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@Resumen:

Sistema (1) para ayuda en adelantamientos en
carretera (101) y método para dicho sistema,
comprendiendo el sistema (1):

- un detector de presencia de vehiculos contrarios
(20) en el carril utilizable para el adelantamiento
(102),

- un soporte (4, 4a) para dicho detector de presencia,
dispuesto en un saliente (5, 5a) por el costado (6, 6a)
del vehiculo propio (2) adyacente al carril utilizable
para el adelantamiento (102),

- un indicador visual y/o acustico asociado al detector,
dispuesto al alcance de la vista y/u oido del
conductor.

El método comprende las etapas de:

- escaneo del carril utilizable para el adelantamiento
(102) realizando lecturas sucesivas de presencia en
el mismo de vehiculos contrarios (20) por medio de, al
menos un detector instalado en un soporte (4, 4a)
dispuesto en un saliente (5, 5a) por el costado (6, 6a)
del vehiculo propio (2), y

- muestreo y puesta a disposicion del conductor de la
informacién recogida.
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SISTEMA PARA AYUDA EN ADELANTAMIENTOS EN CARRETERA Y METODO PARA
DICHO SISTEMA

DESCRIPCION

OBJETO DE LA INVENCION

La presente invencion se refiere a un sistema para ayuda en adelantamientos en carretera y
a un método espacialmente concebido para dicho sistema, con la finalidad de minimizar el
riesgo en adelantamientos debido al angulo muerto que se produce entre el conductor que

pretende adelantar y la esquina del vehiculo precedente a adelantar.

ANTECEDENTES DE LA INVENCION

La maniobra de adelantamientos, especialmente en carreteras de doble sentido, requiere
muchas veces aproximarse mucho al vehiculo precedente, para que el adelantamiento en si

suponga el menor recorrido posible por el carril contrario, y un menor tiempo.

Sin embargo, esta aproximacion produce un angulo muerto en la visualizacién del carril del
adelantamiento -que va a ser ocupado durante el adelantamiento- debido a la ocultacion del
mismo que produce la esquina del vehiculo precedente, especialmente si es un vehiculo
grande y/o alto, como un camion o un autocar. Esto puede provocar riesgo de accidente, ya
que el conductor que pretende adelantar debe asomar su vehiculo por el lateral del vehiculo
a adelantar pudiendo invadir el carril contrario, e incluso adoptar posturas forzadas para
asomar la cabeza que pueden afectar a su posicidon respecto al volante y variar
inconscientemente la trayectoria del mismo; ademas, muchas veces la propia carretera esta
virada hacia el lado mas desfavorable y dificulta aun mas la visualizacion del carril utilizable

para el adelantamiento, aunque la sefalizacién permita la maniobra.

En la actualidad, la prevencion del riesgo en estas maniobras esta prevista mediante la
ayuda del conductor del vehiculo precedente, indicando la posibilidad de adelantamiento con
su intermitente, pero lamentablemente dicha ayuda no se produce en la gran mayoria de los

casos. Esto puede producir accidentes, o en el mejor de los casos el desistimiento de la
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maniobra, lo cual también es un inconveniente para la circulacion rodada, ya que fomenta la

formacién de caravanas.

Por parte del solicitante no se conoce ningun dispositivo que pueda ayudar a la maniobra de

adelantamiento con la configuracion y ventajas del sistema de la invencion.

DESCRIPCION DE LA INVENCION

El sistema para ayuda en adelantamientos en carretera comprende:

-al menos, un detector de presencia de vehiculos contrarios (esto es, vehiculos en direccion
contraria) en el carril utilizable para el adelantamiento o arcén del mismo,

-al menos, un soporte para dicho detector de presencia, que se encuentra dispuesto en un
saliente por el costado del vehiculo propio adyacente al carril utilizable para el
adelantamiento,

-un indicador visual y/o acustico asociado al detector, y que se encuentra dispuesto al

alcance de la vista y/o oido del conductor.

El método de la invencidon comprende las etapas de:

-escaneo del carril utilizable para el adelantamiento realizando lecturas sucesivas de
presencia en el mismo de vehiculos contrarios por medio de, al menos un detector instalado
en un soporte dispuesto en un saliente por el costado del vehiculo propio adyacente al carril
utilizable para el adelantamiento,

-muestreo y puesta a disposicion del conductor de la informacion recogida.

De esta forma, el detector escanea el carril utilizable para el adelantamiento desde un
angulo mas abierto, gracias al saliente del soporte del mismo -que habitualmente sera la
estructura o carenado del espejo retrovisor de ese costado para evitar la disposicién de
nuevos salientes en el vehiculo y asi mantener la estética y aerodinamica del mismo-, y esta
informacién es puesta a disposicion del conductor para que pueda decidir si realiza la

maniobra.

El detector se encuentra fundamentalmente dispuesto por el costado interior del vehiculo,
siendo dicho costado el adyacente a la linea de divisién de carril, opuesta al arcén de la
carretera -que sera el izquierdo en paises no anglosajones y el derecho en el caso contrario-

ya que por este costado se realizan los adelantamientos en circulacién, pudiendo
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implementarse igualmente en el costado contrario por ejemplo para cambio de carril

después de un adelantamiento en caravana, o en ambos.

DESCRIPCION DE LOS DIBUJOS

La figura 1.- Muestra una vista del salpicadero de un vehiculo que comprende el sistema de

la invencion.

La figura 2.- Muestra una vista anterior del espejo retrovisor que integra el detector de

presencia.

La figura 3.- Muestra dos vistas de una variante de la invencién, donde la camara esta
integrada en el carenado anterior del espejo retrovisor a través de un brazo desplegable que

aumenta el angulo de visualizacion, en vista replegada y desplegada respectivamente.

La figura 4.- Muestra el angulo de visualizacion de un vehiculo que no incorpora el sistema
de la invencién, donde se aprecia que no veria con facilidad a un vehiculo contrario que
viene por el carril utilizable para el adelantamiento y tendria que invadir dicho carril para ver,
pudiendo provocar un accidente. También muestra un detalle ampliado de la zona del
conductor desde el angulo que veria girando la cabeza hasta el punto mas cercano del
exterior del vehiculo, con el peligro que la postura forzada conlleva al poder afectar a la

trayectoria.

Las figuras 5 y 6.- Muestran sendas vistas similares a la mostrada en la figura 4, donde se
aprecia la mejora del angulo de escaneado del carril utilizable para el adelantamiento con el
sistema de la invencion, en sendas variantes donde el detector se encuentra dispuesto en el
retrovisor directamente y a través de un brazo extensible respectivamente. También

muestran sendos detalles ampliados de la disposicién del detector.

REALIZACION PREFERENTE DE LA INVENCION

El sistema (1) para ayuda en adelantamientos en carretera (101) comprende (ver fig 1):
-al menos, un detector de presencia de vehiculos contrarios (20) en el carril utilizable para el
adelantamiento (102) (que incluiria también su arcén),

-al menos, un soporte (4, 4a) para dicho detector de presencia, que se encuentra dispuesto
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en un saliente (5, 5a) por el costado (6, 6a) del vehiculo propio (2) adyacente al carril
utilizable para el adelantamiento (102),
-un indicador visual y/o acustico asociado al detector, y que se encuentra dispuesto al

alcance de la vista y/o oido del conductor.

El detector puede comprender un medidor (3, 3a) de distancia de largo alcance (esto es, al
menos de 50 metros en adelante y hasta por lo menos 600 metros) ya que debe detectar
objetos (en este caso vehiculos contrarios (20)) a considerable distancia para permitir
adelantamientos con seguridad. En este caso el indicador comprenderia idealmente un
primer procesador (70) de las lecturas de distancia tomadas por el medidor (3, 3a), asociado
a un primer indicador visual (71) y/o primer indicador acustico (72). Esta es una realizacion
sencilla que puede implementarse con elementos comerciales conocidos, ya que por
ejemplo el medidor (3, 3a) puede comprender, al menos un medidor ultrasénico, y/o al
menos un medidor laser, y/o al menos un medidor por infrarrojos (incluyendo medidores
laser infrarrojo) y/o al menos un medidor fotoeléctrico y/o al menos un medidor por ondas

electromagnéticas (radar).

Otra posibilidad complementaria o alternativa seria implementar el detector de forma que
comprenda una camara (30, 30a) para tomar imagenes, mientras que el indicador podria
comprender una pantalla (7) de visualizaciéon directa de las imagenes tomadas por la
camara (30, 30a) (puede ser cualquier pantalla de a bordo, una dedicada, una superposicion
por proyeccién en el parabrisas etc dependiendo de la integracion del sistema (1) con la
electrénica del vehiculo propio (2)) para que el conductor decida si realiza la maniobra a la
vista de las imagenes; complementaria o alternativamente el indicador podria comprender
un segundo procesador (73) de las imagenes tomadas por la camara (30, 30a) asociado a
un segundo indicador visual (74) y/o segundo indicador acustico (75), que en la realizacion
de la figura 1 coinciden con el primer indicador visual (71) y/o primer indicador acustico (72)
al implementar conjuntamente las dos variantes propuestas para el detector. Incluso los
indicadores visuales (72, 74) pueden incluirse como un icono o imagen en la pantalla (7).
Esta variante con camara (7), ademas puede complementarse con una memoria (18) de
almacenamiento de las imagenes tomadas (ver fig 1), que en un momento dado podria

servir de prueba para alguna incidencia tomada.

La invencion también ha previsto la disposicién opcional de, al menos, un segundo detector

(10) de proximidad (ver figs 2, 3) cuyo haz (11) esta dirigido hacia delante (ver figs 5 y 6) de
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forma que producira el funcionamiento automatico del sistema (1) siempre que detecte que
el vehiculo anterior (200) produce un bloqueo de la visidon hacia adelante que solape a un
determinado angulo (12) en un determinado alcance (12a). Complementaria o
alternativamente se ha previsto la disposicion de un mando (14) de activacién manual de
funcionamiento, por ejemplo dispuesto en el volante (15) (ver fig 1) y/o salpicadero (9). El
segundo detector (10) puede estar asociado a un tercer procesador de velocidad (16) (GPS
0 mecanico o electrénico) (ver figs 2 y 3) para que la activacion automatica se produzca en

funcién de la velocidad (por ejemplo a partir de 40 km/h).

También se ha previsto la disposicién opcional de un temporizador (17), para producir la
desactivacién automatica una vez transcurrido un determinado tiempo desde la activacion

(por ejemplo 5 segundos).

El detector se encuentra idealmente dispuesto por el costado interior (6) del vehiculo propio
(2) para que sirva para maniobras de adelantamiento, pero también puede estar dispuesto
en el costado exterior (6a) del vehiculo propio (2) para realizar la maniobra de retorno al
carril inicial en caso de caravana, donde otro vehiculo grande que esta adelantando por
delante del vehiculo propio (2) impida ver el carril al que debemos retornar, o simplemente

para acercarnos a una acera.

De forma muy preferente el soporte (4, 4a) se encuentra integrado en la parte anterior o
carenado del retrovisor (8, 8a) del costado (6, 6a) correspondiente del vehiculo propio (2)
para aprovechar este apéndice o saliente existente en todos los vehiculos (ver fig 2 y 5).
Ademas, en otra variante de la invencién mostrada en las figuras 3 y 6, el soporte (4)
comprende un brazo (40) (simple o compuesto) desplegable hacia el carril utilizable para el
adelantamiento (102), para ganar aun mas angulo de visién, y en cuyo extremo se
encuentra dispuesto el detector. Dicho brazo (40) comprende por ejemplo unas deslizaderas

(41) y/o articulaciones, no representadas, y un motor (42) de accionamiento.

En cuanto a la pantalla (7) y/o indicador visual (71, 74), se encuentran idealmente
dispuestos en el salpicadero (9) del vehiculo propio (2) (ver fig 1) que es la parte mas visible
por el conductor. Por ejemplo puede utilizarse la propia pantalla multifunciéon del vehiculo
propio (2) u otra especifica. El indicador visual (71, 74) también puede ir a la vista del
conductor en el retrovisor (8, 8a) correspondiente, ya que el conductor debe mirar el mismo

antes de iniciar la maniobra.
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En la fig 4 puede apreciarse como el conductor, con el angulo de vision normal (50) tras un
camion (200) a adelantar no veria al vehiculo contrario (20) que circula por el carril utilizable
para el adelantamiento (102); en la figura 5 puede apreciarse como con la disposicion del
detector en la parte anterior o carenado del retrovisor (8, 8a) ya tendria un angulo mejorado
(51) y si lo veria, y en la figura 6 como con la disposicion del detector en el brazo (40)

tendria un angulo muy mejorado (52) que le permitiria ver aiin mas lejos.

El método de la invencion comprende las etapas de:

-escaneo del carril utilizable para el adelantamiento (102) realizando lecturas sucesivas de
presencia en el mismo de vehiculos contrarios (20) por medio de, al menos un detector
instalado en un soporte (4, 4a) dispuesto en un saliente (5, 5a) por el costado (6, 6a) del
vehiculo propio (2),

-muestreo y puesta a disposicion del conductor de la informacion recogida.

La etapa de escaneo del carril utilizable para el adelantamiento (102) puede comprender la
toma lecturas de distancia al vehiculo contrario (20) a través de, al menos, un medidor de
distancia (3, 3a), y la etapa de muestreo y puesta a disposicién del conductor de la
informacién recogida comprenderia el procesado de dichas lecturas para determinacién de
existencia de situacién de riesgo de colisidon, y la activacion de un primer indicador visual
(71) y/o primer indicador acustico (72) dispuesto al alcance de la vista y/o oido del conductor

en caso de existencia de dicha situacién de riesgo de colision.

Igualmente la etapa de escaneo del carril utilizable para el adelantamiento (102) podria
comprender la toma de imagenes de dicho carril a través de una camara (30, 30a), y la
etapa de muestreo y puesta a disposicién del conductor de la informacion recogida
comprenderia la presentacion de las imagenes tomadas en una pantalla (7) dispuesta a la
vista del conductor, de forma que sea el mismo quien valore si hay situacién de riesgo de

colision.

Otra posibilidad de utilizaciéon de la camara (30, 30a) como detector seria que la etapa de
escaneo del carril utilizable para el adelantamiento (102) comprenderia la toma de imagenes
de dicho carril a través de la camara (30, 30a), y la etapa de muestreo y puesta a
disposicién del conductor de la informacidén recogida comprenderia el procesado de cada

imagen tomada para determinacion de la distancia, y en funcion de la misma de la existencia
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de situacion de riesgo de colision, y la activacion de un segundo indicador visual (74) y/o
segundo indicador acustico (75) dispuesto al alcance de la vista y/o oido del conductor en
caso de existencia de dicha situacion de riesgo de colision. En esta posibilidad la
determinacion de la distancia se realizaria evaluando el tamafo y forma de la imagen del
vehiculo contrario (102) y/o la del tramo de carril utilizable para el adelantamiento (102)
visible hasta el mismo. Algunas o todas las alternativas anteriores pueden ser
complementarias entre si, esto es, el vehiculo propio (2) puede implementar la deteccién por
medidores de distancia y camara con procesado de imagenes para determinar la distancia, y
en cualquiera de los casos ademas implementar la visualizacién de imagenes tomadas, o

viceversa, aunque sea redundante, ya que la redundancia abunda en la seguridad.

En los dos casos descritos donde la determinacién de situacién de riesgo de colision la
realiza el sistema (1), dicha determinacién de existencia de situacion de riesgo de colision
podria comprender las subetapas de:

-determinar la distancia del vehiculo contrario (20) en cada lectura,

-determinar la velocidad del vehiculo contrario (20) comparando la variacion de distancia
entre lecturas sucesivas,

-activar la situacién de riesgo de colision si la ultima distancia y/o la velocidad medidas del
vehiculo contrario (20) salen fuera de unos valores limite de seguridad establecidos y/o

tabulados.

Descrita suficientemente la naturaleza de la invencién, se indica que la descripcién de la
misma y de su forma de realizacién preferente debe interpretarse de modo no limitativo, y
que abarca la totalidad de las posibles variantes de realizacion que se deduzcan del

contenido de la presente memoria y de las reivindicaciones.
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REIVINDICACIONES

1.-Sistema (1) para ayuda en adelantamientos en carretera (101) caracterizado porque
comprende:

-al menos, un detector de presencia de vehiculos contrarios (20) en el carril utilizable para el
adelantamiento (102),

-al menos, un soporte (4, 4a) para dicho detector de presencia, que se encuentra dispuesto
en un saliente (5, 5a) por el costado (6, 6a) del vehiculo propio (2) adyacente al carril
utilizable para el adelantamiento (102),

-un indicador visual y/o acustico asociado al detector, y que se encuentra dispuesto al

alcance de la vista y/o oido del conductor.

2.-Sistema (1) para ayuda en adelantamientos en carretera (101) segun reivindicacion 1
caracterizado porque el detector comprende un medidor (3, 3a) de distancia de largo
alcance; mientras que el indicador comprende un primer procesador (70) de las lecturas
tomadas por el medidor (3, 3a) asociado a un primer indicador visual (71) y/o primer

indicador acustico (72).

3.-Sistema (1) para ayuda en adelantamientos en carretera (101) segun reivindicacién 2
caracterizado porque el medidor (3, 3a) comprende, al menos un medidor ultrasoénico, y/o
al menos un medidor laser, y/o al menos un medidor por infrarrojos y/o al menos un medidor

fotoeléctrico y/o al menos un medidor por ondas electromagnéticas.

4 .-Sistema (1) para ayuda en adelantamientos en carretera (101) segun cualquiera de las
reivindicaciones anteriores caracterizado porque el detector comprende una camara (30,
30a); mientras que el indicador comprende:

-una pantalla (7) de visualizacion de las imagenes tomadas por la camara (30, 30a), y/o

-un segundo procesador (73) de las imagenes tomadas por la camara (30, 30a) asociado a

un segundo indicador visual (74) y/o segundo indicador acustico (75).

5.- Sistema (1) para ayuda en adelantamientos en carretera (101) segun reivindicacion 4
caracterizado porque adicionalmente comprende una memoria (18) de almacenamiento de

las imagenes tomadas.
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6.-Sistema (1) para ayuda en adelantamientos en carretera (101) segun cualquiera de las
reivindicaciones anteriores caracterizado porque comprende, al menos, un segundo
detector (10) de proximidad del vehiculo anterior (200) para activacion automatica de

funcionamiento.

7.-Sistema (1) para ayuda en adelantamientos en carretera (101) segun reivindicacién 6
caracterizado porque comprende un tercer procesador de velocidad (16) asociado al
segundo detector (10) para que la activacién automatica se produzca en funcion de la

velocidad.

8.-Sistema (1) para ayuda en adelantamientos en carretera (101) segun cualquiera de las
reivindicaciones anteriores caracterizado porque comprende un mando (14) manual para

activaciéon de funcionamiento.

9.-Sistema (1) para ayuda en adelantamientos en carretera (101) segun cualquiera de las
reivindicaciones anteriores caracterizado porque comprende un temporizador (17) para
configurar la desactivacion automatica una vez transcurrido un determinado tiempo desde la

activacion.

10.-Sistema (1) para ayuda en adelantamientos en carretera (101) segun cualquiera de las
reivindicaciones anteriores caracterizado porque el detector se encuentra dispuesto por el

costado interior (6) y/o costado exterior (6a) del vehiculo propio (2).

11.- Sistema (1) para ayuda en adelantamientos en carretera (101) segun cualquiera de las
reivindicaciones anteriores caracterizado porque el soporte (4, 4a) se encuentra integrado

en la parte anterior del retrovisor (8, 8a) del costado (6, 6a) correspondiente del vehiculo

propio (2).

12.-Sistema (1) para ayuda en adelantamientos en carretera (101) segun cualquiera de las
reivindicaciones anteriores caracterizado porque el soporte (4, 4a) comprende un brazo
(40) desplegable hacia el carril utilizable para el adelantamiento (102) y en cuyo extremo se

encuentra dispuesto el detector

13.- Sistema (1) para ayuda en adelantamientos en carretera (101) segun reivindicacién 12

caracterizado porque el brazo (40) comprende unas deslizaderas (41) y/o articulaciones y

10
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un motor (42) de accionamiento.

14.-Sistema (1) para ayuda en adelantamientos en carretera (101) segun cualquiera de las
reivindicaciones anteriores caracterizado porque la pantalla (7) y/o indicador visual (71, 74)
se encuentran dispuestos en el salpicadero (9) del vehiculo propio (2) y/o a la vista en el

retrovisor (8, 8a) correspondiente,

15.-Método para ayuda en adelantamientos en carretera (101) caracterizado porque
comprende las etapas de:

-escaneo del carril utilizable para el adelantamiento (102) realizando lecturas sucesivas de
presencia en el mismo de vehiculos contrarios (20) por medio de, al menos un detector
instalado en un soporte (4, 4a) dispuesto en un saliente (5, 5a) por el costado (6, 6a) del
vehiculo propio (2), y

-muestreo y puesta a disposicion del conductor de la informacion recogida.

16.-Método para ayuda en adelantamientos en carretera (101) segun reivindicacion 15
caracterizado porque la etapa de escaneo del carril utilizable para el adelantamiento (102)
comprende la toma lecturas de distancia al vehiculo contrario (20) a través de, al menos, un
medidor de distancia (3, 3a), y la etapa de muestreo y puesta a disposicion del conductor de
la informacioén recogida comprende el procesado de dichas lecturas para determinaciéon de
existencia de situacién de riesgo de colisidon, y la activacion de un indicador primer visual
(71) y/o primer indicador acustico (72) dispuesto al alcance de la vista y/o oido del conductor

en caso de existencia de dicha situacion de riesgo de colision.

17.-Método para ayuda en adelantamientos en carretera (101) segun reivindicacién 15 o 16
caracterizado porque la etapa de escaneo del carril utilizable para el adelantamiento (102)
comprende la toma de imagenes de dicho carril a través de una camara (30, 30a), y la etapa
de muestreo y puesta a disposicion del conductor de la informacién recogida comprende la
presentacion de las imagenes tomadas en una pantalla (7) dispuesta a la vista del

conductor.

18.-Método para ayuda en adelantamientos en carretera (101) segun cualquiera de las
reivindicaciones 15 a 17 caracterizado porque la etapa de escaneo del carril utilizable para
el adelantamiento comprende la toma de imagenes de dicho carril a través de la camara (30,

30a), y la etapa de muestreo y puesta a disposicion del conductor de la informacién recogida

1"



10

15

ES 2600319 Al

comprende el procesado de cada imagen tomada para determinacién de la distancia, y en
funcién de la misma de la existencia de situacién de riesgo de colision, y la activacién de un
segundo indicador visual (74) y/o segundo indicador acustico (75) dispuesto al alcance de la

vista y/o oido del conductor en caso de existencia de dicha situacién de riesgo de colision.

19.-Método para ayuda en adelantamientos en carretera (101) segun reivindicacion 18
caracterizado porque la determinacion de la distancia comprende la evaluacion del tamafo
y forma de la imagen del vehiculo contrario (102) y/o la del tramo de carril utilizable para el

adelantamiento (102) visible hasta el mismo.

20.-Método para ayuda en adelantamientos en carretera (101) segun cualquiera de las
reivindicaciones 16 a 19 caracterizado porque la etapa de determinacién de existencia de
situacion de riesgo de colision comprende las subetapas de:

-determinar la distancia del vehiculo contrario (20) en cada lectura,

-determinar la velocidad del vehiculo contrario (20) comparando la variacion de distancia
entre lecturas sucesivas,

-activar la situacién de riesgo de colision si la ultima distancia y/o la velocidad medidas del
vehiculo contrario (20) salen fuera de unos valores limite de seguridad establecidos y/o

tabulados.
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OPINION ESCRITA N° de solicitud: 201631303

1. Documentos considerados.-

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

Documento Numero Publicacién o Identificacion Fecha Publicacion
D01 ES 2026386 A6 (CORTA FERRER IGNACIO) 16.04.1992
D02 US 2002005778 Al (BREED DAVID S et al.) 17.01.2002

2. Declaracién motivada segun los articulos 29.6 y 29.7 del Reglamento de ejecucion 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

De todos los documentos recuperados del estado de la técnica, se considera que el documento D01 es el méas proximo a la
solicitud que se analiza. A continuacién se comparan las reivindicaciones de la solicitud con el documento DO1.

Reivindicacién 1

El documento D01 describe un sistema para ayuda en adelantamientos en carretera que comprende:

-Un detector de presencia (2) de vehiculos contrarios en el carril utilizable para el adelantamiento.

-Un soporte para dicho detector de presencia, que se encuentra dispuesto en un saliente por el costado del vehiculo propio
adyacente al carril utilizable para el adelantamiento (ver figura 2).

-Un indicador visual (6) asociado al detector, que se encuentra dispuesto al alcance de la vista del conductor.

Tras el analisis del documento D01, las caracteristicas descritas en la reivindicaciéon 1 quedan divulgadas por dicho
documento, por lo que la reivindicacion 1 no se considera que cumpla el requisito de novedad conforme al articulo 6.1 LP.

Reivindicaciones 2-3

La invencidn definida en la reivindicacion 2 difiere del documento DO1 en que indica que el detector comprende un medidor
de distancia de largo alcance; mientras que el indicador comprende un procesador de las lecturas tomadas por el medidor,
asociado a un indicador visual o a un indicador acustico. En la reivindicacién 3 se indica que este medidor puede consistir en
un medidor ultrasénico, un medidor laser, un medidor por infrarrojos, un medidor fotoeléctrico o un medidor por ondas
electromagnéticas.

El problema técnico objetivo que resuelve asi la invencién es poder estimar la distancia a la que se encuentran los vehiculos
del carril contrario, dando la indicacién correspondiente al conductor del vehiculo.

El documento D02 describe un sistema que permite obtener informacion de los objetos que hay alrededor de un vehiculo
con el fin de evitar colisiones, por ejemplo en un adelantamiento. La informacion puede ser relativa a la distancia entre el
vehiculo y el objeto, la velocidad del objeto o sus caracteristicas. Para ello el sistema puede emplear un medidor por
infrarrojos 0 un medidor laser. Los valores obtenidos por el medidor son procesados, proporcionando informacion al
conductor por medio de un indicador visual y/o acustico (ver figuras 10, 11).

Por tanto, el problema técnico objetivo mencionado anteriormente se encuentra resuelto en el documento D02. En
consecuencia, las reivindicaciones 2 y 3 se considera que carecen de actividad inventiva segun el articulo 8.1 LP.

Reivindicaciones 4-5

El documento DO1 indica que el detector consiste en una cadmara (2) y el indicador consiste en una pantalla (6) de
visualizacion de las imagenes tomadas por la cdmara (2). Por tanto, se puede concluir que, a la vista del documento D01, la
reivindicacion 4 no cumple el requisito de novedad conforme al articulo 6.1 LP.

La invencion definida en la reivindicacion 5 difiere del documento DO1 en que especifica que el sistema comprende una
memoria de almacenamiento de las imagenes tomadas. Sin embargo, se considera que esta solucion seria obvia para un
experto en la materia que estuviera enfrentado al problema de guardar las imagenes tomadas por la caAmara. Por tanto la
reivindicacion 5 se considera que carece de actividad inventiva conforme el articulo 8.1 LP.
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OPINION ESCRITA N° de solicitud: 201631303

Reivindicaciones 6-7

La invencion definida en la reivindicacién 6 difiere del documento DO1 en que indica que el sistema comprende un segundo
detector de proximidad del vehiculo anterior para activacion automatica del funcionamiento. La invencién definida en la
reivindicacién 7 difiere del documento D01 en que indica que el sistema comprende un procesador de velocidad asociado al
segundo detector para que la activacion automatica se produzca en funcion de la velocidad. Sin embargo, estas soluciones
se consideran modos de realizacién particulares a la hora de realizar la activacion del sistema y no se considera que
impliquen actividad inventiva. En consecuencia, las reivindicaciones 6 y 7 se considera que carecen de actividad inventiva
conforme el articulo 8.1 LP.

Reivindicaciones 8-14

El documento DO1 indica que el sistema comprende un mando manual (8) para activar el funcionamiento (ver columna 2,
lineas 3-15). Por tanto, se puede concluir que, a la vista del documento D01, la reivindicacion 8 no cumple el requisito de
novedad conforme al articulo 6.1 LP.

El documento D01 también indica que mediante el mando manual (8) se puede desactivar el funcionamiento del sistema. La
reivindicacion 9 indica que el sistema comprende un temporizador para configurar la desactivacién automatica una vez
transcurrido un tiempo desde la activacion. Esta solucion se considera un modo de realizacion particular a la hora de realizar
la desactivacion del sistema y no se considera que implique actividad inventiva. En consecuencia, la reivindicaciéon 9 carece
de actividad inventiva conforme el articulo 8.1 LP.

El documento D01 indica que el detector (2) se encuentra dispuesto por el costado exterior del vehiculo propio (ver figura 2).
El soporte se encuentra integrado en el espejo retrovisor (1) del lateral del vehiculo propio, de manera que el detector (2)
capta imagenes del carril contrario en el sentido de la marcha. Este soporte comprende una varilla telescopica (3) que incluye
un fleje (11) que esta relacionado con una rueda dentada (12) que es movida, a través de unas poleas dentadas, por un
motor (10) y al activar el funcionamiento de dicho motor (10), se produce la extension de la varilla telescopica (3). En el
extremo de la varilla telescopica (3) se acopla el detector (2). Las imagenes captadas se muestran en una pantalla (6)
dispuesta en el cuadro de mandos del vehiculo, en un lugar adecuado.

Tras el analisis del documento D01, las caracteristicas descritas en las reivindicaciones 10-14 quedan divulgadas por dicho
documento, por lo que estas reivindicaciones no se considera que cumplan el requisito de novedad conforme al articulo 6.1
LP.

Reivindicaciones 15y 17

El documento DO1 describe un método para ayuda en adelantamientos en carretera que comprende los siguientes pasos:
-Escaneo del carril utilizable para el adelantamiento. Consiste en la toma de imagenes del carril utilizable para el
adelantamiento a través de una camara (2) instalada en un soporte dispuesto en un saliente, por el costado del vehiculo
propio (ver figura 2).

-Muestreo y puesta a disposicion del conductor de la informacion recogida que comprende la presentacion de las imagenes
tomadas en una pantalla (6), dispuesta a la vista del conductor.

Tras el analisis del documento D01, las caracteristicas descritas en las reivindicaciones 15y 17 quedan divulgadas por dicho
documento, por lo que estas reivindicaciones no se considera que cumplan el requisito de novedad conforme al articulo 6.1
LP.

Reivindicaciones 16 y 20

La invencion definida en la reivindicacién 16 difiere del documento DO1 en que indica que la etapa de escaneo del carril
utilizable para el adelantamiento comprende la toma de lecturas de distancia al vehiculo contrario a través de, al menos, un
medidor de distancia, y la etapa de muestreo y puesta a disposicion del conductor de la informacién recogida comprende el
procesado de dichas lecturas para la determinacion de existencia de situacion de riesgo de colisién, y la activacion de un
indicador visual o acustico, en caso de existencia de dicha situacion de riesgo de colision.

El problema técnico objetivo que resuelve asi la reivindicacion es poder determinar la existencia de una situacion de riesgo de
colisién a partir de las lecturas de distancia a un vehiculo que se aproxima por el carril contrario, activando un aviso al
conductor en caso de detectar un riesgo de colision.
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El documento D02 ilustra un método para obtener informacion de los objetos que hay alrededor de un vehiculo con el fin de
evitar colisiones, por ejemplo en un adelantamiento. La informacion puede ser relativa a la distancia entre el vehiculo y el
objeto, la velocidad del objeto o sus caracteristicas. Para ello el sistema puede emplear una o varias camaras, un medidor
por infrarrojos o un medidor laser. Los valores obtenidos son procesados, proporcionando informacién al conductor por medio
de un indicador visual (ver figuras 10, 11) y, en caso de determinarse una situacion de riesgo de colision, se produce la
activacion de un indicador visual o acustico (ver por ejemplo parrafos 220, 221 o 224).

Por tanto, el problema técnico objetivo mencionado anteriormente se encuentra resuelto en el documento D02.

El documento D02 determina la existencia de una situacién de riesgo de colision en un adelantamiento (ver figura 16 y
parrafo 241) a partir de la determinacion de la distancia a la que se encuentra otro vehiculo y de su velocidad. En funcién de
estos valores, si se considera una situacion de riesgo de colision y el vehiculo inicia un adelantamiento, se produce la
activacion de indicadores visuales y acusticos.

En consecuencia, a la vista del documento D02, se considera que las reivindicaciones 16 y 20 carecen de actividad inventiva
segun el articulo 8.1 LP.

Reivindicaciones 18 y 19

La invencién definida en la reivindicacion 18 difiere del documento DO1 en que indica que la etapa de muestreo y puesta a
disposicién del conductor de la informacién recogida comprende el procesado de cada imagen tomada para determinaciéon de
la distancia, y en funcién de la misma de la existencia de situacién de riesgo de colisidn, y la activacion de un indicador visual
0 acustico dispuesto al alcance del conductor en caso de existencia de dicha situacién de riesgo de colision.

El problema técnico objetivo que resuelve asi la reivindicacion es poder determinar la existencia de una situacion de riesgo de
colision y dar el aviso correspondiente al conductor, teniendo en cuenta la distancia a la que se encuentra otro vehiculo,
obtenida a partir del procesamiento de las imagenes tomadas por una camara.

El documento D02 indica que (ver parrafos 193, 223 y 241), a partir de las imagenes captadas por una cadmara, es posible
determinar la distancia a la que se encuentra un objeto del vehiculo. Como ya se ha indicado, el documento D02 determina la
existencia de una situacion de riesgo de colision en un adelantamiento (ver figura 16 y parrafo 241) a partir de la
determinacién de la distancia a la que se encuentra otro vehiculo y de su velocidad. En funcion de estos valores, si se
considera una situacién de riesgo de colision y el vehiculo inicia un adelantamiento, se produce la activacion de indicadores
visuales y acusticos.

Por tanto, el problema técnico objetivo mencionado anteriormente se encuentra resuelto en el documento D02.

El documento D02 también presenta medios de procesamiento que, a partir de las imagenes captadas por una camara,
reconocen las caracteristicas de los objetos detectados alrededor del vehiculo.

En consecuencia, a la vista del documento D02, se considera que las reivindicaciones 18 y 19 carecen de actividad inventiva
segun el articulo 8.1 LP.
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