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ES 2719400 T3

DESCRIPCION

Método de asistencia a la conduccion, dispositivo de asistencia a la conduccion y sistema de asistencia a la
conduccion

La presente invencion se refiere a un método de asistencia a la conduccién y un sistema de asistencia a la
conduccion. Mas en concreto, la presente invencion se refiere a un método y un dispositivo que transmite y recibe
informacion entre vehiculos.

El documento de la técnica anterior EP 1 679 673 A1, que se considera la técnica anterior mas préxima para las
reivindicaciones independientes 1 y 7, describe un método para almacenar informacion de conduccion de
motocicleta capaz de almacenar angulos de calado apropiados para asistir la conduccion de la motocicleta. Dicho
método incluye el paso de adquirir datos de coordenadas de motocicleta, el paso de calcular angulos de calado
izquierdo y derecho de la motocicleta, y el paso de almacenar los datos de coordenadas y los angulos de calado
izquierdo y derecho de manera enlazada. En particular, dicho documento de la técnica anterior indica que multiples
conductores pueden utilizar el método y sistema de acumulacion de informacién de marcha para motocicletas,
donde la informacioén relacionada con un motorista especifico puede ser almacenada y dicha informacioén puede
suministrarse al mismo motorista con el fin de asistirle cuando pasa por la curva por segunda vez.

Un vehiculo cuyo cuerpo es capaz de inclinarse (a continuacion, denominado vehiculo del tipo de inclinacion)
cuando toma o circula por curvas. Consiguientemente, la informacién acerca de las curvas es especialmente util
para un conductor que conduce el vehiculo del tipo de inclinaciéon. Consiguientemente, el documento de patente 1
describe un sistema de asistencia a la conduccién para asistir la marcha del vehiculo del tipo de inclinacion.

Técnica del documento de patente 1

El documento de patente 1 proporciona un vehiculo de motor de dos ruedas que guarda informacion acerca del
angulo de inclinacién maxima y la velocidad maxima del vehiculo establecidos segun las curvaturas de las curvas.
También se proporciona asistencia de marcha para revisar la conduccion del propio conductor calculando el angulo
de inclinacion del cuerpo del vehiculo a partir de la velocidad del vehiculo y la velocidad de guifiada cuando el
vehiculo de motor de dos ruedas circula realmente a lo largo de una curva e informando al conductor del resultado
de la comparacion entre el angulo de inclinacion calculado y un angulo de inclinaciéon predeterminado.

Documento de patente 1: Patente japonesa nimero 4318314B

Sin embargo, la configuracion actualmente usada descrita anteriormente tiene el inconveniente siguiente.
Especificamente, la informacion de curva obtenida de un solo vehiculo solamente es confirmada por el vehiculo
propiamente dicho. Consiguientemente, la informacién no puede ser compartida entre conductores que conducen
otros vehiculos. Ademas, cuando un conductor conduce un vehiculo sin sistema de navegacion, el conductor
conduce el vehiculo sin conocimiento previo relativo a las curvas dado que no dispone de informaciéon de mapa. En
tal caso, la marcha a lo largo de la curva en una condicién adecuada depende del conocimiento del conductor, lo
que da origen a un esfuerzo mental considerable del conductor.

Ademas, incluso con un sistema de navegacion, el estado de la curva donde el vehiculo entra no es claro cuando la
informacion de mapa no incluye informacién de curva. Ademas, incluso cuando la informacién de mapa incluye
alguna informacion de curva, no se puede obtener una informacién de curva actual exacta cuando la informacién de
mapa no ha sido actualizada. En consecuencia, el conductor conduce el vehiculo a lo largo de una curva por vez
primera con ansiedad dado que el estado de la curva no es claro. Esto incrementa el esfuerzo mental del conductor.

La presente invencién se ha realizado considerando la técnica actual indicada anteriormente, y su objeto es
proporcionar un método de asistencia a la conduccién y un sistema de asistencia a la conduccién que permiten
compartir con el conductor de otro vehiculo informacién de curva, obtenida por un conductor a través de la marcha
real de un vehiculo.

Segun la presente invencion, dicho objeto se logra con un método de asistencia a la conduccion que tiene los
elementos de la reivindicacion independiente 1. Ademas, dicho objeto también se logra con un sistema de asistencia
a la conduccién que tiene los elementos de la reivindicacion independiente 7. Se exponen realizaciones preferidas
en las reivindicaciones dependientes.

Un aspecto de la presente invencion proporciona un método de asistencia a la conduccién. El método de asistencia
a la conduccion incluye un paso de deteccion de informaciéon posicional que consiste en detectar informacion
posicional de un primer vehiculo, un paso de almacenamiento de informacién posicional que consiste en almacenar
la informacion posicional detectada, un paso de deteccion de curva que consiste en detectar una curva a lo largo de
que el primer vehiculo avanza segun la informacion posicional almacenada, un paso de generacion de informacion
de curva que consiste en generar informacién de curva incluyendo una curvatura de la curva en la curva detectada,
un paso de transmision que consiste en transmitir la informacién de curva generada desde el primer vehiculo
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después de que el primer vehiculo pasa la curva, un paso de recepcion que consiste en recibir la informacion de
curva por un segundo vehiculo, un paso de determinacién de tiempo que consiste en determinar un tiempo de
proporcionar la informacién de curva segun la informacioén de curva recibida, y un paso de provision de informacion
que consiste en proporcionar la informacién de curva en el tiempo determinado.

Con el método de asistencia a la conducciéon segun el aspecto de la presente invencion, se almacenan las
posiciones de marcha del primer vehiculo, y se detecta la curva a lo largo de la que circula el primer vehiculo. La
informacion de curva de la curva detectada incluyendo la curvatura de las curvas es transmitida después de que el
vehiculo pasa la curva. Consiguientemente, la conduccion del segundo vehiculo que se aproxima a la curva deseada
puede ser asistida cuando circula por la curva. En consecuencia, el intercambio de la informacién con el vehiculo en
aproximacion después de pasar la curva proporciona asistencia a la conducciéon con menos influencia de las ondas
electromagnéticas y analogos.

Ademas, el tiempo de proporcionar la informacion de curva se determina segun la informacion de la curva que el
vehiculo va a pasar. Como resultado, la informacién de curva es confirmada en un tiempo adecuado antes de que el
vehiculo entre en la curva. En consecuencia, la informacion de curva puede ser confirmada antes de que el vehiculo
entre en una curva incluso cuando se pase por la curva por vez primera, dando lugar a una disminucion del esfuerzo
del conductor.

Ademas, se prefiere que el método anterior incluya ademas un paso de determinacién de velocidad de entrada que
consiste en determinar la velocidad de entrada a curva segun la curvatura de la curva incluida en la informacion de
curva, y el paso de determinacion de tiempo determina el tiempo segun la informacion de curva y la velocidad del
segundo vehiculo, y el paso de provisidn de informacion proporciona la velocidad de entrada a curva segun el
tiempo. La velocidad de entrada a curva del vehiculo que recibe la informaciéon de curva se determina segun la
informacion de curva incluyendo la curvatura de la curva. Esto permite la presentacion de la velocidad de entrada
adecuada con relacién a la curva, dando lugar a asistencia a la conduccion en curva. Ademas, dado que el tiempo
de proporcionar la informacion de curva se determina segun la velocidad del vehiculo que va a pasar por la curva, el
conductor es capaz de confirmar la informacién de curva en un tiempo adecuado antes de que el vehiculo entre en
la curva.

Ademas, se prefiere que el método anterior incluya ademas un paso de comparacion de velocidad que consiste en
comparar la velocidad del vehiculo con la velocidad de entrada a curva, y un paso de calculo de posicion de inicio de
deceleracion que consiste en calcular una posicién de inicio de deceleracion segun una posicion del vehiculo y la
informacién de curva cuando la velocidad del vehiculo es mayor que la velocidad de entrada a curva, y que el paso
de provisiéon de informacién incluya proporcionar informacion de instruccion de deceleracion cuando el vehiculo
llegue a la posicion de inicio de deceleracion.

Ademas, el método anterior también incluye un paso de correccion de velocidad de entrada que consiste en corregir
la velocidad de entrada a curva determinada segun la informacion de carretera incluida en la informacion de curva.
La velocidad de entrada a curva es corregida segun la informacion de carretera, por lo que se presenta la velocidad
6ptima de entrada a curva dependiendo de las condiciones de la carretera. Las condiciones de la carretera
solamente pueden ser detectadas por el propio vehiculo a una distancia préxima al propio vehiculo, y por ello a
menudo son insuficientes para la informacién del conductor. Aqui, la informacién de carretera se obtiene de los otros
vehiculos, logrando la presentacion de la informacion en un tiempo adecuado.

Ademas, se prefiere que el método anterior incluya ademas un paso de evaluacidon que consiste en evaluar si el
vehiculo avanza o no a lo largo de la curva en respuesta a la informacion de curva recibida. La informacion de curva
procedente del otro vehiculo es transmitida a todos los vehiculos que circulan alrededor. Consiguientemente, la
evaluacion de si el propio vehiculo circula o no a lo largo de la curva deseada evita la presentacion de la informacion
de curva innecesaria para el conductor.

Otro aspecto de la presente invencion proporciona un aparato de asistencia a la conduccion de vehiculo. El aparato
de asistencia a la conduccién de vehiculo incluye un detector de informacion posicional que detecta informacion
posicional de un vehiculo, un dispositivo de almacenamiento de informacién posicional que guarda la informacion
posicional detectada, un detector de curva que detecta una curva a lo largo de que el vehiculo avanza segun la
informacion posicional almacenada, un generador de informacion de curva que genera informacion de curva acerca
de la curva detectada, y un transmisor que transmite la informacion de curva generada, donde la informacion de
curva incluye una curvatura de la curva.

La configuracion anterior guarda una posiciéon de marcha del propio vehiculo y detecta una curva donde el propio
vehiculo circula. La informacion de curva incluyendo al menos las curvaturas de la curva detectada es transmitida,
por lo que se puede obtener asistencia a la conduccién del otro vehiculo con relacién a la marcha en curva.

Ademas, se prefiere que la informacién de curva también incluya informacién de carretera. La informacion de
carretera esta incluida en la informacion de curva. Consiguientemente, se puede transmitir informacion de curva mas
Util en respuesta a las condiciones de la carretera.
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Ademas, el aparato de asistencia a la conduccién de vehiculo segun el otro aspecto de la presente invencion incluye
un receptor que recibe la informaciéon de curva incluyendo la curvatura de curva, una unidad de determinacion de
tiempo que determina el tiempo de proporcionar la informaciéon de curva segun la informacion de curva recibida, y
una unidad de presentacion de informacién que proporciona la informacion de curva en el tiempo determinado.

Aqui, el tiempo de proporcionar la informacion de curva se determina segun la informacion de la curva que el
vehiculo va a pasar. Consiguientemente, la informacion de curva puede confirmarse en un tiempo adecuado antes
de que el vehiculo entre en la curva.

Ademas, se prefiere que el aparato anterior incluya ademas una unidad de determinacion de velocidad de entrada
que determina la velocidad de entrada a curva segun la curvatura de la curva incluida en la informacién de curva, y
que la unidad de determinacion de tiempo determine el tiempo segun la informacion de curva y la velocidad del
vehiculo, y la unidad de presentacion de informacién proporciona la velocidad de entrada a curva en el tiempo. Dado
que la velocidad de entrada a curva se determina segun la informacion de curva incluyendo la curvatura de la curva,
se obtiene una velocidad de entrada adecuada con relacion a la curva. Esto permite la asistencia al pasar por una
curva. Ademas, el tiempo de proporcionar la informacion de curva se determina segun la velocidad del vehiculo que
va a pasar por la curva. En consecuencia, el conductor es capaz de confirmar la informacién de curva en un tiempo
mas adecuado antes de que el vehiculo entre en la curva.

Ademas, se prefiere que el aparato anterior incluya ademas un corrector de velocidad de entrada que corrige la
velocidad de entrada a curva determinada segun la informacion de carretera incluida en la informacion de curva. La
velocidad de entrada a curva es corregida segun la informacion de carretera, por lo que se presenta una velocidad
6ptima de entrada a curva dependiendo de las condiciones de la carretera. Las condiciones de la carretera
solamente son detectadas por el propio vehiculo a una distancia préxima al propio vehiculo, y por ello a menudo son
insuficientes para informacion del conductor. Aqui, la informacién de carretera se obtiene de los otros vehiculos,
logrando la presentacion de la informacion en un tiempo adecuado.

Ademas, se prefiere que el aparato anterior incluya ademas un comparador de velocidad que compara la velocidad
del vehiculo con la velocidad de entrada a curva, y un calculador de posicién de inicio de deceleracion que calcula
una posicion de inicio de deceleracion segun la posicion del vehiculo, y la informacién de curva cuando la velocidad
del vehiculo es mayor que la velocidad de entrada a curva. También se prefiere que la unidad de presentacion de
informacién proporcione informacién de instruccion de deceleracién cuando el vehiculo entre en la posicién de inicio
de deceleracion.

Ademas, se prefiere que el aparato anterior incluya ademas un evaluador que evalue si el vehiculo avanza o no a lo
largo de la curva en respuesta a la informacion de curva recibida. La informacion de curva del otro vehiculo es
transmitida a todos los vehiculos que circulan alrededor. Consiguientemente, la evaluacion de si el propio vehiculo
avanza o no a lo largo de la curva deseada evita la presentacion de la informacién de curva innecesaria para el
conductor.

Otro aspecto de la presente invencion proporciona un sistema de asistencia a la conduccioén incluyendo el aparato
de asistencia a la conduccion mencionado anteriormente. Con el sistema de asistencia a la conduccién segun el otro
aspecto de la presente invencion, se obtiene asistencia a la conduccioén del vehiculo usando el aparato de asistencia
a la conduccidn que proporciona la informacién de curva mediante comunicacion de un vehiculo a otro y el aparato
de asistencia a la conduccién que recibe la informacién de curva.

Se prefiere que el sistema de asistencia a la conduccion incluya ademas un servidor que guarda la informacion de
curva transmitida, y el servidor transmite la informacién de curva almacenada al aparato de asistencia a la
conduccion de otro vehiculo. Transmitir la informacién mediante el servidor permite al otro vehiculo recibir la
informacion de curva incluso cuando hay un intervalo de tiempo hasta que el otro vehiculo pasa por la curva
después de que un vehiculo ha pasado por la curva para transmitir la informacién de curva.

Ademas, se prefiere que el servidor adquiera informacion posicional de los vehiculos, y transmita la informacion de
curva almacenada al aparato de asistencia a la conduccion del vehiculo que avanza hacia la curva en respuesta a la
informacion de curva. El servidor también adquiere la informacién posicional acerca de cada vehiculo.
Consiguientemente, el vehiculo que avanza hacia la curva en respuesta a la informacion de curva almacenada
puede acelerar. En consecuencia, el servidor es capaz de transmitir la informacién de curva al vehiculo.

Efectos ventajosos de la invencion
Los aspectos de la presente invenciéon son capaces de proporcionar un método de asistencia a la conduccion, un
aparato de asistencia a la conduccion y un sistema de asistencia a la conduccion que permiten compartir con

conductores de otros vehiculos informacién de curva obtenida a través de la marcha real de un vehiculo.

Breve descripcion de los dibujos
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La figura 1 ilustra una configuracién esquematica de un sistema de asistencia a la conduccién segun la realizacion 1
de la presente invencion.

Cada una de las figuras 2 y 3 es un diagrama de bloques del aparato de asistencia a la conduccion segun la
realizacion 1.

Cada una de las figuras 4 y 5 ilustra la determinacion de una direccion de marcha de un vehiculo que recibe
informacioén de curva segun la realizacion 1.

La figura 6 ilustra esquematicamente una vista lateral de un ejemplo del vehiculo segun la realizacion 1.

Cada una de las figuras 7 y 8 ilustra un diagrama de flujo de un procedimiento de asistencia a la conduccion segun
la realizacion 1.

La figura 9 ilustra una configuracién esquematica de un sistema de asistencia a la conduccién segun la realizacion 2
de la presente invencion.

Realizacioén 1

A continuacion se describe una realizacion de la presente invencion con referencia a los dibujos. Aqui, un vehiculo
de motor de dos ruedas del tipo de inclinacion se describira como un ejemplo de un vehiculo de la realizacion. Lo
siguiente describe los términos hacia delante/hacia atras y derecho/izquierdo en base a una direcciéon de avance del
vehiculo de motor de dos ruedas.

1. Configuracion esquematica del sistema de asistencia a la conduccion

La figura 1 ilustra un sistema de asistencia a la conduccion segun la presente realizacion. Un sistema de asistencia a
la conduccién 1 recoge informacion acerca de una curva mientras un primer vehiculo 2 avanza a lo largo de la curva,
genera informacion de curva segun la informacion, y transmite la informacion de curva al entorno. Un segundo
vehiculo 2 que se aproxima a la curva e incluye el sistema recibe la informacion de curva e indica la informacion de
curva a un conductor del segundo vehiculo 2 en un tiempo adecuado. El sistema de asistencia a la conduccion 1
esta compuesto de una pluralidad de aparatos de asistencia a la conduccién 3 instalados en cada uno de los
vehiculos 2.

2. Configuracioén del aparato de asistencia a la conduccion

A continuacion se describe una configuracion del aparato de asistencia a la conduccién con referencia a las figuras 2
y 3. La figura 2 es un diagrama de bloques que ilustra la configuracion del aparato de asistencia a la conduccion. La
figura 3 resume a efectos de ilustracion una configuracion principal del aparato de asistencia a la conduccién usado
para generar y proporcionar informacion de curva y una configuracion principal de recibir e indicar la informacion de
curva.

Un aparato de asistencia a la conduccion 3 incluye un sensor de angulo de posiciéon 21, un sensor de velocidad de
vehiculo 23, un GNSS (sistema global de navegacion por satélite) 25, una memoria de historia de marcha 27, un
sensor de imagen 29, un detector de curva 31, un generador de informacion de curva 33, una memoria de
informacion transmitida/recibida 35, un detector de direccion de marcha 37, y un comunicador 39. Estos elementos
se utilizan para generar y transmitir la informacién de curva.

El sensor de angulo de posicion 21 detecta un angulo de posicion del vehiculo 2. Ejemplos del sensor de angulo de
posiciéon 21 son un giroscopio. Cuando un conductor inclina el cuerpo del vehiculo 2 hacia el centro de la curva al
tomar la curva, el angulo de guifiada y la velocidad de guifiada, asi como el angulo de balanceo y la velocidad de
balanceo del vehiculo 2 varian. El sensor de angulo de posicién 21 detecta la velocidad angular y el angulo del
vehiculo 2 en cada una de tres direcciones, es decir, las direcciones de guifiada, balanceo y cabeceo. Es decir, se
detecta la velocidad de guifiada, el angulo de guifiada, la velocidad de balanceo, el angulo de balanceo, la velocidad
de cabeceo y el angulo de cabeceo del vehiculo 2. Estos valores detectados del angulo de posicion son
almacenados en la memoria de historia de marcha 27.

El sensor de velocidad de vehiculo 23 detecta una velocidad de marcha del vehiculo 2. El sensor de velocidad de
vehiculo 23 puede estar compuesto de un sensor de velocidad de rueda para detectar la velocidad del vehiculo a
partir de la velocidad de rotacion de una rueda. Alternativamente, el sensor de velocidad de vehiculo 23 puede
detectar la velocidad del vehiculo a partir del seguimiento de marcha del GNSS 25. La velocidad detectada del
vehiculo se almacena en la memoria de historia de marcha 27.

El GNSS 25 detecta informacion posicional del vehiculo 2 y el tiempo actual. Ejemplos del GNSS son un GPS. La
informacion posicional detectada y la informacién de tiempo son almacenadas en la memoria de historia de marcha
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27 como una historia de marcha asociada con el angulo de posicion detectado y la velocidad de marcha. El GNSS
25 corresponde al detector de informacién posicional en la presente invencion. La informacion posicional con mayor
exactitud también puede obtenerse a través del GNSS 25 y el sensor de angulo de posicion 21.

La memoria de historia de marcha 27 guarda la historia de marcha del vehiculo 2. Ejemplos de la historia de marcha
almacenado incluyen, ademas de la posicion de marcha y un tiempo de marcha, el angulo de posicién y la velocidad
del vehiculo 2.

El sensor de imagen 29 toma una imagen de una superficie de la carretera delante del vehiculo 2. La imagen
capturada es enviada a una unidad de determinacion de estado de carretera 45 del generador de informacion de
curva 33. Por ejemplo, se usa una camara CCD o un sensor CMOS como el sensor de imagen 29.

El detector de curva 31 detecta una curva donde el vehiculo 2 avanza segun la historia de marcha. Es decir, se
detecta la posicion de inicio Cs y la posicion de fin Cf de la curva, asi como el tiempo de inicio de marcha y el tiempo
de fin de marcha con relacion a la curva. El detector de curva 31 permite la determinacion de entrada a la curva y la
salida de la curva segun una historia de la informacién posicional o una historia de la velocidad de balanceo
almacenadas en la memoria de historia de marcha 27. Al detectar el inicio de marcha del vehiculo 2 a lo largo de la
curva, el detector de curva 31 emite una orden al generador de informacién de curva 33 para generar informacion de
curva.

El generador de informacioén de curva 33 genera informacién de curva acerca de la curva detectada. El generador de
informacion de curva 33 incluye un calculador de curvatura de curva 41, un calculador de angulo de inclinacion 43 y
una unidad de determinacion de estado de carretera 45. El generador de informacién de curva 33 captura varios
valores de deteccién de la memoria de historia de marcha 27 mediante érdenes procedentes del detector de curva
31.

El calculador de curvatura de curva 41 calcula la curvatura de la curva que toma el vehiculo 2. La curvatura de la
curva puede calcularse con alta exactitud integrando el angulo de balanceo con la velocidad del vehiculo entre la
posicién de inicio de curva y la posicion de fin de curva. El calculador de curvatura de curva 41 envia la curvatura
calculada de la curva a la memoria de informacion transmitida/recibida 35.

El calculador de angulo de inclinacién 43 calcula el angulo de inclinacion del vehiculo de motor de dos ruedas 1
durante la marcha. El angulo de inclinacién (angulo de calado) puede calcularse a partir de la velocidad del vehiculo
y la velocidad de guifiada utilizando el método descrito en el documento de patente 1, por ejemplo. El calculador de
angulo de inclinacion 43 envia el angulo de inclinacién maxima entre los angulos de inclinacion calculados durante la
marcha por una curva a la memoria de informacién transmitida/recibida 35.

La unidad de determinacién de estado de carretera 45 determina el estado de la carretera mediante procesamiento
de imagen segun una imagen de la superficie de la carretera tomada por el sensor de imagen 29 durante la marcha
alo largo de la curva. Se determina si la carretera es una carretera asfaltada o una carretera sin asfaltar, y también
se determina en qué estado esta la carretera, seca, mojada o con nieve. La unidad de determinacion de estado de
carretera 45 envia la informacién determinada de carretera a la memoria de informacién transmitida/recibida 35.

El detector de direccion de marcha 37 detecta una direccién donde el vehiculo 2 avanza segun la historia de marcha
de informacion posicional almacenada en la memoria de historia de marcha 27. Por ejemplo, la direccién de marcha
del vehiculo 2 es detectada en el supuesto de que la direccion Norte corresponde a 0 grado, la direccion Este
corresponde a 90 grados, la direccion Sur corresponde a 180 grados, y la direccion Oeste corresponde a 270
grados. El detector de direccion de marcha 37 detecta una direccion de marcha periddicamente cada tiempo
predeterminado. El detector de direccién de marcha 37 envia una media de la direccién de marcha detectada
después de la terminacién de la marcha a lo largo de la curva a la memoria de informacion transmitida/recibida 35.

La memoria de informacién transmitida/recibida 35 guarda informacion de comunicacion con el otro vehiculo. La
informacion de curva almacenada para transmision incluye la curvatura de la curva donde el vehiculo 2 circula, la
informacion posicional en el fin de curva, la informacién de carretera, el tiempo de marcha en la posicion de fin de
curva, y la direccion de marcha del vehiculo 2 que circula por la curva.

El comunicador 39 es un dispositivo transmisor/receptor que comunica con el otro vehiculo. EI comunicador 39
transmite periédicamente la informacion de curva almacenada en la memoria de informacion transmitida/recibida 35
al entorno a través de comunicacién por radio durante un periodo de tiempo predeterminado o a una distancia
predeterminada de la posicion de fin de curva. Por ejemplo, el comunicador 39 transmite la informacién de curva al
entorno cada 100 ms. Ademas, el comunicador 39 recibe constantemente la informacién de curva del otro vehiculo.

El aparato de asistencia a la conduccién 3 incluye ademas una unidad de determinacion de direccion 51, una unidad
de determinacion de distancia 53, una tabla de velocidades de entrada 55, una unidad de determinaciéon de
velocidad de entrada 57, un corrector de velocidad de entrada 59, una unidad de determinacién de tiempo 60, una
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unidad de determinacion de posicion 63, y un monitor 69. Estos elementos se usan para recibir e indicar la
informacién de curva.

La unidad de determinacion de direccion 51 determina si el vehiculo 2 que ha recibido la informacién de curva
avanza o no a lo largo de la curva con referencia a la direccion. Se hace referencia a las figuras 4 y 5. Cada una de
las figuras 4 y 5 ilustra una determinacién acerca de la direccidon de marcha del vehiculo que recibe la informacién de
curva. Por ejemplo, se determina si la direccion de marcha Dr del vehiculo 2 que ha recibido la informacion de curva
es 0 no una direccién contraria con relaciéon a la direcciéon de marcha Ds del vehiculo 2 que ha transmitido la
informacién de curva. Aqui, la direccion opuesta corresponde a una direcciéon en una zona obtenida anadiendo 180
grados a la direccion de marcha Ds del vehiculo 2 que ha transmitido la informacion de curva y una tolerancia a.
Aqui, la tolerancia a es del rango de +10 grados, por ejemplo, pero puede ponerse segun sea apropiado.

La unidad de determinacion de distancia 53 determina si el vehiculo 2 que ha recibido la informacién de curva
avanza o no a lo largo de la curva con referencia a la distancia. Por ejemplo, lo anterior se determina a partir de si la
distancia entre la posicion de fin de curva Cf incluida en la informacién de curva y la posicion del vehiculo 2 que ha
recibido la informacién de curva esta o no dentro de un rango predeterminado. El rango predeterminado puede ser
cualquier distancia de radio Ro con la posicion de fin de curva Cf como su centro. Ademas, el rango predeterminado
puede ser cualquier distancia de radio Ro con una posicion del vehiculo 2 que ha transmitido la informacion de
curva.

En la realizacion 1, se determina que el vehiculo 2 que ha recibido la informacién de curva avanza hacia la curva
solamente cuando la unidad de determinacion de direccion 51 determina que el vehiculo 2 avanza hacia la curva y
solamente cuando la unidad de determinacion de distancia 53 determina que el vehiculo 2 esta situado dentro del
rango predeterminado de la curva. De otro modo, puede usarse cualquier combinacién de la informacion de mapa de
un sistema de navegacion de coche y la determinacién de direccion y distancia como antes para determinar si el
vehiculo 2 que ha recibido la informacion de curva avanza o no hacia la curva.

Se hace referencia a las figuras 2 y 3. La tabla de velocidades de entrada 55 guarda tablas en asociacion con las
velocidades de entrada adecuadas para varias curvaturas de las curvas. Las velocidades de entrada adecuadas las
pone mediante predeterminaciones un conductor de pruebas.

La unidad de determinacién de velocidad de entrada 57 determina una velocidad adecuada para entrar en la curva
segun la informacion de curva. La unidad de determinacién de velocidad de entrada 57 determina una velocidad de
entrada adecuada para la curva incluida en la informacién de curva recibida con referencia a la tabla de velocidades
de entrada 55 cuando tanto la unidad de determinacion de direccion 51 como la unidad de determinacion de
distancia 53 emiten una instruccién para determinar una velocidad de entrada. La unidad de determinacion de
velocidad de entrada 57 envia la velocidad de entrada determinada al corrector de velocidad 59.

El corrector de velocidad de entrada 59 corrige la velocidad de entrada determinada con referencia a la informacion
de carretera incluida en la informacion de curva. Cuando la informacién de carretera indica pavimento seco, que es
un estado de referencia, la velocidad de entrada determinada no es corregida. Por otra parte, cuando la informacion
de carretera indica un pavimento himedo o cubierto de nieve, la velocidad de entrada es corregida para disminuirla
una tasa predeterminada. Ademas, cuando la informacién de carretera indica una carretera sin asfaltar, la velocidad
de entrada es corregida uniformemente disminuyéndola, y cuando la informacién de carretera indica una carretera
sin asfaltar mojada o cubierta de nieve, la velocidad de entrada es corregida uniformemente disminuyéndola y es
corregida adicionalmente disminuyéndola una tasa predeterminada. La velocidad de entrada corregida o la velocidad
de entrada no corregida es enviada a una unidad de determinacion de velocidad 61 de la unidad de determinacion
de tiempo 60.

La unidad de determinacion de tiempo 60 determina un tiempo para proporcionar la informacién de curva al
conductor segun la informacion de curva y la velocidad del vehiculo 2. La unidad de determinacién de tiempo 60
incluye la unidad de determinacion de velocidad 61, un calculador de posiciéon de inicio de deceleraciéon 65, y un
corrector de posicion de inicio de deceleracion 67.

La unidad de determinacion de velocidad 61 compara una velocidad de entrada a introducir con la velocidad del
vehiculo 2 detectada por el sensor de velocidad de vehiculo 23 para determinar si la velocidad del vehiculo es o no
mayor que la velocidad de entrada. Cuando la velocidad del vehiculo es mayor que la velocidad de entrada, se le
ordena al calculador de posicién de inicio de deceleraciéon 65 que calcule una posicién de inicio de deceleracién.
Cuando la velocidad del vehiculo es menor que la velocidad de entrada, la unidad de determinacion de tiempo 60
emite una instruccion destinada a la unidad de determinacion de posicion 63 para determinar si el vehiculo 2 ya ha
alcanzado o no una posicion predeterminada desde la posicién de fin de curva Cf. El tiempo en que el vehiculo 2 ha
alcanzado la posicién predeterminada corresponde a un tiempo para proporcionar la informacién de curva. Tal
posicion predeterminada como una posicion de guia de la informacién de curva puede variarse por la informacion de
carretera. Es decir, en el caso de un estado de la carretera sin asfaltar, mojada o con nieve, la informacion de curva
se facilita cuando el vehiculo esta en una posicion mas alejada de la posicion de fin de curva Cf que en el caso del
pavimento seco.



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 2719400 T3

Cuando la velocidad del vehiculo 2 es mayor que la velocidad de entrada, el calculador de posicién de inicio de
deceleracion 65 calcula una posicion de inicio de deceleracion del vehiculo 2 segun la posicion del vehiculo 2 y la
informacion de curva. En otros términos, se calcula una seccién de deceleracién desde cuando la deceleracién de la
velocidad actual del vehiculo 2 ha empezado hasta cuando el vehiculo entra en la posiciéon de fin de curva a la
velocidad de entrada.

El corrector de posicién de inicio de deceleracion 67 corrige la posicion de inicio de deceleracion calculada segun el
estado de la carretera. La unidad de determinacion de posicidon 63 recibe la posicién de inicio de deceleracion
corregida. Es decir, la posicion de inicio de deceleracion en el caso de la carretera sin asfaltar, mojada o con nieve
esta situada mas lejos de la posicion de fin de curva Cf que la posicion de inicio de deceleraciéon en el caso de
pavimento seco.

La unidad de determinacién de posiciéon 63 determina si la posicion del vehiculo 2 esta situada o no en una zona a
una distancia predeterminada de la posicién de la curva mediante comparacion de la posicion de curva incluida en la
informacion de curva, por ejemplo, la posicién de fin de curva Cf, con una posicion actual del vehiculo 2 detectada
con el GNSS 25 cuando la velocidad del vehiculo es igual o menor que la velocidad de entrada. Cuando se
determina que el vehiculo 2 esta situado dentro de una zona a la distancia predeterminada de la posicién de curva,
se envia al monitor 69 una instruccion de presentacion de la velocidad de entrada a curva y la informacién de curva.

La unidad de determinacion de posicién 63 también determina si la posicion del vehiculo 2 esta o0 no mas préxima a
la curva que la posicién de inicio de deceleracién mediante comparaciéon de la posicion de inicio de deceleracion
introducida y la posicion actual del vehiculo 2 detectada con el GNSS 25. Cuando se determina que el vehiculo 2 ha
alcanzado la posicion de inicio de deceleracién, se envia al monitor 69 una instruccién de presentacion de la
deceleracion, la velocidad de entrada a curva y la informacion de curva. En tal caso, el tiempo en que el vehiculo 2
llega a la posicion de inicio de deceleracion corresponde a un tiempo de indicacion de la informacion de curva al
conductor.

El monitor 69 funciona como una unidad de visualizacién que visualiza varios elementos de informacién. Ademas, el
monitor 69 del tipo de panel tactil también funciona como una unidad de entrada que introduce varias instrucciones
del conductor. Ademas, el monitor 69 con un altavoz también permite guiar por voz al conductor. EI monitor 69
proporciona al conductor una guia de la informaciéon de curva y la deceleracion. El monitor 69 corresponde a la
unidad de presentacion de informacién en la presente invencion. En lugar del monitor 69, la informacion de curva
puede proporcionarse usando un signo LED. El monitor 69 visualiza la informacién de curva tal como la curvatura de
la curva, una direccion de curva a derecha o izquierda, la forma de curva, el angulo de inclinacion maxima, la
velocidad de entrada a la curva, y la informacién de carretera. Ademas, la guia por voz puede proporcionarse desde
un altavoz situado en el casco en lugar de un altavoz situado en el monitor 69.

3. Configuracion esquematica del vehiculo

La figura 6 ilustra una vista lateral de un vehiculo de motor de dos ruedas 2a con el aparato de asistencia a la
conduccion 3 de la realizacion 1. El vehiculo de motor de dos ruedas 2a incluye un bastidor principal 71. El bastidor
principal 71 incluye un tubo delantero 72 dispuesto en su extremo delantero superior. Un eje de direccion 73 esta
insertado en el tubo delantero 72. El eje de direccion 73 incluye un extremo superior al que esta conectado el
manillar 74.

El eje de direccion 73 incluye un extremo inferior al que esta conectado un par de horquillas delanteras extensibles y
contractiles 75. Consiguientemente, la rotacion del manillar 74 hace que las horquillas delanteras 75 basculen. Cada
horquilla delantera 75 tiene un extremo inferior en que una rueda delantera 76 estd montada rotativamente. La
extension y la contraccion de las horquillas delanteras 75 absorben la vibracion de la rueda delantera 76. Ademas,
un freno 77 esta montado en cada uno de los extremos inferiores de las horquillas delanteras 75 para frenar la
rotacion de la rueda delantera 76 mediante la operacion de una palanca de freno (no representada).

Un deposito de combustible 78 y un asiento 79 estan fijados en un lado superior del bastidor principal 71 en una
relacion delantera-trasera. Un motor 80 y una transmision 81 estan fijados en el bastidor principal 2 debajo del
depdsito de combustible 78. La transmision 81 incluye un eje de accionamiento 82 que envia la potencia generada
en el motor 80. El eje de accionamiento 82 esta conectado a un pifién de accionamiento 83.

Un brazo basculante 84 se retiene de forma basculante en un extremo inferior del bastidor principal 71. Un pifién
accionado 85 y una rueda trasera 86 se retienen rotativamente en un extremo trasero del brazo basculante 84. Una
UCE (unidad de control electrénico) 87 para controlar la operacion de las unidades del vehiculo de motor de dos
ruedas 2a esta dispuesta debajo del asiento 79. El vehiculo de motor de dos ruedas 2a incluye adicionalmente un
monitor 69 como una pantalla de cristal liquido del tipo de panel tactil. EI monitor 69 esta dispuesto en un lado
delantero del manillar 74, y visualiza varios elementos de informacion, tales como informacion de carretera.
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El vehiculo de motor de dos ruedas 2a incluye varios sensores que detectan los estados del vehiculo. Un giroscopio
89 como un sensor de angulo de posicion 21 del vehiculo esta dispuesto en el lado inferior del asiento 79. El
giroscopio 89 detecta las velocidades angulares y los angulos en direcciones triaxiales de guifiada, balanceo y
cabeceo del vehiculo de motor de dos ruedas 2a. Un sensor de velocidad de rueda 90 como el sensor de velocidad
de vehiculo 23 detecta la velocidad de rotacion de la rueda delantera 76, y calcula la velocidad del vehiculo de motor
de dos ruedas 2a segun la velocidad de rotacion. Los valores de deteccion de varios sensores son enviados a la
memoria de historia de marcha 27. El GNSS 25 y el sensor de imagen 29 estan dispuestos en una porcién delantera
del vehiculo de motor de dos ruedas 2a. EI GNSS 25 recibe mediante comunicacién por radio la posiciéon de marcha
del vehiculo, es decir, la informacion de posicion del vehiculo en latitud/longitud, y el tiempo de marcha. El sensor de
imagen 29 toma imagenes de la superficie de la carretera delante del vehiculo de motor de dos ruedas 2a.

El comunicador 39 transmite y recibe la informacion de curva. Puede adoptarse un comunicador por radio como el
comunicador 39. Ademas, el vehiculo de motor de dos ruedas 2a incluye un microprocesador 88 que se produce
formando en un chip el detector de curva 31, el generador de informacién de curva 33, el detector de direccion de
marcha 37, la unidad de determinacion de direccion 51, la unidad de determinacién de distancia 53, la unidad de
determinacién de velocidad de entrada 57, el corrector de velocidad de entrada 59, la unidad de determinacién de
tiempo 60 y la unidad de determinacion de posicion 63. El vehiculo de motor de dos ruedas 2a incluye ademas una
memoria 70 compuesta de la memoria de historia de marcha 27, la memoria de informacion transmitida/recibida 35 y
la tabla de velocidades de entrada 55. Alternativamente, se puede disponer un FPGA en lugar del microprocesador
88. Ademas, se puede disponer otro medio de almacenamiento, tal como un disco duro o una memoria flash, en
lugar de la memoria 70.

4. Procedimiento de asistencia a la conduccién

Lo siguiente describe un procedimiento de la asistencia a la conduccién con referencia a las figuras 7 y 8. La figura 7
es un diagrama de flujo que ilustra un procedimiento de asistencia a la conduccion para transmitir la informacion de
curva. La figura 8 es un diagrama de flujo que ilustra un procedimiento de asistencia a la conduccién para recibir la
informacion de curva.

Lo siguiente describe en primer lugar un procedimiento de la asistencia a la conduccién del vehiculo 2 que transmite
la informacién de curva con referencia a la figura 7. Si el conductor enciende la potencia (interruptor principal) del
vehiculo 2, el GNSS 25 detecta una posicién actual del vehiculo 2 (Paso S01). La memoria de historia de marcha 27
guarda la informacién posicional detectada (Paso S02). La memoria de historia de marcha 27 también guarda la
informacion de angulo de posicion detectada con el sensor de angulo de posicion 21 y la velocidad del vehiculo
detectada con el sensor de velocidad de vehiculo 23. Entonces, el detector de curva 31 determina si el vehiculo 2
entra o no en la curva durante su marcha. Si el detector de curva 31 no detecta la posicion de inicio de curva Cs del
vehiculo 2 (NO en el Paso S03), la informacion posicional del vehiculo 2 es detectada de forma continua y
almacenada. Si el detector de curva 31 detecta la posicion de inicio de curva Cs del vehiculo 2 (Si en el Paso S03),
el generador de informacion de curva 33 obtiene la informacién de vehiculo, tal como la informacion de angulo de
posicion, la velocidad del vehiculo, la informacién posicional almacenada en la memoria de historia de marcha 27, y
la imagen capturada por el sensor de imagen 29 (Paso S04).

Entonces, el detector de curva 31 determina si el vehiculo 2 sale o no de la curva (Paso S05). Si el detector de curva
31 no detecta la posicion de fin de curva Cf del vehiculo 2 (No en el Paso S05), la informacion de vehiculo del
vehiculo 2, tal como la informacion de angulo de posicion, la velocidad del vehiculo, la informacion posicional y la
imagen capturada por el sensor de imagen 29, se obtiene de forma continua. Si el detector de curva 31 detecta la
posicion de fin de curva Cf del vehiculo 2 (Si en el Paso S05), se genera informacion de curva en la curva por la que
el vehiculo 2 ha pasado. Entonces, el calculador de curvatura de curva 41 calcula la curvatura de la curva por la que
el vehiculo 2 ha pasado (Paso S06). Ademas, el calculador de angulo de inclinacién 43 calcula el angulo de
inclinacion del vehiculo 2 que ha pasado por la curva (Paso S07). Esto detecta el angulo de inclinacion maxima del
vehiculo 2 en la curva. Ademas, la unidad de determinacion de estado de carretera 45 determina el estado de la
carretera de la curva donde el vehiculo 2 ha circulado para detectar informacién de carretera (Paso S08). Ademas, el
detector de direccion de marcha 37 detecta la direccién de marcha del vehiculo 2 que ha pasado por la curva (Paso
S09). Aqui, la direccion de marcha es detectada periodicamente multiples veces y se calcula la media de los valores
detectados, por lo que la direccién de marcha del vehiculo 2 que transmite la informacion de curva es detectada con
mayor fiabilidad. Los pasos S06 a S09 son realizados simultdaneamente. El comunicador 39 transmite al entorno la
curvatura de la curva de la carretera y el estado de la carretera, asi como el angulo de inclinaciéon maxima y la
direccion de marcha del vehiculo 2 como la informacién de curva del vehiculo 2 que ha pasado por la curva (Paso
S10).

Lo siguiente describe un procedimiento de la asistencia a la conduccion del vehiculo 2 que recibe la informacion de
curva con referencia a la figura 8. El sensor de velocidad de vehiculo 23 detecta la velocidad del vehiculo 2 mientras
el vehiculo 2 avanza (Paso S11). El GNSS 25 detecta informacion posicional del vehiculo 2 (Paso S12). El detector
de direccion de marcha 37 detecta la direccion de marcha del vehiculo 2 segun la informacion posicional de marcha
almacenada en la memoria de historia de marcha 27 (Paso S13). Si el comunicador 39 recibe la informacion de
curva del otro vehiculo 2 (Paso S14), la memoria de informacién transmitida/recibida 35 guarda la informacion de
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curva recibida, y la unidad de determinacion de direccion 51 y la unidad de determinacion de distancia 53 determina
si la curva de la informacion de curva recibida esta o no a lo largo de la direccion de marcha del vehiculo receptor 2
(Paso S15). Si se determina que la curva de la informacion de curva recibida no esta a lo largo de la direccion de
marcha del vehiculo 2 (No en el Paso S15), el proceso vuelve al paso S11 y se pone en una condicion de espera
para recibir informacion de curva siguiente. Si se determina que la curva de la informacion de curva recibida esta a lo
largo de la direccion de marcha del vehiculo 2 (Si en el Paso S15), la unidad de determinacion de velocidad de
entrada 57 determina la velocidad de entrada a partir de la curvatura de la curva incluida en la informacién de curva
(Paso S16). Aqui, el corrector de velocidad de entrada 59 corrige la velocidad de entrada determinada con referencia
a la informacion de carretera incluida en la informacién de curva (Paso S31).

Se determina mediante comparacioén de la velocidad de entrada determinada o corregida con la velocidad actual del
vehiculo 2 si la velocidad del vehiculo es o no mayor que la velocidad de entrada (Paso S17). Si la velocidad del
vehiculo es mayor que la velocidad de entrada (Si en el Paso S17), se calcula la distancia del vehiculo 2 a la curva
en base a la posicién de fin de curva Cf incluida en la informacion de curva y la posicion actual del vehiculo 2.
Ademas, la posicion de inicio de deceleracion relativa a la curva se calcula a partir de la distancia y la velocidad
actual del vehiculo de modo que el vehiculo 2 entra en la curva a la velocidad de entrada determinada a una
deceleracion adecuada (Paso S18). Consiguientemente, el tiempo de llegada a la posicion de inicio de deceleracion
corresponde al tiempo de proporcionar la informacién de curva.

Dado que el vehiculo 2 avanza de forma continua hacia la curva, se determina si el vehiculo 2 ha llegado o no a la
posicién de inicio de deceleracion (Paso S19). Si se determina que el vehiculo 2 no ha llegado a la posicion de inicio
de deceleracion todavia (No en el Paso S19), se determina de nuevo si el vehiculo 2 ha llegado o no a la posicién de
inicio de deceleracion después de transcurrir un periodo de tiempo dado. Si se determina que el vehiculo 2 ha
llegado a la posicién de inicio de deceleracion (Si en el Paso S19), el monitor 69 visualiza la velocidad de entrada a
curva e indica que se inicie la deceleracion (Paso S20). El monitor 69 también visualiza la informacién de curva
(Paso S21). La guia de la informacién de curva no se limita a la visualizacion de la imagen, sino que puede
proporcionarse a través de voz por el altavoz.

Ademas, si se determina en el paso S17 que la velocidad del vehiculo es igual o menor que la velocidad de entrada
(No en el Paso S17), se determina si el vehiculo 2 ha llegado o no a una posicion de guia distanciada de la curva la
distancia predeterminada (Paso S22). Aqui, el tiempo de llegada a la posicidon de guia corresponde al tiempo de
proporcionar la informacién de curva. Si se determina que el vehiculo 2 todavia no ha llegado a la posicion de guia
(No en el Paso S22), se determina de nuevo si el vehiculo 2 ha llegado o no a la posicion de guia después de
transcurrir un periodo de tiempo dado. Si el vehiculo 2 ha llegado a la posicion de guia (Si en el Paso S22), el
monitor 69 visualiza la informacion de curva (Paso S21). La informacion de curva es transmitida desde el vehiculo 2
que ha pasado por la curva al vehiculo 2 que se dirige hacia la curva de la forma anterior, dando lugar a asistencia
del vehiculo 2 que entre en la curva en el futuro.

Como se ha indicado anteriormente, con el aparato de asistencia a la conduccién, el método de asistencia a la
conduccion y el sistema de asistencia a la conduccion segun la realizacion 1, se almacena la posicion de marcha del
primer vehiculo 2, y se detecta la curva que el primer vehiculo 2 ha pasado. La informacién de curva incluyendo la
curvatura de la curva detectada es transmitida al entorno después de que el vehiculo pasa la curva. Esto permite
asistir la conduccion del segundo vehiculo 2 que se aproxima a una curva deseada cuando toma la curva.

El intercambio de informacion se realiza entre el vehiculo 2 antes de pasar la curva y el vehiculo situado enfrente
después de pasar la curva, por lo que la informacién de curva puede recibirse bajo una menor influencia de ondas
electromagnéticas y analogos. Ademas, el vehiculo 2 que recibe la informacion de curva determina la velocidad de
entrada a curva segun la informacion de curva incluyendo la curvatura de la curva. Esto permite presentar al
conductor la velocidad de entrada adecuada a la curva, lo que proporciona asistencia a la conduccién con respecto a
la curva. Ademas, el tiempo de proporcionar la informacién de curva se determina en respuesta a la velocidad del
vehiculo 2 que se dirige a la curva. Esto permite al conductor confirmar la informacién de curva en un tiempo
adecuado antes de que el vehiculo entre en la curva. En consecuencia, la informacion de curva acerca de una curva
donde el vehiculo circula por vez primera también puede confirmarse antes de que el vehiculo entre en la curva,
logrando un menor esfuerzo del conductor.

Ademas, la velocidad de entrada a curva es corregida segun la informacion de carretera, por lo que al conductor se
le puede presentar una velocidad éptima de entrada a curva dependiendo de las condiciones de la carretera. Las
condiciones de la carretera son detectadas solamente por el propio vehiculo a una distancia préxima al propio
vehiculo, y por ello a menudo son informacion insuficiente para el conductor. Aqui, la informacion de carretera se
obtiene de otros vehiculos, por lo que la informacién se presenta en un tiempo adecuado.

Ademas, si la velocidad del propio vehiculo es mayor que la velocidad de entrada a curva, se calcula la posicion de
deceleracion y se proporciona una instruccion de deceleracion cuando el vehiculo ha llegado a la posicion de
deceleracion. Esto evita el frenado rapido inmediatamente antes de la curva, dando lugar a deceleracion a una
velocidad 6ptima sin dificultad antes de que el vehiculo entre en la curva. Ademas, se determina si el propio vehiculo
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circula o no por la curva correspondiente a la informacién de curva recibida. Esto evita proporcionar informacién de
curva innecesaria, reduciendo el esfuerzo del conductor por informacion.

Realizacion 2

Lo siguiente describe un sistema de asistencia a la conduccion segun la realizacion 2 de la presente invencion con
referencia a la figura 9. La realizacion 2 proporciona un sistema de asistencia a la conduccion incluyendo el aparato
de asistencia a la conduccion de la realizaciéon 1 y un servidor al que accede el aparato de asistencia a la
conduccion.

La figura 9 es un diagrama de bloques que ilustra el sistema de asistencia a la conduccion de la realizacion 2. En la
figura 9, dado que los elementos con los mismos numeros de referencia que en la realizacion 1 tienen la misma
configuracion que en la realizacion 1, se omitira su descripcion. En la realizaciéon 1, la informacién de curva es
transmitida/recibida entre los vehiculos a través de comunicacién de vehiculo a vehiculo. En contraposicion a esto,
en la realizacién 2, la informacion de curva es transmitida al servidor y almacenada, y la informacion de curva es
transmitida desde el servidor a un vehiculo que se aproxima a una curva deseada segun la informaciéon de curva
almacenada en el servidor usando comunicaciéon de carretera-vehiculo o una red de comunicaciones de telefonia
celular. En consecuencia, la configuracion del aparato de asistencia a la conduccioén y la configuracion del vehiculo
distintas de las siguientes son las mismas que las de la realizacion 1.

Un servidor 91 incluye un comunicador 93, una base de datos de informaciéon de curva 95, y una unidad de
extraccion de vehiculo 97. La base de datos de informacién de curva 95 se compone de un disco duro y analogos, y
la unidad de extraccion de vehiculo 97 se compone de una CPU.

El comunicador 93 transmite/recibe la informacion de curva a/del comunicador 39 de cada uno de los vehiculos 2. La
informacion de curva y la informacién posicional del vehiculo 2 son recibidas de cada uno de los vehiculos 2, y la
informacién de curva es transmitida al comunicador 39 del vehiculo 2 extraido por la unidad de extraccién de
vehiculo 97. La informacion de curva puede ser transmitida/recibida directamente entre el servidor 91 y cada uno de
los vehiculos 2 mediante comunicaciéon por radio. Alternativamente, la informacién de curva puede ser
transmitida/recibida mediante un comunicador de arcén usando una linea de Internet.

La base de datos de informacion de curva 95 guarda la informacion de curva recibida de cada uno de los vehiculos 2
en asociacion con el tiempo de marcha por curva.

La unidad de extraccion de vehiculo 97 extrae el vehiculo 2 que se aproxima a la posicion de fin de curva Cf incluida
en la informacion de curva dentro de un tiempo después de que haya transcurrido un tiempo predeterminado desde
que la informacién de curva fue almacenada en la base de datos de informacién de curva 95 usando la informacién
posicional de cada uno de los vehiculos 2. La unidad de extraccion de vehiculo 91 funciona de la misma manera que
la unidad de determinacion de direccion 51 y la unidad de determinacion de distancia 53 de la realizacion 1, y
consiguientemente permite la extraccion del vehiculo 2 que se aproxima a la curva con el mismo método que en la
realizaciéon 1. Cuando el vehiculo 2 que se aproxima a la curva es extraido, el servidor 91 transmite la informacion de
curva correspondiente desde el comunicador 93 al aparato de asistencia a la conduccién 3 del vehiculo 2.

Como se ha indicado anteriormente, con el sistema de asistencia a la conduccién de la realizacion 2, la utilizacion
del servidor 91 permite que los otros vehiculos reciban la informacion de curva incluso cuando haya un intervalo de
tiempo hasta que el segundo vehiculo pase por la curva después de que el primer vehiculo haya pasado por la curva
y la informacién de curva se haya transmitido. El servidor 91 también obtiene la informacién posicional de cada uno
de los vehiculos. Consiguientemente, el vehiculo que avanza hacia la curva puede acelerar en respuesta a la
informacion de curva almacenada. En consecuencia, el servidor 91 es capaz de transmitir la informacién de curva al
vehiculo.

La presente invencion no se limita a lo anterior, sino que se puede modificar de la siguiente manera.

(1) En las realizaciones anteriores, el vehiculo de motor de dos ruedas se ha descrito como un ejemplo del vehiculo
del tipo de inclinacion. Sin embargo, esto no es limitativo. Es aplicable un vehiculo de tres ruedas o un vehiculo de
cuatro ruedas del tipo de inclinacion.

(2) En las realizaciones anteriores, el estado de la carretera es detectado mediante procesamiento de imagen. Sin
embargo, esto no es limitativo. Es decir, puede determinarse mediante reflectancia de luz que el estado de la
carretera es seco, mojado o con nieve.

(3) En las realizaciones anteriores, el tiempo de proporcionar la informacion de curva se determina segun la
velocidad del vehiculo. Sin embargo, esto no es limitativo. Es decir, el tiempo en que el vehiculo llega a una posiciéon
espaciada alejada de la posicion de fin de curva Cf una distancia predeterminada puede determinarse como el
tiempo para proporcionar la informacion de curva. Por ejemplo, el tiempo en que el vehiculo 1 llega a una posicion
dentro de una distancia de radio mas corta que cualquier distancia de radio Ro cuyo centro sea la posicion de fin de
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curva Cf puede determinarse como el tiempo para proporcionar la informaciéon de curva. Ademas, la distancia
predeterminada es variable dependiendo de la velocidad del vehiculo. Por ejemplo, la distancia predeterminada
puede ser mayor cuando la velocidad del vehiculo aumenta.

(4) En las realizaciones anteriores, la unidad de determinacion de estado de carretera 45 determina en qué estado
esta la carretera: seco, mojado o con nieve. Sin embargo, esto no es limitativo. Se detecta el coeficiente de
rozamiento P de la carretera, y el valor gy puede ser usado como la informacién de carretera. Aqui, el corrector de
velocidad de entrada 59 puede corregir la velocidad de entrada dependiendo del valor p.

(5) En las realizaciones anteriores, la informacion de curva incluye la curvatura de la curva de la carretera y el estado
de la carretera, el angulo de inclinacion maxima y la direccion de marcha del vehiculo 2, y la posicion de fin de curva
Cf. Sin embargo, esto no es limitativo. La informacion de curva puede incluir la forma de curva de la carretera y la
velocidad del vehiculo 2 a la que circula realmente. Ademas, el monitor 69 visualiza al menos un elemento de la
informacién de curva. Ademas, el conductor puede seleccionar opcionalmente la informacién de curva a visualizar.
Lista de signos de referencia

1: sistema de asistencia a la conduccion

2: vehiculo

3: aparato de asistencia a la conduccién

25: GNSS

27: memoria de historia de marcha

31: detector de curva

33: generador de informacion de curva

39: comunicador

51: unidad de determinacion de direccion

53: unidad de determinacion de distancia

57: unidad de determinacion de velocidad de entrada

59: corrector de velocidad de entrada

63: unidad de determinacion de posicion

69: monitor

91: servidor
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REIVINDICACIONES
1. Un método de asistencia a la conduccion, incluyendo:

un paso de deteccion de informacion posicional que consiste en detectar informacion posicional acerca de un primer
vehiculo;

un paso de almacenamiento de informacién posicional que consiste en almacenar la informacién posicional
detectada;

un paso de deteccidon de curva que consiste en detectar una curva donde el primer vehiculo avanza segun la
informacién posicional almacenada;

un paso de generacion de informacion de curva que consiste en generar informaciéon de curva incluyendo una
curvatura de la curva en la curva detectada;

un paso de transmision que consiste en transmitir la informacién de curva generada desde el primer vehiculo
después de que el primer vehiculo pasa la curva;

un paso de recepcion que consiste en recibir la informacion de curva por un segundo vehiculo;
un paso de determinacion de tiempo que consiste en determinar un tiempo para proporcionar la informacion de
curva segun la informacion de curva recibida; y un paso de provision de informacién que consiste en proporcionar la

informacién de curva en el tiempo determinado.

2. El método de asistencia a la conduccion segun la reivindicacion 1, donde la informaciéon de curva incluye
informacion de carretera.

3. El método de asistencia a la conduccién segun la reivindicacion 1 o 2,
incluyendo ademas el método:

un paso de determinacion de velocidad de entrada que consiste en determinar una velocidad de entrada a curva
segun la curvatura de la curva incluida en la informacién de curva, donde

el paso de determinacion de tiempo determina el tiempo segun la informacion de curva y la velocidad del segundo
vehiculo, y el paso de provision de informacién proporciona la velocidad de entrada a curva segun el tiempo.

4. El método de asistencia a la conduccién segun la reivindicacion 3, incluyendo ademas:

un paso de comparacion de velocidad que consiste en comparar la velocidad del segundo vehiculo con la velocidad
de entrada a curva; y

un paso de calculo de posicién de inicio de deceleracién que consiste en calcular una posicidon de inicio de
deceleracion segun una posicion del segundo vehiculo y la informacién de curva cuando la velocidad del segundo
vehiculo es mayor que la velocidad de entrada a curva, donde

el paso de provision de informacién incluye proporcionar informacion de instruccion de deceleracion cuando el
segundo vehiculo llega a la posicién de inicio de deceleracion.

5. El método de asistencia a la conduccion segun la reivindicacion 3 o 4, incluyendo ademas:

un paso de correccion de velocidad de entrada que consiste en corregir la velocidad de entrada a curva determinada
segun informacioén de carretera incluida en la informacién de curva.

6. El método de asistencia a la conduccién segun alguna de las reivindicaciones 1 a 5, incluyendo ademas:

un paso de evaluacién que consiste en evaluar si el segundo vehiculo avanza o no a lo largo de la curva en
respuesta a la informacion de curva recibida.

7. Un sistema de asistencia a la conducciéon con un aparato de asistencia a la conduccién dispuesto en un primer
vehiculo, incluyendo dicho aparato de asistencia a la conduccion:

un detector de informacion posicional (25) que detecta informacion posicional del vehiculo;

un dispositivo de almacenamiento de informacién posicional (27) que guarda la informacién posicional detectada;
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un detector de curva (31) que detecta una curva a lo largo de la que el vehiculo avanza segun la informacion
posicional almacenada;

un generador de informacion de curva (33) que genera informacion de curva acerca de la curva detectada;
caracterizado por

un transmisor (39) que transmite la informacion de curva generada, donde
la informacién de curva incluye una curvatura de la curva, y

un aparato de asistencia a la conduccién de vehiculo dispuesto en un segundo vehiculo, incluyendo dicho aparato
de asistencia a la conduccién:

un receptor (39) que recibe la informacién de curva incluyendo la curvatura de la curva;

una unidad de determinacion de tiempo (60) que determina un tiempo para proporcionar la informacion de curva
segun la informacioén de curva recibida; y

una unidad de presentacion de informacion (69) que proporciona la informacion de curva en el tiempo determinado.

8. El sistema de asistencia a la conduccion segun la reivindicacion 7, donde, en el aparato de asistencia a la
conduccion dispuesto en el primer vehiculo, la informacién de curva incluye informacion de carretera.

9. El sistema de asistencia a la conduccién segun la reivindicacion 7, incluyendo ademas el aparato de asistencia a
la conduccién dispuesto en el segundo vehiculo:

una unidad de determinacion de velocidad de entrada (57) que determina una velocidad de entrada a curva segun la
curvatura de la curva incluida en la informacion de curva, donde la unidad de determinacién de tiempo (60)
determina el tiempo segun la informacién de curva y la velocidad del segundo vehiculo, y la unidad de presentacion
de informacion (69) proporciona la velocidad de entrada a curva en el tiempo.

10. El sistema de asistencia a la conduccion segun la reivindicacion 9, incluyendo ademas:

un corrector de velocidad de entrada (59) que corrige la velocidad de entrada a curva determinada segun la
informacion de carretera incluida en la informacion de curva.

11. El sistema de asistencia a la conduccion segun la reivindicacion 9 o 10, incluyendo ademas:

un comparador de velocidad que compara la velocidad del segundo vehiculo con la velocidad de entrada a curva; y
un calculador de posicién de inicio de deceleracion (65) que calcula una posicion de inicio de deceleracion segun
una posicion del segundo vehiculo y la informacién de curva cuando la velocidad del segundo vehiculo es mayor que
la velocidad de entrada a curva, donde la unidad de presentacion de informacién (69) proporciona informacion de

instruccion de deceleracion cuando el segundo vehiculo entra en la posicién de inicio de deceleracion.

12. El sistema de asistencia a la conduccion segun una de las reivindicaciones 7 a 11, incluyendo ademas el aparato
de asistencia a la conduccion dispuesto en el segundo vehiculo:

un evaluador que evalua si el segundo vehiculo avanza o no a lo largo de la curva en respuesta a la informacion de
curva recibida.

13. El sistema de asistencia a la conduccion segun una de las reivindicaciones 7 a 12, incluyendo ademas:

un servidor (91) que guarda la informacién de curva transmitida, donde

El servidor (91) transmite la informacién de curva almacenada al aparato de asistencia a la conduccion de otro
vehiculo, preferiblemente el servidor (91) adquiere informacion posicional acerca de los vehiculos, y transmite la

informacion de curva almacenada al aparato de asistencia a la conduccion de dicho otro vehiculo que avanza hacia
la curva en respuesta a la informacién de curva.

14



ES 2719400 T3

1814

VAYNO 30 NOIOVINHOANI

15



ES 2719400 T3

i |

HOLINOW

69

NOIOVY313030 3a
OIDINI 3a NOIOISOd
30 ¥0L034d0D

NOIDISOd 3a

£ L8 NOIOVNINYZL3A
. | &—p  3aavainn
NOIOVY31303a
VIIIIIIVO " i | 3a00INI3aNoIsOd  [ETF
| sanobianoo [ NIOVINI 30 HOSNIS 30 ¥oavINO Vo ! €5 i
30 NOIOVNINYILAA |4 7 ! 4 g9 ,ﬂ
30 avaiNn : -
L4 : GYaID013A 3d
“ NOIOVNINY313a
NQIOVNITONI 3d » 30 avaiNn
OINONY 3a 7
Hoavinowvo  [#= | P—
5 NOQIOVNINY313a
H 3a avaiNn
9 £ u VAYND 3a e e
: ¥010313a VAVSIN
VAYMNO 3a :
vanivano 3a PN - 30QValoTaA fe—e
HOAYINOWO [ a ig 30 ¥OLOTMMOD
§ 4 69
ji4 : .I_ N L
VAYND 30 NOIOVWHOANI VavdiNg 3d A VavyINg 3a
30 YOAVHINIO ! SSNO AvAIDOTIA IANOIO |, 3 avainoTan
F i g e et . -YNIWY313d 30 avaINN 30 ViavL
HOAVOINNINOD v 544 oA ry YA
= VHOUVW 3d O TOHIA GG
(44 vaigioayd r VINOLSIH 330 avainoI13aA ~» VIONVISIA3A o
/VAILINSNYSL 1 30 vigonan 30 YOSN3S NOIOVNINY313a
NQIOVNHOANI La o7 3a avaiNn
30 VIYOWaW
NOTSoS 5a g8
ag™ OTNONY
30 YOSN3S NOIDO3YIa 3a
VHOMVYI 3a 7 NOIOVNIAN313a  [*
NOIOO3¥Ia 3a 3a avaiNn
- xomm;m_o » 18
g LE

16



ES 2719400 T3

(NQID303H) NQIDOONANOD V1V VIONILSISY 30 OLVHVdY

s

oe

- - H ‘vﬁ HOLINOW €31
| 69 €
NOIOVY37303a 3d OIOINI 30 e e e L
NOIJISOd 30 401034400 B %4 > NOQIOISOd 3a (NOISINSNV¥HL) NOIDONANOD V1V VIONILSISY 30 OLVHVYdY
- NOIOVNIWY3L3A
$ L9 : b 3d avaiNn L,
: i y = SRETENY R EL H
€9
- 1 NOIOYNIWYALIA |,
30 avaiNn : 66
> g9 ; o7
avammoTEA 3a i ST
NOIOVNIWYAL3A ey | :
¥ 20 QvaIND avamno13an } NOQIDVNITONI 3a & e
'y = 30 YOSN3S | OTNONY 3d .
RIS WL I 7 ¥oavinowo  [€TL
- 08 e
r— 14174
VAvY1N3 3a avainoiaA i : 1 Mww_ww m_m_mu
30 ¥OL0IHHOD MR :
[ ; E
¢ 64 ; VAYND 3a ent e 33
VavylN3g 3a ; o ‘
. QYaI20TaN ! VHN1VAYND 33 i
Vavy1N3 30 avaioo13A 3a 2avavl : HOavINOIVO &
NOIOVNINY313A 3a AvaINN  fe—s
E F 19 oh |84
VIONVISIA 30 SSND :
NOIOVNINY3L3A N VAYND 3d NQIOVINYOANI
mnm_“m,ﬁ_z: N [ 30 ¥OAVHINIO .
NOT3oIdId 3d &g v SSNO
NOIOVNINY3L13a VHOYVIN 3d 7
3a dvaiNnn NOIOO3dId [ A
o 30 ¥010313a P e
- VaIgI034/vaI LINSNYYHL VHOWYN3d  § 0IN9IHaA 3a
A5 P NOIOYWNOANI 3d VIMOWaW  [€ VIMOLSIH 3a avaino1an
VaIgI03/NVAILINSNYYH L P . Lz ViHOWaW JQHOSNIS
NOIOVINYOANI 3a VISOWIW * Lo €6
Eol NOIDISOd
< o 3 e
ae YOAVOINNINOD €~ —'-1  YOAVOINNWOD NOQIDO3dIa
: 3a¥010313a 1z

B

17



ES 2 719 400 T3

18

Fig.4



ES 2719400 T3

A

Ds+180°+a |

.1l
“d

Fig.5

19



ES 2719400 T3

76~

20

e

7

ey

YL

4

Y4

e

Fig.6



ES 2719400 T3

’ INICIO l

i
a

A 4

501 DETECTAR INFORMACION POSICIONAL
502 ALMACENAR INFORMACION POSICIONAL

503 ¢{ENTRADA A CURVA?
si
=
A 4
804 OBTENER INFORMACION DE VEHICULO

S05 ¢ SALIDA DE CURVA?

si

Soe l 507 l 508 l S09 l
CALCULAR CALCULAR DETECTAR DETECTAR
CURVATURA ANGULO DE INFORMACION DIRECCION
DE CURVA INCLINACION DE CARRETERA DE MARCHA

I I ! |

!

510 TRANSMITIR INFORMACION DE CURVA

FIN

Fig.7

21




ES 2719400 T3

INICIO

”

¥

&11 |DETECTAR VELOCIDAD DE VEHICULO

v

812 DETECTAR INFORMACION POSICIONAL
813 DETECTAR DIRECCION DE MARCHA
514 RECIBIR INFORMACION DE CURVA

¢(CURVAALO LARGO
DE LA DIRECCION
DE MARCHA?

516 DETERMINAR VELOCIDAD DE ENTRADA

v

&91 CORREGIR VELOCIDAD DE ENTRADA

¢ VELOCIDAD DE
VEHICULO

VELOCIDAD DE

ENTRADA?

817 NO

CALCULAR POSICION DE
818

) (ALCANZADA
INICIO DE DECELERACION

POSICION DE
INDICACION?

NO

L&
&

', ALCANZADA POSICION sl

819 DE INICIO DE DECELERACION?

520 INDICAR DECELERACION
v

821 INDICAR INFORMACION DE CURVA
FIN

22



ES 2719400 T3

~91
r ————————————————— b}
| SERVIDOR 95 }
| 93 |
| BASE DE DATOS
| DE INFORMACION |
DE CURVA
| COMUNICADOR N |
i
l 97 o |
| : UNIDAD DE
| EXTRACCION |
| | DE VEHICULO |
i
Lo e o b i o vt vt et s e
! 2,
;
|
|
i
|
f
e
i i
i {
! t
]
| |
%i m I
;
¥
!
i
|
]
1
. 2
Fig.9

23



	Primera Página
	Descripción
	Reivindicaciones
	Dibujos

