de activacion y
desactivacion del dispositivo (8) mediante accionamiento manual.

DISPOSITIVO DE ASISTENCIA EN ANGULO MUERTO PARA MANIOBRA DE SALIDA DE APARCAMIENTO
EN BATERIA O ANGULO segun las reivindicaciones 1 y 5, caracterizado porque el procesador se adapta para
desactivar el dispositivo de forma automatica en los siguientes casos:

para maniobra de salida marcha atras: el dispositivo se desactivara automaticamente cuando se
introduzca punto muerto o se introduzca la marcha primera;

para maniobra de salida marcha adelante: el dispositivo se desactivara automaticamente cuando la
velocidad del vehiculo sea mayor de 10km/h o cuando el volante haya girado mas de 120° en el
sentido de giro igual al sentido de circulacion.
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Figura 2
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Figura 3

Figura 4
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Y US 2010271238 Al (REED et al.) 28.10.2010, 17
parrafos [0010],[0011],[0020]-[0022]; figuras 1,4,5.

A US 2011169957 Al (BARTZ) 14.07.2011, 1,25
resumen; parrafos [0015]-[0028]; figuras 2-4.
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N° de solicitud: 201230328

Fecha de Realizacion de la Opinion Escrita: 04.11.2013

Declaraciéon

Novedad (Art. 6.1 LP 11/1986)

Actividad inventiva (Art. 8.1 LP11/1986)

Reivindicaciones
Reivindicaciones

Reivindicaciones
Reivindicaciones

Se considera que la solicitud cumple con el requisito de aplicacion industrial
examen formal y técnico de la solicitud (Articulo 31.2 Ley 11/1986).

Base de la Opinién.-

1-8

2-4,8
1,5-7

SI
NO

SI
NO

. Este requisito fue evaluado durante la fase de

La presente opinidn se ha realizado sobre la base de la solicitud de patente tal y como se publica.
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OPINION ESCRITA

N° de solicitud: 201230328

1. Documentos considerados.-

A continuacién se relacionan los documentos pertenecientes al estado de la técnica tomados en consideracion para la
realizacién de esta opinién.

Documento Numero Publicacién o Identificacion Fecha Publicacion
D01 GB 2459889 A (SHIH-HSIUNG, L.) 11.11.2009
D02 US 2007279199 Al (DANZ et al.) 06.12.2007
D03 WO 2012021668 A1 (ROBERT BOSCH GMBH et al.) 16.02.2012
D04 US 2010201508 Al (GREEN et al.) 12.08.2010
D05 FR 2845331 Al (ERMAN SARL CABINET) 09.04.2004
D06 US 2010271238 Al (REED et al.) 28.10.2010
D07 US 2011169957 Al (BARTZ) 14.07.2011

2. Declaracion motivada segin los articulos 29.6 y 29.7 del Reglamento de ejecucién de la Ley 11/1986, de 20 de
marzo, de Patentes sobre la novedad y la actividad inventiva; citas y explicaciones en apoyo de esta declaracién

El documento DO1 (los nimeros entre paréntesis se aplican a este documento), que se considera el mas relevante del
estado de la técnica, se refiere (ver fundamentalmente las figuras 5, 6 y su parte descriptiva correspondiente) a un
dispositivo auxiliar para maniobras de aparcamiento (por ejemplo, salida en angulo) en vehiculos, que comprende, en su
realizacién preferente, dos videocamaras frontales (31) instaladas, respectivamente, en la zona lateral anterior derecha y en
la zona lateral anterior izquierda del vehiculo, para la maniobra de salida marcha adelante; y dos videocamaras traseras (32)
instaladas, respectivamente, en la zona lateral posterior derecha y en la zona lateral posterior izquierda del vehiculo, para la
maniobra de salida marcha atras; asi como un controlador (10), que contiene un procesador (12), adaptado para recibir
desde las camaras imagenes del carril de salida colindante al aparcamiento del vehiculo en cuestion, en el que dicho
controlador esta conectado electronicamente, tanto a dichas camaras frontales como a dichas camaras traseras, para
analizar y mostrar a un usuario las condiciones del trafico, determinando si se aproxima un vehiculo por el carril de salida del
aparcamiento; y estd conectado electronicamente asimismo a una alarma sonora (41), que puede ser un elemento
zumbador o un altavoz, que advierte al conductor de la presencia del vehiculo que se aproxima (12 reivindicacion).

Ademas, en D01, existe una unidad de control (11), comprendida en el controlador, que obtiene y determina variables de
estado del propio vehiculo, tales como las condiciones de velocidad lineal y de cambio de marcha (52 reivindicacion).
Asimismo, existe un panel tactil (42), a modo de botén de accionamiento manual, conectado electrénicamente con el
procesador, que permite a un usuario activar y desactivar dicho procesador (asi como controlar sus modos de
funcionamiento) y, por lo tanto, todo el dispositivo auxiliar (72 reivindicacion).

Por otra parte, el documento D02 (los nimeros entre paréntesis se aplican a este documento) se refiere a un sistema para
detectar objetos moviles presentes en el angulo muerto de un primer vehiculo (1) que esta saliendo hacia atras en un
aparcamiento en bateria, comprendiendo el sistema un dispositivo de control (7) que activa (ver fundamentalmente las
ultimas cinco lineas del parrafo [0021]) los dispositivos de desaceleracién (16), de tal manera que si dicho sistema detecta
otro vehiculo (3) aproximandose por el carril de salida del aparcamiento en bateria, actia frenando hasta parar dicho primer
vehiculo (62 reivindicacién).

Por lo explicado anteriormente, aunque la presente invencion parece que tiene novedad, su objeto técnico, en la medida
que puede interpretarse, parece que no tiene actividad inventiva, en base a lo dado a conocer en el documento DO1 por si
solo, todo ello segun las exigencias de los Articulos 6.1 y 8.1 de la Ley de Patentes 11/86.
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