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daarvoor is ingericht.

De onderhavige uitvinding heeft betrekking op
een navigatieapparaat omvattende een
verwerkingseenheid (11). Het navigatieapparaat

®

(10) is ingericht om het parkeren van een voertuig

te detecteren, en wanneer parkeren wordt
gedetecteerd, vaststellen van informatie met
betrekking tot de positie van het geparkeerde
voertuig. Vervolgens wordt de informatie met
betrekking tot de positie van het geparkeerde
voertuig opgeslagen. De opslagen informatie kan
later hergebruikt worden om het geparkeerde
voertuig te vinden.

Werkwijze voor het opslaan van de positie van een geparkeerd voertuig en navigatieapparaat dat
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Werkwijze voor het opslaan van de positie van een geparkeerd voertuig en navigatie-
apparaat dat daarvoor is ingericht

TECHNISCH GEBIED

De onderhavige uitvinding heeft betrekking op een navigatieapparaat, een voer-
tuig omvattende een dergelijk navigaticapparaat, en een werkwijze voor het opslaan
van de positie van een geparkeerd voertuig. De onderhavige uitvinding heeft ook be-
trekking op een computerprogramma en een gegevensdrager, omvattende een dergelijk

computerprogramma.
STAND VAN DE TECHNIEK

Navigatieapparaten volgens de stand van’ de techniek die gebaseerd zijn'op GPS
(Global Positioning System) zijn bekend en worden breed toegepast als navigatiesys-
temen in auto's. Een dergelijke GPS gebaseerd navigatieapparaat heeft betrekking op
een computerapparaat, die in een functionele verbinding met een extern (of interne)
GPS-ontvanger in staat is zijn positie op de wereld vast te stellen. Ook is het computer-
apparaat in staat een route te bepalen tussen start en bestemmingsadressen, welke kun-
nen worden ingevoerd door een gebruiker van het computerapparaat. Het computerap-
paraat is typisch in staat gesteld door software om een "beste" of "optimale" route tus-
sen de start en bestemmingadreslocaties te bepalen op basis van een kaartdatabase. Een
"beste" of "optimale" route wordt bepaald op basis van voorafbepaalde criteria en hoeft
niet noodzakelijk de snelste of kortste route te zijn. -

Het navigatieapparaat kan typisch op het dashboard van een voertuig geplaatst
zijn, maar kan ook gevormd zijn als onderdeel van een computer in het voertuig (on-
board computer) van het voertuig of autoradio. Het navigatieapparaat kan ook (onder-
deel van) een handsysteem (hand-held) zijn, zoals een PDA.

Door gebruik te maken van positie-informatie die is afgeleid van de GPS-ontvan-
ger, kan het computerapparaat op regelmatige tussentijden zijn positie vaststellen en
kan de huidige positie van het voertuig weergeven aan de gebruiker. Het navigatieappa-
raat kan ook geheugenapparaten omvatten voor het opslaan van kaartdata en een dis-

play voor het weergeven van een geselecteerd gedeelte van de kaartdata.
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Het kan ook instructies verschaffen hoe langs de vastgestelde routen te navigeren
door hét weergeven van geschikte navigatieaanwijzingen op het dispay en/of deze te
genereren als hoorbare signalen van een luidspreker (bijvoorbeeld "over 100 m
linksaf”). Grafische symbolen die de acties die moeten worden uitgevoerd weergeven
(bijvoorbeeld, een pijl naar links die een komende afslag naar links aangeeft) kunnen
worden weergegeven in een statusbalk en kunnen ook over de toepasselijke knelpun-
ter/bochten, etc. in de kaart zelf worden weergeven.

Het is bekend om navigatiesystemen in auto's in staat te stellen om het mogelijk
te maken voor de chauffeur, terwijl deze in een auto over een door het navigatiesysteem
berekende route rijdt, om een herberekening van een route te initialiseren. Dit is handig
wanneer het voertuig geconfronteerd wordt met constructiewerk of zware verkeersop-
stoppingen.

Het is ook bekend om een gebruiker in staat te stellen om het soort routecalcula-
tie-algoritme te kiezen dat wordt toegepast door een navigatieapparaat, door het selec-
teren uit bijvoorbeeld een "normale” mode en een "snelle” mode (welke de route bere-
kent in de kortste tijd, maar niet zovee! alternatieve routes onderzoekt als de normale
mode).

Het is ook bekend om het mogelijk te maken om een route te laten berekenen met
door de gebruiker gedefinieerde criteria; bijvoorbeeld, de gebruiker kan als voorkeur
hebben dat het apparaat een landschapsroute berekent. De software van het apparaat zal
dan verschillende routes berekenen en die routes die langs hun route het hoogste aantal
interessante punten (bekend als Points of Interest, POI's) die gemerkt zijn als, bijvoor-
beeld, mooi landschap, als geschikter wegen.

Het doel is om de navigatieapparaten volgens de stand van de techniek te verbete-

ren.

KORTE BESCHRIJVING

4

Een aspect van de uitvinding volgens de conclusies verschaft een navigatieappa-
raat omvattende een verwerkingseenheid, waarbij het navigatieapparaat is ingericht om
- het parkeren van een voertuig te detecteren, en, wanneer parkeren wordt gedetec-

teerd,
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- vaststellen van informatie met betrekking tot de positie van het geparkeerde voer-
tuig, en
- opslaan van informatie met betrekking tot de positie van het geparkeerde voer-
tuig. De opgeslagen informatie kan later gebruikt worden om het geparkeerde voertuig
te vinden.

Volgens een uitvoeringsvorm omvat het navigatieapparaat een geheugenapparaat
en een positieapparaat, waarbij de verwerkingseenheid is ingericht om te communice-
ren met het geheugenapparaat en het positieapparaat, en
- de informatie met betrekking tot de positie van het geparkeerde voertuig wordt

vastgesteld met gebruikmakiﬁg van het positieapparaat en
- de informatie met betrekking tot de positie van het geparkeerde voertuig wordt

opgeslagen in het geheugenapparaat.

Volgens een uitvoeringsvorm wordt het parkeren van een voertuig gedetecteerd
door het detecteren dat een verbinding of interactie tussen het navigatieapparaat en het
voertuig en/of een koppelsysteem (docking system) wordt verbroken. Dit is een een-
voudige en betrouwbare wijze om het parkeren van een voertuig vast te stellen. Dit kan
bijvoorbeeld vastgesteld worden door gebruik te maken van één van een loslaatknop,
een nabijheidssensor, een contactsensor.

Volgens een uitvoeringsvorm wordt het vaststellen en opslaan van informatie met
betrekking tot de positie van het geparkeerde voertuig met gebruikmaking van het po-
sitieapparaat ten minste gedeeltelijk gedaan nadat het parkeren van een voertuig wordt
gedetecteerd. Deze informatie kan gebruikt worden om terug naar het geparkeerde
voertuig te navigeren. Dit voorgezet vaststellen van positiegegevens kan gedaan wor-
den met gebruikmaking van ten minste één van: versnellingsmeter, gyroscoop, inertie-
sensor.

Volgens een uitvoeringsvorm is het navigatieapparaat ingericht om
- de opgeslagen informatie met betrekking tot de positie van het geparkeerde voer-
tuig op te halen uit het geheugenapparaat en navigatie-insu'uctieé te verschaffen van
een huidige positie naar de posiﬁe van het geparkeerde voertuig.

Volgens een aspect heeft de uitvinding betrekking op een voertuig, omvattende

een navigatieapparaat zoals hierboven beschreven.
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Volgens een aspect heeft de uitvinding betrekking op een werkwijze voor het op-
slaan van de positie van een geparkeerd voertuig, omvattende;
- het detecteren van het parkeren van een voertuig, en, wanneer parkeren wordt
gedetecteerd,
- vaststellen van informatie met betrekking tot de positie van het geparkeerde voer-
tuig, en
- opslaan van de informatie met betrekking tot de positie van het geparkeerde.

Volgens een uitvoeringsvorm omvat de werkwijze: _
- ophalen van de opgeslagen informatie met betrekking tot de positie van het
geparkeerde voertuig en
- het verschaffen van navigatie-instructies van een huidige positie naar de positie
van het geparkeerde voertuig.
Volgens een aspect heeft de uitvinding betrekking op een computerprogramma
dat wanneer geladen op een computerinrichting, is ingericht om de hierboven beschre-
ven werkwijze uit te voeren.
Volgens een aspect heeft de uitvinding betrekking op een gegevensdrager, omvat-

tende een computerprogramma zoals hierboven beschreven is.
KORTE BESCHRIJVING VAN DE TEKENINGEN

Uitvoeringsvormen van de uitvinding zullen slechts bij wijze van voorbeeld be-
schreven worden, onder verwijzing naar de bijgevoegde schematische tekeningen
waarin corresponderende referentiesymbolen corresponderende onderdelen aangeven,
en waarin:

- Figuur 1 schematisch een schematisch blokdiagram van een navigatieapparaat
weergeeft,

- Figuur 2 schematisch een schematische aanblik van een navigaticapparaat weer-
geeft,

- Figuur 3 schematisch een zijaanzicht van een navigatieapparaat volgens een -

uitvoeringsvorm weergeeft,
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- Figuur 4 schematisch een zijaanzicht van een navigatieapparaat volgens een
uitvoeringsvorm weergeeft,
- Figuren 5 en 6 schematisch stroomdiagrammen volgens uitvoeringsvormen

weergeven.
GEDETAILLEERDE BESCHRUJVING

Figuur 1 toont een schematisch blokdiagram van een uitvoeringsvorm van een
navigatieapparaat 10, omvattende een verwerkingseenheid 11 voor het uitvoeren van
rekenkundige operaties. De verwerkingseenheid 11 is ingericht om te communiceren
met geheugeneenheden die instructies en data opslaan, zoals een harde schijf 12, een
Read Only Memory (ROM) 13, Electrically Erasable Programmable Read Only Me-
mory (EEPROM) 14 en een Random Access Memory (RAM) 15. De geheugenappara-
ten 12, 13, 14, 15 kunnen kaartdata omvatten. Deze kaartdata kunnen tweedimensionale
kaartdata zijn (geografische breedte en lengte), maar kunnen ook een derde dimensie
(hoogte) omvatten. De kaartdata kunnen verder additionele informatie omvatten, zoals
informatie over benzinstations, interessante punten. De kaartdata kan ook informatie
omvatten over de vorm van gebouwen en objecten langs de weg.

De verwerkingseenheid 11 kan ook zijn ingericht om te communiceren met één
of meerdere invoerapparaten, zoals een toetsenbord 16 en een muis 17. Het toetsenbord
16 kan bijvoorbeeld een virtueel toetsenbord zijn, voorzien op een display 18, welke
een aanraakscherm (touch screen) is. De verwerkingseenheid 11 kan verder zijn inge-
richt om te communiceren met één of meerdere uitvoerapparaten, zoals een display 18,
een speaker 29 en één of meerdere leeseenheden 19 voor het lezen van bijvoorbeeld
floppy disks 20 of CD ROM's 21. De display 18 kan een conventioneel computer dis-
play (bijvoorbeeld LCD) zijn, of kan een display zijn van het projectietype, zoals bij-
voorbeeld het display van het type "head up" dat gebruikt wordt om instrumentdata op
een voorruit of windscherm te projecteren. De display 18 kan ook een display zijn die
is ingericht om te funcfioneren als een aanraakscherm, wat de gebruiker in staat stelt
om instructies en/of informatie in te voeren door middel van het aanraken van het dis-
play 18 met zijn vinger. ' '

De luidspreker 29 kan gevormd zijn als onderdeel van het navigatieapparaat 10.
In het geval het navigatieapparaat 10 gebruikt wordt als een navigatieapparaat in een
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auto, kan het navigatieapparaat 10 de luidsprekers van de autoradio, de boardcomputer
of iets dergelijks gebruiken.

De verwerkingseenheid 11 kan zijn verder zijn ingericht om te communiceren
met een positieapparaat 23, zoals een GPS ontvanger, die informatie verschaft over de
positie van het navigatieapparaat 10. Volgens deze uitvoeringsvorm is het positieappa-
raat 23 een op GPS gebaseerd positicapparaat 23. Het zal echter begrepen worden dat
het navigatieapparaat 10 elke soort positiewaarnemingstechniek geimplementeerd kan
hebben en niet beperkt is tot GPS. Het kan zodoende andere soorten van GNSS (wereld
navigatie satelliet systeem; global navigation satellite system) gefmplementeerd heb-
ben, zoals het Europese Galileo systeem. Evenwel is het niet beperkt tot satelliet geba-
seerde locatie/snelheidssystemen, maar kan evengoed ingezet worden met gebruikma-
king van grondgebaseerde bakens of enig ander soort van systeem dat het apparaat in
staat stelt om zijn geografische locatie te bepalen.

Begrepen dient echter te worden dat er meer en/of andere geheugenapparaten, in-
voerapparaten en leesapparaten die bekend zijn aan de vakman verschaft kunnen wor-
den. Bovendien kunnen één of meer van deze fysiek op afstand gelokaliseerd zijn van
de verwerkingseenheid 11, indien nodig. De verwerkingseenheid 11 wordt getoond als
een vierkant, het kan echter verschillende verwerkingseenheden omvatten die parallel
functioneren of bestuurd worden door een hoofdprocessor die op afstand gelokaliseerd
kunnen zijn van elkaar, zoals bekend is aan de vakman.

Het navigatieapparaat 10 wordt getoond als een computersysteem, maar kan elk
signaalverwerkingssysteem zijn met analoge en/of digitale en/of software technologie
die is ingericht om de functies zoals hier besproken uit te voeren. Het zal begrepen
worden dat, alhoewel het navigatieapparaat 10 getoond is in fig. 1 als een veelheid van
componenten, het navigatieapparaat als één enkel apparaat gevormd kan zijn.

Het navigatieapparaat 10 kan navigatiesoftware gebruiken, zoals navigatiesoft-
ware van TomTom B.V., genaamd Navigator. Navigator software kan draaien op een
aanraakscherm (d.w.z. bestuurd met een stift/stylus) Pocket PC bekrachtigd PDA appa-
raat, zoals de Compagq,iPaq, als ook apparaten die een integrale GPS-ontvanger 23
hebben. Het gecombineerde PDA en GPS-ontvangersysteem is ontworpen om gebruikt
te worden als een navigatiesysteem in een voertuig. De uitvoeringsvormen ook worden
geimplementeerd in elke andere inrichting van navigatieapparaat 10, zoals één met een

integrale GPS-ontvanger/computer/display, of een apparaat dat is ontworpen voor ge-
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bruik buiten een voertuig (bijvoorbeeld voor voetgangers) of andere voertuigen dan
auto's (bijvoorbeeld vliegtuig).

Figuur 2 toont een navigatieapparaat 10 zoals hierboven beschreven.

Navigator software veroorzaakt dat een navigatieapparaat 10 een normaal naviga-
tiemodescherm weergeeft op de display 18, zoals getoond in fig. 2, wanneer deze draait
op het navigatieapparaat 10. Dit beeld kan rij-instructies verschaffen met gebruikma-
king van een combinatie van tekst, symbolen, stemgeleiding en een bewegende kaart.
Belangrijke elementen van de gebruikersinterface zijn de volgende: een 3-D kaart bezet
het grootste gedeelte van het scherm. Het wordt opgemerkt dat de kaart ook getoond
kan worden als een 2-D kaart.

De kaart toont de positie van het navigatieapparaat 10 en zijn onmiddellijke
omgeving, zodanig geroteerd dat de richting waarin het navigatieapparaat 10 beweegt
altijd "boven" is. Over het onderste kwart van het scherm kan een statusbalk 2 lopen.
De huidige locatie van het navigatieapparaat 10 (zoals het navigaticapparaat 10 deze
zelf bepaald met gebruikmaking van GPS-locatievinding) en zijn oriéntatie (zoals deze
wordt afgeleid van zijn reisrichting) wordt getoond door een positiepijl 3. Een route 4
die wordt berekend door het apparaat (met gebruikmaking van routeberekeningsalgo-
ritmes die zijn opgeslagen in geheugenapparaten 11, 12, 13, 14, 15 worden toegepast
op kaartdata die zijn opgeslagen in een kaartdatabase in de geheugenapparaten 11, 12,
13, 14, 15) wordt getoond als een donker pad. Op de route 4 worden alle belangrijke
acties (bijvoorbeeld het nemen van bochten, kruispunten, rotondes, etc.) schematisch
weergegeven door pijlen 5 die over de route 4 heen liggen. De statusbalk 2 omvat ook
aan zijn linkerzijde een schematisch icoon die de volgende actie 6 weergeeft (hier, een
afslag naar rechts). De statusbalk 2 toont ook de afstand tot de volgende actie (d.w.z.
de afslag naar rechts — hier is de afstand S0 meter) zoals deze wordt afgeleid uit een
database van de gehele route zoals die berekend is door het apparaat (d.w.z. een lijst
van alle wegen en gerelateerde acties die de route die genomen moet worden defini-
eert). Statusbalk 2 toont ook de naam van de huidige straat 8, de geschatte tijd tot aan-
komst 9 (hier 2 minuten en 40 seconden), de actuele geschatte aankomsitijd 25 (11.36
am) en de afstand tot de bestemming 26 (1,4 km). De statusbalk 2 kan verder additio-
nele informatie tonen, zoals de sterkte van het GPS- signaal, door middel! van een sig-

naalsterkte-indicator van het mobiele telefoontype.
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Zoals reeds hierboven is aangegeven kan het navigatieapparaat invoerapparaten
omvatten, zoals een aanraakscherm dat de gebruiker in staat stelt om een navigatie-
menu (niet getoond) op te roepen. Vanuit dit menu kunnen andere navigatiefuncties
geinitieerd of bestuurd worden. Door het mogelijk te maken dat navigatiefuncties ge-
selecteerd kunnen worden van een menuscherm dat zelf zeer eenvoudig opgeroepen
kan worden (bijvoorbeeld één stap van de kaartweergave naar het menuscherm) ver-
eenvoudigt de gebruikersinteractie enorm en maakt het sneller en eenvoudiger. Het na-
vigatiemenu omvat de optie voor de gebruiker om een bestemming in te voeren.

De actuele fysieke structuur van het navigatieapparaat 10 zelf hoeft fundamenteel
niet verschillend te zijn van elke conventionele handcomputer, anders dan de geinte-
greerde GPS-ontvanger 23 of een GPS-datatoevoer van een externe GPS- ontvanger.
Geheugenapparaten 12, 13, 14, 15 slaan routeberekeningsalgoritmes, kaartdatabase en
gebruikersinterfacesoftware op; een verwerkingseenheid 12 interpreteert en verwerkt
gebruikersinvoer (bijvoorbeeld het gebruik van een aanraakscherm om de start- en be-
stemmingsadressen in te voeren en alle andere besturingsinvoeren) en zet het routebe-
rekeningsalgoritme in om de optimale route te berekenen. "Optimaal" kan betrekking
hebben op criteria zoals de kortste tijd of de kortste afstand, of enige andere gebruiker-
gerelateerde factoren.

Meer specifiek voert de gebruiker zijn startpositie en gewenste bestemming in in
de navigatiesoftware die draait op het navigatieapparaat 10, met gebruikmaking van in-
voerapi:araten die zijn voorzien, zoals een aanraakscherm 18, toetsenbord 16, etc. De
gebruiker selecteert dan de wijze waarop een reisroute moet worden berekend: ver-
schillende modi worden aangeboden, zoals een "snelle mode” die de route zeer snel be-
rekent, maar de route hoeft dan niet de kortste te zijn; een "volledige mode" die alle
mogelijke routes bekijkt en de kortste lokaliseert, maar deze duurt langer om te bereke-
nen, etc. Andere opties zijn mogelijk, waarbij een gebruiker een route definieert die
landschappelijk is — bijvoorbeeld het meeste POI (points of interest) passeert die ge-
merkt zijn als uitzichten met bijzondere schoonheid, of de meeste POI's passeert die
mogelijk interessant zijn voor kinderen of het minste kruisingen gebruikt, etc.

Wegen zelf worden in de kaartdatabase beschreven die onderdeel is van naviga-
tiesoftware (of waartoe op andere wijze toegang verschaft wordt door de software) dié
draait op het navigatieapparaat 10 in de vorm van lijnen — d.w.z. vectoren (bijvoorbeeld
startpunt, eindpunt, richting van een weg, waarbij een gehele weg wordt gevormd door
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bijvoorbeeld vele honderden van dit soort secties, die elk uniek gedefinieerd worden
door startpunt/eindpuntrichtingsparameters). Een kaart is dan een verzameling van der-
gelijke wegvectoren, plus interessante punten (POI's), plus straatnamen, plus andere
geografische kenmerken zoals parkgrenzen, riviergrenzen, etc., welke alle gedefinieerd
worden in termen van vectoren. Alle kaartkenmerken (bijvoorbeeld wegvectoren,
POTI's, etc.) worden gedefinieerd in een codrdinatensysteem dat overeenkomt of betrek-
king heeft op het GPS-coordinaatsysteem, die het mogelijk maakt om de positie van
een apparaat zoals deze is vastgesteld door een GPS-systeem te lokaliseren op de rele-
vante weg die getoond wordt in een kaart.

Routeberekening maakt gebruik van complexe algoritmen die onderdeel zijn van
de navigatiesoftware. De algoritmes worden toegepast om een groot aantal van potenti-
eel verschillende routes bij te houden. De navigatiesoftware evalueert deze vervolgens
tegen de criteria die door de gebruiker gedefinieerd zijn (of standaardinstellingen van
het apparaat), zoals een volledige modusscan, met landschapsroutes, gepasseerde mu-
sea, en de afwezigheid van flitspalen. De route die het beste tegemoet komt aan de ge-
definieerde criteria wordt dan berekend door de verwerkingseenheid 11 en in de data-
base opgeslagen in de geheugenapparaten 12, 13, 14, 15 als een sequentie van vectoren,
straatnamen en acties die moeten worden uitgevoerd op de eindpunten van vectoren
(bijvoorbeeld overeenstemmend met voorafbepaalde afstanden langs elke straat van de
route, zoals na 100 meter, sla linksaf straat x in).

Navigatieapparaten worden vaak gebruikt in voertuigen, zoals auto’s, motorfiet-
sen, etc., om een bestuurder instructies te verschaffen om naar een bestemming te navi-
geren. Echter, het is vaak niet mogelijk om de bestemming te bereiken met het ge-
bruikte voertuig. Wanneer men naar een theater gaat met de auto, wordt de auto vaak
geparkeerd op een aanzienlijke afstand van het theater, bijvoorbéeld in een parkeerga-
rage of een parkeerplaats. Ook wanneer een bezoek gebracht wordt aan een centrum
van een stad of een boswandeling wordt gemaakt, wordt de auto vaak geparkeerd op
een bepaalde locatie, terwijl de rest van reis/bezoek per voet wordt afgelegd. Vele
voorbeelden kunnen begacht worden waarin een gebruiker zijn/haar voertuig verlaat en
zijn/haar reis per voet voortzet of met gebruikmaking van een ander type transport, zo-
als een fiets, een lokale bus of een trein, waarbij de gebruiker het navigatieapparaat

meeneemt.
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Volgens een uitvoeringsvorm wordt een navigatieapparaat verschaft dat de posi-
tie waar een voertuig wordt geparkeerd detecteert en opslaat.

Volgens een uitvoeringsvorm is het navigatieapparaat ingericht om gebruikt te
worden in een voertuig, zoals een auto. Een dergelijk navigatieapparaat kan daarom
zijn uvitgerust om verbonden te worden of interactie te hebben met de auto. Deze ver-
binding of interactie kan fysiek zijn, bijvoorbeeld via een koppelsysteem (docking sys-
tem) of via een vermogenstoevoerverbinding, maar kan ook een draadloze verbin-
dingslink met andere onderdelen van de auto zijn. Deze verbinding of interactie kan
gebruikt worden door het navigatieapparaat 10 om een parkeerpositie van een voertuig

te detecteren.

Koppelsysteem
Het navigatieapparaat 10 kan bijvoorbeeld zijn ingericht om gekoppeld te worden

met een koppelsysteem 30, zoals een draagfoéstel (cradle). Volgens een uitvoerings-
vorm is het navigatieapparaat 10 ingericht om te detecteren dat het is gekoppeld met
het koppelsysteem 30. Om die reden kan het navigatiesysteem 10 zijn ingericht om een
parkeerpositie van het voertuig te detecteren, door de geografische positie te detecteren
waar het navigatieapparaat 10 wordt ontkoppeld, d.w.z. waar de verbinding of interac-
tie met het voertuig en/of het koppelsysteem 30 wordt verbroken.

Figuur 3 toont schematisch een zijaanzicht van een navigatieapparaat 10 dat is
gekoppeld met een koppelsysteem 30. Het koppelsysteem 30 kan gevormd zijn als on-
derdeel van een dashboard 40 van een voertuig of het koppelsyéteem 30 kan zijn inge-
richt om te worden verbonden met een dashboard 40 van éen voertuig (niet getoond).
Het koppelsysteem 30 kan echter ook een verwijderbaar koppelsysteem zijn dat kan
worden bevestigd aan een oppervlak, zoals een raam of door gebruikmaking van een
zuignap.

Tussen het navigatieapparaat 10 en het koppelsysteem 30 lopen verbindingen 31
om een fysieke verbinding tussen het navigatieapparaat 10 en het voertuig te verschaf-
fen. Deze verbindingeg 31 kunnen elektrische verbindingen zijn. Vele verschillende
verbindingen kunnen bedacht en gebruikt worden, zoals zal worden begrepen door een
vakman. ' '

De verbindingen 31 kunnen een verbinding (of lijn) omvatten welke een perma-

nente energietoevoer verschaft van een batterij en een verbinding (of lijn) welke infor-
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matie verschaft over het ontstekingsvermogen, welke alleen aan is als de ontsteking van
het voertuig is aangeschakeld.

Het navigatieapparaat 10 kan zijn ingericht om (elektrische) vermogen te ontvan-
gen van de auto via de verbindingen 31, bijvoorbeeld van een (opslag)batterij van de
auto. Het navigatieapparaat 10 kan ook elektrische verbindingen omvatten om een een-
richtings- of tweerichtingscommunicatielink tussen het navigatieapparaat 10 en de auto
in te stellen.

In het geval dat een eenrichtingscommunicatielink wordt gebruikt, kan het
navigatieapparaat 10 bijvoorbeeld invoer ontvangen van een voertuig, zoals ontste-
kingsstatus, lichtstatus.

Gebaseerd op de voorbeelden hierboven, is het navigatieapparaat 10 ingericht om
te detecteren of het navigaﬁeapparaat 10 is gekoppeld met het koppelsysteem 30. Bij-
voorbeeld, wanneer het navigatieapparaat 10 detecteert dat (elektrisch) vermogen niet
langer wordt toegevoerd aan het navigatieapparaat 10 via &n van de verbindingen 31,
wanneer de verbinding wordt verbroken, kan het navigatieapparaat 10 de huidige posi-
tie van het navigaticapparaat 10 zoals deze gemeten wordt door het positieapparaat 23
opslaan in de geheugenapparaten 12, 13, 14, 15 en kan het deze labellen als “positie
geparkeerd voertuig”. Of het navigaticapparaat kan de laatste beschikbare informatie
over de positie van het navigatieapparaat 10 zoals gemeten door het positieapparaat 23
opslaan als “geparkeerde positie” als de positie verloren was gegaan alvorens de ont-
steking uitging (dit is bruikbaar wanneer er ondergronds geparkeerd wordt).

Wanneer het navigatieapparaat 10 detecteert dat de eenrichtings- of tweerich-
tingscommunicatielink niet langer aanwezig is via de verbindingen 31, kan het
navigatieapparaat 10 ook de huidige positie van het navigaticapparaat 10 in de geheu-
genapparaten 12, 13, 14, 15 opslaan zoals gemeten door het positieapparaat 23.

Dus, wanneer een bestuurder zijn/haar voertuig parkeert en zijn/haar reis voortzet
zonder het voertuig, ontkoppelt de bestuurder het navigatieapparaat 10. Dit wordt
waargenomen door het navigatieapparaat 10 en het navigatieapparaat 10 meet de hui-
dige positie van het vogrtuig/navigaticapparaat 10 met gebruikmaking van het positie-
apparaat 23 en slaat de gemeten posities op in de geheugenapparaten 12, 13, 14, 15.
Deze positie kan worden gelabeld als “positie geparkeerd voertuig”. '

Volgens een uitvoeringsvorm kan de interactie tussen het navigétieapparaat 10.en

het voertuig draadloze communicatie zijn. Volgens een dergelijke vitvoeringsvorm kan
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het parkeren van een voertuig worden vastgesteld wanneer de draadloze communica-
tielink wordt verbroken of de signaalsterkte onder een bepaalde voorafbepaalde drem-
pelwaarde komt. Wanneer de draadloze communicatie wordt verbroken of onder de
drempelwaarde komt, kan het navigatieapparaat 10 concluderen dat het ontkoppeld
wordt.

Het navigatieapparaat 10 kan ook controleren of het draadloos is gekoppeld met
hetzelfde voertuig. Zodra het detecteert dat het draadloos wordt gekoppeld aan een an-
der voertuig, kan het navigatieapparaat 10 parkeren van een voertuig (het vorige voer-
tuig) detecteren.

Uitschakelen

Volgens een uitvoeringsvorm kan het navigatieapparaat 10 zijn ingericht om de
laatst beschikbare positie als “positie geparkeerd voertuig” op te slaan zoals deze ge-
meten wordt door het positieapparaat 23, wanneer het navigatieapparaat 10 wordt uit-
geschakeld. Wanneer een gebruiker zijn/haar voertuig parkeert en zijn reis voortzet per
voet, zal hij/zij het navigaticapparaat 10 meestal uitschakelen om het mee te nemen.
Volgens deze uitvoeringsvorm slaat het navigatieapparaat 10 deze positie op als een
“positie geparkeerd voertuig”. Dit maakt het mogelijk voor de gebruiker om eenvoudig
terug te navigeren naar zijn/haar voertuig zoals hieronder zal worden uitgelegd.

Volgens deze uitvoeringsvorm hoeft het navigaticapparaat 10 niet gekoppeld te
zijn tijdens de reis en ontkoppeld te worden wanneer het voertuig wordt geparkeerd.
Het navigatieapparaat 10 onthoudt de laatste positic waarin het voor het laatst aange-
schakeld was.

Gebaseerd op hetgeen hierboven zal het begrepen worden dat het navigatieappa-
raat 10 dat gebruik maakt van een combinatie van het detecteren van een ontkoppelope-
ratie en uitschakelen succesvol zal zijn wanneer een gebruiker in een willekeurige
volgorde zijn/haar voertuig parkeert, het navigatieappﬁraat 10 uitschakelt en het navi-
gatieapparaat 10 ontkoppeld.

Ontstekingsdetectie

Volgens een alternatief kan het navigaticapparaat 10 bijvoorbeeld zijn ingericht
om de ontsteking van het voertuig te detecteren. Om dit te doen kan het voertuig voor-
zien zijn van een ontstckingsdetectie-éenheid 52 dat kan zijn gepositioneerd in de na-
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bijheid van een sleutelgat 51 welke is ingericht om een ontstekingssleutel 50 te ontvan-
gen. Navigatieapparaten 10 zijn reeds bekend die kunnen detecteren of de ontsteking
van een voertuig aan is of uit. Het zal begrepen worden d§t dit niet betekent dat de
motor van het voertuig in werking is, maar als de ontsteking is uitgeschakeld, is de
motor ook uitgeschakeld.

Een dergelijke ontstekingsdetector 52 kan zijn ingericht om te detecteren wanneer
de ontsteking is uitgeschakeld, bijvoorbeeld gebaseerd op de oriéntatie van de ontste-
kingssleutel 50, of door waar te nemen of stroom en/of spanning aanwezig is op een
bepaalde plaats in de schakeling. Volgens een verder alternatief kan de ontstekingsde-
tector 52 eenvoudigweg een detector zijn welke is ingericht orﬂ de aanwezig van de
ontstekingssleutel SO in het sleutelgat 51 te detecteren, bijvoorbeeld door gebruik te
maken van een capacitaire of inductiesensor welke de aanwezigheid van de ontste-
kingssleutel 50 in zijn nabijheid waarneemt. ,

Informatie met betrekking tot de ontstei(ihg of aanwezigheid van de ontstekings-
sleutel 50 kan worden gecommuniceerd naar het navigatieapparaat 10 via een commu-
nicatielink 53. Dit kan bijvoorbeeld een draadcommunicatielink 53 zijn zoals schema-
tisch getoond in fig. 4, maar kan ook een draadloze communicatielink zijn.

Dus wanneer de ontsteking van een voertuig is uitgeschakeld of de
ontstekingssleutel 50 is verwijderd, wordt het navigatieapparaat 10 getriggerd via
communicatielink 53 om de huidige positie van het voertuig/navigaticapparaat 10 te
meten fnet gebruikmaking van het positieapparaat 23 en de gemeten positie op te slaan |
in het geheugenapparaat 12, 13, 14, 15 en het te labelen als “positie geparkeerd voer-
tuig”.

Loslaatknop
Het zal worden begrepen dat het navigatieapparaat 10 ook op alternatieve manie-

ren detecteren of het wel of niet is gekoppeld. Het navigaticapparaat 10 kan bijvoor-
beeld een loslaatknop omvatten aan de buitenkant die wordt ingedrukt door het koppel-

systeem 30 wanneer hat navigaﬁeapparaat 10 is gekoppeld en welke wordt losgelaten

‘wanneer het navigatieapparaat 10 wordt ontkoppeld. Gebaseerd op de positie van de

loslaatknop, kan het navigatieapparaat 10 vaststellen of het wel of niet is. gekoppeld.
Zodra het navigatieapparaat 10 waarneemt dat het wordt ontkoppeld, kan het de huidige



10 .

15

20

25

30

14
positie opslaan in het geheugenapparaat 12, 13, 14, 15 en het labelen als “positie gepar-
keerd voertuig”.

Het navigatieapparaat 10 kan ook verbonden zijn met het koppelsysteem 30 via
een klikmechanisme. Om die reden kan het navigatieapparaat 10 een loslaatknop om-
vatten welke moet worden ingedrukt door een gebruiker om het navigatieapparaat 10
mechanisch los te maken van het koppelsysteem 30.

Het indrukken van deze loslaatknop kan het navigatieapparaat 10 ook triggeren
om de huidige positie van het voertuig/navigatieapparaat 10 te meten met gebruikma-
king van het positieapparaat 23 en de gemeten positie op te slaan in de geheugenappa-
raten 12, 13, 14, 15 en het te labelen als “positie geparkeerd voertuig”.

In plaats van een loslaatknop kunnen uiteraard vele variaties gebruikt worden, zo-
als een nabijheidssensor welke meet of het navigatieapparaat 10 wel of niet in de nabij-
heid van het koppelsysteem 30 is of niet. Verder kan een contactsensor gebruikt wor-
den welke meet of het navigatieapparaat wel of niet in contact is met het koppelsysteem
30 of niet. Dergelijke sensoren kunnen gebruikt worden om het parkeren van een
voertuig te detecteren, wanneer de navigatiesensor uit de nabijheid van het koppelsys-

teem 30 wordt bewogen of het contact met het koppelsysteem 30 wordt verbroken.

Analyseren van positiegegevens

Volgens een verdere uitvoeringsvorm is het navigatieapparaat 10 ingericht om de
positie vast te stellen waar een voertuig wordt geparkeerd door het analyseren van de
positie-informatie zoals deze gemeten wordt door het positieapparaat 23. Dus, wanneer
het navigatieapparaat 10 wordt ontkoppeld, maar niet uitgeschakeld, kan het navigatie-
apparaat 10 detecteren hoe het navigatieapparaat 10 beweegt na het parkeren. Geba-
seerd op deze analyse kan het navigatieapparaat 10 vaststellen of de gebruiker bijvoor-
beeld beweegt per auto of per voet. Wanneer het navigatieapparaat 10 vaststelt dat de
gebruiker gewisseld is van bewegen met de auto naar bewegen per voet, kan het navi-
gatieapparaat 10 de positie waar de gebruiker is gewisseld van auto naar voet opslaan
in het geheugenapparagt 12, 13, 14, 15 en deze labelen als “positie geparkeerd voer-
tuig”.

Het navigatieapparaat 10 kan bijvoorbeeld de positie van het navigatieapparaat 10
zoals gemeten door het positieapparaat 23 vergelijken met kaartgegevéns die zijn opge-
slagen in het geheugenapparaat 12, 13, 14, 15. Gebaseerd op een dergelijke analyse kan
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het navigatieapparaat 10 vaststellen dat de gebruiker over een pad beweegt dat is opge-
slagen als te zijn een voetpad. Gebaseerd hierop bepaalt het navigatieapparaat 10 dat de
gebruiker waarschijnlijk ook per voet reist.

Het navigatieapparaat 10 kan ook zijn ingericht om vast te stellen of de gebruiker
per voet of per auto reist, alleen gebaseerd op positie-informatie zoals gemeten door het
positieapparaat 23, bijvoorbeeld gebaseerd op gemeten snelheid, de hoeveelheid boch-
ten, enz. Bijvoorbeeld, als de snelheid onder 5 km/uur daalt, kan het navigatieapparaat
10 concluderen dat de gebruiker per voet reist en niet langer per auto. Ook als het navi-
gatieapparaat 10 een relatief hoog aantal scherpe bochten meet, kan het navigatieappa-
raat 10 concluderen dat de gebruiker per voet reist en niet langer per auto. Het naviga-
tieapparaat 10 kan het parkeren van een voertuig detecteren door het analyseren van ten
minste één van: de snelheid van het navigatieapparaat 10, de hoeveelheid bochten, de
scherpte van de bochten.

Gebaseerd op deze uitvoeringsvorm is hét navigatieapparaat 10 ingericht om een
positie vast te stellen waar een gebruiker wisselt van een eerste wijze van transport
(bijvoorbeeld auto), naar een tweede wijze van transport (bijvoorbeeld per voet of fiets)
gebaseerd op positiegegevens zoals meten door het positieapparaat 23 en mogelijk
kaartgegevens opgeslagen in het geheugenapparaat 12, 13, 14, 15 en kan de positie van
het wisselen opslaan in het geheugenapparaat 12, 13, 14, 15 en deze labelen als “positie

geparkeerd voertuig”.

Signaalverlies door het positicapparaat
Volgens een verdere uitvoeringsvorm is het navigatieapparaat 10 ingericht om

een parkeerpositie van een voertuig te detecteren wanneer het voertuig wordt gepar-
keerd in een parkeergarage, bijvoorbeeld een ondergrondse parkeergarage of een bin-
nenparkeergarage. In een dergelijke parkeergarage kan het positieapparaat 23 zijn sig-
naal verliezen, zoals bijvoorbeeld een GPS-signaal. Waar de term GPS gebruikt wordt,
zal begrepen worden dat ook andere positiesystemen en positiesignalen gebruikt kun-
nen worden. R

Het navigatieapparaat 10 kan zijn ingericht om de positie waar het laatste valide
GPS-signaal is gemeten in de geheugenapparaten 12, 13, 14, 15 en kan deze labelen als -

“positie geparkeerd voertuig”. Wanneer de gebruiker terug wil keren naar zijn voertuig,
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kan het navigatieapparaat 10 deze positie ophalen uit het geheugenapparaat 12, 13, 14,
15 en de gebruiker naar de ingang van de parkeergarage navigeren.

Uiteraard kan het GPS-signaal ook verloren worden in andere omstandigheden,
bijvoorbeeld wanneer het navigatieapparaat 10 een tunnel ingaat. Ook kan het GPS-
signaal verloren gaan als gevolg van andere oorzaken, zoals slechte weersomstandighe-
den. In dezé gevallen kan het navigatieapparaat 10 per abuis de positie waar het laatste
valide GPS-signaal is gemeten, opslaan in het geheugenapparaat 12, 13, 14, 15 en deze
per abuis labelen als de ‘positie geparkeerd voertuig”.

Teneinde foutiéve opslag van een “positie geparkeerd voertuig” te voorkomen,
kan het navigatieapparaat 10 zijn ingericht om slechts het parkeren van een voertuig fe
detecteren en een “positie geparkeerd voertuig” op te slaan wanneer het positieapparaat
23 zijn signaal verliest en de snelheid van het voertuig onder een bepaalde drempel-
waarde daalt. Door gebruik te maken van een dergelijke snelheidsdrempelwaarde zal
het navigatieapparaat 10 geen parkeren van eeh voertuig detecteren wanneer het voer-
tuig een tunnel ingaat op de snelweg (met een relatief hoge snelheid), en zal het parke-
ren van het voertuig detecteren als het voertuig een ondergrondse parkeergarage of een
binnenparkeergarage binnengaat.

Hetgeen hierboven beschreven kan niet werken in het geval het voertuig in een
file is en een tunnel binnengaat. Echter het navigatieapparaat 10 kan communiceren
met een verkeersserver en het navigatieapparaat 10 kan het parkeren van het voertuig
niet deiecteren als de laatst gemeten positie van het navigatieapparaat 10 overeenkomt
met een gerapporteerde file en het voertuig niet beweegt of langzaam rijdt.

Echter, incorrecte detectie van parkeren van een voertuig heeft geen negatieve in-
vloed op de werking van deze uitvoeringsvorm, omdat zodra de gebruiker daadwerke-
lijk zijn/haar voertuig op een later ogenblik parkeert in een parkeergarage, de eerder
abuis opgeslagen “positie geparkeerd voertuig” zal worden overschreven door het na-
vigatieapparaat 10 met de correcte “positie geparkeerd voertuig”, als zijnde de positie
van de ingang van de parkeergarage.

Volgens een verdgre uitvoeringsvorm is het navigatieapparaat 10 ingericht om de
positie te detecteren en op te siaan waar het een GPS-signaal oppikt nadat het deze
verloren had, en deze op te slaan als “positie geparkeerd voertuig”, aanzien deze positie
waarschijnlijk de voetgangeruitgang/ingang van de parkeergarage is. Volgens deze uit-
voeringsvorm wordt de gebruiker teruggeleid naar de voetgangeruitgang/ingang van de
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parkeergarage, wat normaal gesproken veel gemakkelijker is dan de ingang voor het
voertuig.

In dit geval kan het navigatieapparaat 10 zijn ingericht om het tijdsinterval tussen
het verlies van het GPS-signaal en het oppikken van het GPS-signaal te meten. Het na-
vigatieapparaat 10 kan zijn ingericht om slechts de positie waar het GPS-signaal weer
wordt opgepikt op te slaan, als het tijdsinterval tussen verlies en oppikken binnen een
bepaalde voorafbepaalde “veiligheidstijdsinterval” valt. Het tijdsinterval dient niet te
groot te zijn, bijvoorbeeld 10 minuten. Ook is de positie waar het GPS-signaal wordt
opgepikt bij voorkeur binnen een bepaalde afstand van de positie waar het GPS-signaal
was verloren.

Volgens een verdere uitvoeringsvorm is het navigatieapparaat 10 ingericht om de
opgeslagen “positie geparkeerd voertuig” te vergelijken met kaartgegevens die zijn op-
geslagen in het geheugenapparaat 12, 13, 14, 15 teneinde te zien of de opgeslagen “po-
sitie geparkeerd voertuig” overeenstemt met de’lokatie van een parkeergarage die wordt
omvat door de kaartgegevens. Als dat het geval is, kan het navigaticapparaat 10 de lo-
katie van de voetgangeruitgang/ingang van de parkeergarage ophalen uit de kaartgege-
vens en deze positie opslaan als de “positie geparkeerd voertuig”, teneinde de gebruiker
terug te navigeren naar de voetgangeringang/uitgang van de parkeergarage.

Het positieapparaat 23 kan verder ook positieapparaten omvatten, zoals een ver-
snellingsmeter/gyroscoop/inertiesensor/enz. teneinde positiegegevens te meten tussen
verlies van het signaal door het positieapparaat 23 en daaropvolgend oppikken van het
signaal door het positieapparaat 23. Deze informatie kan gebruikt worden om de positie
van het geparkeerde voertuig af te leiden binnen de ondergrondse parkeergarage of
binnenparkeergarage. , |

Als “positie geparkeerd voertuig” is afgeleid met gebruikmaking van versnel-
lingsmeter/ gyroscoop/inertiesensor/enz. kan het navigatieapparaat 10 doorgaan met het
gebruik van de versnellingsmeter/gyroscoop/inertiesensor/enz. om een traject van een
gebruiker te detecteren totdat het positieapparaat 23 een geldig signaal oppikt, zoals een
geldig GPS-signaal. Hgt gedetecteerde traject kan worden opgeslagen in de geheugen-
apparaten 11, 12, 13, 14, 15 tenéinde de gebruiker instructies te verschaffen om terug te

navigeren naar het voertuig, zoals hieronder zal worden uitgelegd.
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De opgeslagen data/het opgeslagen traject kan teruggespeeld worden teneinde de
gebruiker naar de auto te begeleiden op plekken waar geen GPS-signaal beschikbaar is
(bijvoorbeeld ondergrondse parkeerplaats).

Stroomdiagram

Fig. § toont schematisch een stroomdiagram, welke de acties weergeeft, zoals
deze achtereenvolgens kunnen worden uitgevoerd door het navigatieapparaat 10 vol-
gens de uitvoeringsvorm hierboven beschreven onder verwijzing naar fig. 3 en 4. In
een eerste actie 100 detecteert het navigatieapparaat 10 dat het voertuig wordt gepar-
keerd. Dit kan op vele verschillende manieren gedaan worden, bijvoorbeeld zoals hier-
boven beschreven, door detecteren dat het navigatieapparaat wordt ontkoppeld, detecte-
ren dat de ontsteking wordt uitgeschakeld, detecteren dat de ontstekingssleutel wordt
verwijderd, detecteren dat een GPS-signaal is verloren, enz.

Wanneer het parkeren van een voertuig wordt gedetecteerd, bestuurt het naviga-
ticapparaat 10 in een volgende actie 101 positieapparaat 23 om de positie van het
voertuig te meten, bijvoorbeeld met gebruikmaking van GPS. Uiteraard kan een derge-
lijk positieapparaat 23 in een toestand zijn waarin het de positie continu meet of op re-
gelmatige intervallen. In dat geval hoeft het navigatieapparaat 10 het positieapparaat 23
niet te instrueren om een meting uit te voeren, maar kan deze simpelweg de laatste po-
sitiemeting uitlezen, zoals uitgevoerd door het positieapparaat 23.

In een volgende actie 102 slaat het navigaticapparaat 10 de positie op die wordt
vastgesteld in actie 101 in geheugenapparaat 12, 13, 14, 15 en labelt de positie als “po-
sitie geparkeerd voertuig”. Uiteraard hoeft de positie niet letterlijk gelabeld te worden
als “positie geparkeerd voertuig”, het zal begrepen worden dat elk geschikt label ge-
bruikt kan worden.

Opnemen na parkeren _
Nadat het navigatieapparaat 10 een positie heeft opgeslagen in het geheugenappa-

raat 12, 13, 14, 15 gelabeld als “positie geparkeerd voertuig” kan het navigatieappafaat
10 doorgaan met het opnemen van de positie van het navigatieapparaat 10 (indien niet
uitgeschakeld) en dit opslaan in geheugenapparaat 12, 13, 14, 15. Dit is weergegeven in

fig. 5 met actie 103, welke een optionele actie is.
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Dit doorlopend opnemen van de achtereenvolgende posities van het navigatie-
apparaat 10 kan gebruikt worden om terug te navigeren naar de “positie geparkeerd
voertuig” zonder gebruik te maken van kaartgegevens, door het terug naar het voertuig
geleiden van de gebruiker langs de continu gemeten posities. De gebruiker wordt
zodoende teruggeleid naar zijn/haar voertuig via dezelfde route als hij/zij gevolgd heeft
weg van zijn/haar voertuig. Dit kan zeer nuttig zijn wanneer de gebruiker zijn/haar reis
continueert in een gebied waar geen kaartgegevens beschikbaar zijn, of in gevallen
waar het navigatieapparaat 10 niet is ingericht om een route te berekenen, gebaseerd op
kaartinformatie die is opgeslagen in geheugenapparaat 12, 13, 14, 15, maar slechts een
kaartkijkapparaat is. Navigeren terug naar de positie van het geparkeerde voertuig kan
op verschillende manieren gedaan worden, zoals hieronder in meer detail besproken zal
worden.

Uiteraard kan het continu opnemen van posities van het navigatieapparaat 10 na
het opslaan van de “positie geparkeerd voertuig” gedaan worden met gebruikmaking
van het positieapparaat 23, met gebruikmaking van GPS-metingen. Het positieapparaat
23 kan echter ook andere technieken gebruiken. Het positieapparaat 23 kan bijvoor-
beeld een versnellingsmeting/gyroscoop/inertiesensor/enz. omvatten. Uiteraard kan het
positieapparaat 23 ook een combinatie van verschillende positietechnieken omvatten.

Het continu opnemen van de positie van het navigatieapparaat 10 na het opslaan
van de “positie geparkeerd voertuig’ kan ook gedaan worden door het navigatieappa-
raat 10 zelfs wanneer het in een slaapmodus is. Een dergelijke slaapmodus kan een mo-
dus zijn waarin een CPU-frequentie van de verwerkingseenheid 11 verlaagd is teneinde
energie te besparen.

Volgens een uitvoeringsvorm kunnen metingen worden uitgevoerd door een ver-
snellingsmeter/gyroscoop/inertiesensor/enz. worden opgeslagen en gebruikt worden om
een gebruiker terug te begeleiden naar zijn/haar geparkeerde voertuig, in situaties
waarin geen GPS-signaal beschikbaar is in de nabijheid van de geparkeerde positie, zo-
als bijvoorbeeld in een parkeergarage.

-

Terugnavigeren
Wanneer een gebruiker terug wenst te keren naar zijn/haar voertuig kan men dit

doen door het navigatieapparaat 10 te instrueren om te navigeren naar de “positie opge-

slagen voertuig” zoals opgeslagen in het geheugenapparaa_t 12, 13, 14, 15. De gebruiker



10

15

20

25

30

20

kan bijvoorbeeld het navigatieapparaat 10 triggeren om naar de “positie geparkeerd
voertuig” te navigeren door het selecteren van een speciale optie in het menu, bijvoor-
beeld aangeduid met “vind voertuig”. |

Door het selecteren van een dergelijke menuoptie haalt het navigatieapparaat 10
de “positie geparkeerd voertuig” op uit het geheugenapparaat 12, 13, 14, 15 en onder-
steunt navigeren naar deze positie. Het navigeren naar de “positie geparkeerd voertuig”
kan gedaan worden op verschillende manieren, waarvan een aantal hier bij wijze van
voorbeeld besproken worden. '

Volgens een uitvoeringsvorm kan het navigatieapparaat 10 zijn ingericht om de

~ gebruiker te navigeren naar het “positie geparkeerd voertuig” door gebruik te maken

van de huidige positie van het navigatieapparaat 10 als een startpositie en de “positie
geparkeerd voertuig” als een vereiste bestemming. Navigatiesoftware welke draait op
het navigatieapparaat 10 kan dan routeberekening toepassen (zie hierboven) om een
route van de startpositie naar de “positie geparkeerd voertuig” te bereken met gebruik-
making van kaartgegevens die zijn opgeslagen in het geheugenapparaat 12, 13, 14, 15
zoals zal worden begrepen door een deskundige.

Het navigatieapparaat 10 kan zijn ingericht om de gebruiker de optie te verschaf-
fen om een wijze van transport (per voet, fiets, ...) te selecteren om van de huidige po-
sitie naar de “positie geparkeerd voertuig” te reizen. Echter, wanneer een gebruiker de
menuoptie “vind voertuig” heeft geselecteerd, kan het navigatieapparaat 10 automa-
tisch een wijze van transport selecteren, bijvoorbeeld per voet.

Volgens een verdere uitvoeringsvorm is de huidige positie van het navigatieappa-
raat 10 in een gebied waar geen gedetailleerde kaartinformatie voor is opgeslagen,
d.w.z. waar geen wegvectoren, enz. beschikbaar zijn om routeberekening mee te bere-
kenen. In dat geval is het navigatieapparaat 10 niet in staat een route te berekenen van
de huidige positie naar de “positie geparkeerd voertuig” wanneer de gebruiker de me-
nuoptie “vind voertuig” selecteert. Daarom kan het navigatieapparaat 10 zijn ingericht
om de huidige positie op de kaart te tonen, samen met de “positie geparkeerd voertuig”
en/of een indicatie van gde richting waarin de gebruiker moet reizen om de “positie ge-
parkeerd voertuig” te bereiken.

Volgens een uitvoeringsvorm is het navigatieapparaat 10 ingericht om de gebrdi- ‘
ker terug te leiden van de huidige positie van het navigatieapparaat 10 naar de “positie

geparkeerd voertuig” door terugspelen van de achtereenvolgende posities van het navi-
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gaticapparaat 10 zoals opgenomen in het geheugenapparaat 12, 13, 14, 15 na het op-
slaan van de “positie geparkeerd voertuig” (zie actie 103 in figuur 5). Dit kan een nut-
tige uitvoeringsvorm zijn in gevallen waarin geen gedetailleerde kaartgegevens be-
schikbaar zijn. De gebruiker kan bijvoorbeeld langs de opgenomen achtereenvolgende
posities van het navigatieapparaat 10 worden geleid door het tonen van een pijl op de
display 18, welke een indicatie is van de richting van de volgende opgenomen positie.

Volgens een verdere uitvoeringsvorm is de huidige positie van het navigatieappa-
raat 10 in een gebied waarin geen GPS-signaal kan worden ontvangen. De gebruiker
kan bijvoorbeeld in een bos of een winkelcentrum zijn, waar geen duidelijk GPS-sig-
naal wordt ontvangen. Het voertuig kan ook geparkeerd zijn in een ondergrondse par-
keergarage. In dit geval kan het navigatieapparaat 10 metingen gebruiken zoals opge-
nomen door een versnellingsmeter zoals hierboven beschreven om de gebruiker van de
huidige positie naar de “positie geparkeerd voertuig” te begeleiden. _

Volgens een uitvoeringsvorm omvat hét ‘navigatieapparaat 10 geen routebereke-
ningssoftware, en is slechts een kaartkijkapparaat, omvattende een positieapparaat 23.
Een dergelijk navigatieapparaat 10 kan gebruikt worden om de huidige positie van een
gebruiker weer te geven op het beeldscherm 18, samen met de “positie geparkeerd

voertuig” wanneer de gebruiker de menuoptie “vind voertuig” selecteert.

Stroomdiagram

Fig. 6 toont schematisch een stroomdiagram, welke de acties toont zoals
achtereenvolgens kunnen worden uitgevoerd door het navigatieapparaat 10 volgens de
uitvoeringsvormen die hierboven zijn beschreven met betrekking tot het terugnavigeren
naar de “positie geparkeerd voertuig”.

In een eerste actie 110 ontvangt de verwerkingseenheid 11 een instructie om te-
rug te navigeren naar het voertuig”, bijvoorbeeld in de vorm van een instructie ‘vind
voertuig”. Zodra de verwerkingseenheid 11 deze instructie ontvangt, haalt het de opge-
slagen “positie geparkeerd voertuig op uit het geheugenapparaat 12, 13, 14, 15 in actie
111. .

In een volgende actie 112 instrueert het het positieapparaat 23 om de huidige po-
sitie- van het navigatieapparaat 10 te meten. Uiteraard kan het positieapparaat 23 zijn
ingericht om continu de positie van het navigatieapparaat 10 te meten, of op regelma-

tige tijdsintervallen. In dat geval hoeft het navigatieapparaat 10 niet het positieapparaat
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te instrueren om de huidige positie te meten, maar kan het simpelweg de laatste posi-
tiemeting, zoals uitgevoerd door het positieapparaat 23 uitlezen.

Gebaseerd op de huidige positie van het navigatieapparaat 10 (startpositie) en de
“nositie geparkeerd voertuig” (bestemming) kan het navigatieapparaat 10 een route be-
rekenen naar de “positie geparkeerd voertuig” met gebruikmaking van routeberekening,
zoals bekend zal zijn aan een deskundige. |

Uiteraard zijn vele variaties denkbaar. Een navigatieapparaat 10 kan bijvoorbeeld

de acties uitvoeren, zoals getoond in fig. 5 en 6 in verschillende volgorden.

Verdere opmerkingen
Wanneer een gebruiker zijn/haar voertuig parkeert en zijn/haar reis continueert

zonder het voertuig, verwijdert hij/zij het navigatieapparaat 10 van het voertuig om het
mee te nemen. Zodra het navigatieapparaat 10 detecteert dat het voertuig wordt gepar-
keerd, bepaalt het navigatieapparaat de huidige positie van het navigatieapparaat 10
met gebruikmaking van positieapparaat 23 en slaat de positie op in het geheugena-
papraat 12, 13, 14, 15. Deze positie kan bijvoorbeeld worden gelabeld als “positie ge-
parkeerd voertuig”.

Het navigatieapparaat 10 kan detecteren dat de auto geparkeerd wordt, omdat het
detecteert dat het verwijderd wordt van een koppelsysteem 30, of detecteert dat de ont-
steking wordt uitgeschakeld, enz.

Het zal begrepen worden dat het geen probleem is als het navigatieapparaat 10
per abuis wordt getriggerd om een bepaalde positie op te slaan als “positie geparkeerd
voertuig” (bijvoorbeeld wanneer het navigatigapparaat wordt ontkoppeld tijdens een
reis), zolang de per abuis opgeslagen “positie geparkeerd voertuig” wordt overgeschre-
ven op een later tijdstip met een correcte “positie geparkeerd voertuig”.

Wanneer de gebruiker van het navigatieapparaat 10 zijn/haar auto wil terugvin-
den, triggert hij/zij het navigatieapparaat 10 om de “positie geparkeerd voertuig” op té
halen uit het geheugenapparaat 12, 13, 14, 15 en begint te navigeren naar die positie.
De gebruiker kan bijvoprbeeld het navigatieapparaat 10 triggeren om te navigeren naar
de “positie geparkeerd voertuig” door het selecteren van een speciale optie in een
menu, bijvoorbeeld aangegeven met “vind voertuig”. -

Het zal begrepen worden dat de term voertuig zoals gebryikt in deze tekst kan

verwijzen naar allerlei soorten van transport, zoals auto’s, motorfietsen, fietsen, enz.
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Het zal verder begrepen worden dat het navigatieapparaat 10 geladen kan zijn
met een computerpogramma voor het uitvoeren van één of meer van de uitvoerings-
vormen zoals hierboven beschreven. Het computerprogramma kan instructies omvatten
die leesbaar zijn door de verwerkingseenheid 11 die de verwerkingseenheid 11 besturen
om één of meer van de uitvoeringsvormen die hierboven beschreven zijn uit te voeren.

Volgens een verdere uitvoeringsvorm kan het navigatieapparaat 10 een “handma-
tige” positie opslagmodus omvatten. Een dergelijke modus verschaft de gebruiker via
de user interface (bijvoorbeeld via display 18), met de optie om de huidige positie van
het navigatieapparaat 10, zoals gemeten door het positieapparaat 23 op te slaan en het
te labellen als “positie geparkeerd voertuig”. Het navigatieapparaat 10 kan bijvoorbeeld
een virtuele knop verschaffen via een aanraakscherm. Dit kan gedaan worden zelfs
wanneer de ontsteking is aangeschakeld en/of het navigatieapparaat 10 is gekoppeld.

Volgens een uitvoeringsvorm kan het navigatieapparaat 10 zijn ingericht om een
aantal van laatste “posities geparkeerd voertuig” in geheugenapparaat 12, 13, 14, 15 op
te slaan in een geschiedenislijst. Een dergelijke geschiedenislijst van laatste “posities
geparkeerd voertuig” kan worden toegevoegd aan een lijst van “favoriete parkeerposi-
ties”, danwel automatisch of op verzoek/bevestiging van een gebruiker. Het navigatie-
apparaat 10 kan ook statisticken bijhouden van hoe vaak de gebruiker op dezelfde lo-
catie of locaties dichtbij elkaar parkeert. Dergelijke “posities geparkeerd voertuig”
kunnen automatisch worden toegevoegd aan een lijst van interessante punten (points of
interest (POD)). De lijst van POI’s kan georganiseerd worden in verschillende catego-
rie&n, zoals “favorieten” of “parkeerpunten”. De geschiedenislijst kan ook een dynami-
sche lijst zijn van recente “posities geparkeerd voertuig”.

De opgeslagen “posities geparkeerd voertuig” kunnen hergebruikt worden wan-
neer het navigatieapparaat 10 wordt gebruikt om te navigeren naar een positie in de na-
bijheid van een eerder opgeslagen positie “geparkeerd voertuig”. Dit vermindert de op-
zettijd van de route. De gebruiker zal geleid worden naar parkeerplekken waar hij/zij
reeds bekend mee is, zodat de gebruiker zijn/haar parkeerplaats en/of zijn/haar gepar-
keerde voertuig ook eenvoudiger vindt.

Dit kan ook helpen om tefug te navigeren naar één van de eerdere parkeerplaat-
sen als de gebruiker iets is vergeten en/of daar weer naartoe moet gaan. Als deze par-
keerplaats nieuw is voor de gebruiker, is er een hoge waarschijnlijkhéid dat hij/zij die
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plek een tweede keer niet zal vinden zonder een dergelijke geschiedenislijst van “posi-

ties geparkeerd voertuig”.
Terwijl specifieke uitvoeringsvormen van de uitvinding hierboven zijn beschre-
. ven, zal het begrepen worden dat de uitvinding anders dan beschreven in de praktijk
5  gebracht kan worden, bijvoorbeeld, de uitvinding kan de vorm aannemen van een com-
puterprogramma, omvattende één of meer sequenties van machineleesbare instructies
die een ‘werkwijze beschrijven zoals hierboven beschreven, of een dataopslagmedium
(bijvoorbeeld, halfgeleidergeheugen, magnetisch of optische disk) welke een dergelijk
computerprogramma daarin opgeslagen heeft. Het zal begrepen worden door een des-
10 . kundige dat alle softwarecomponenten ook gevormd kunnen worden als hardware

componenten.

De beschrijvingen hierboven zijn illustratief bedoeld, niet beperkend. Dus het zal
duidelijk zijn voor een deskundige dat modificaties gedaan kunnen worden aan de uit-
vinding zoals beschreven zonder buiten de omvang van de hieronder uiteengezette con-

15 clusies te komen.

1030943"
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Conclusies

1. Navigatieapparaat omvattende een verwerkingseenheid (11), waarbij het

navigatieapparaat (10) is ingericht om

- het parkeren van een voertuig te detecteren, en wanneer parkeren wordt gedetec-
teerd,

- informatie met betrekking tot de positie van het geparkeerde voertuig vast te stel-
len, en

- informatie met betrekking tot de positie van het geparkeerde voertuig op te slaan.

2.  Navigaticapparaat volgens conclusie 1, waarin het navigatieapparaat verder
een geheugenapparaat (12, 13, 14, 15) en een positieapparaat (23) omvat, waarbij de
verwerkingseenheid (11) is ingericht om te communiceren met het geheugenapparaat
(12, 13, 14, 15) en het positieapparaat (23), en - '

- de informatie met betrekking tot de positie van het geparkeerde voertuig wordt
vastgesteld met gebruikmaking van het positieapparaat (23) en

- de informatie met betrekking tot de positie van het geparkeerde voertuig wordt
opgeslagen in het geheugenapparaat (12, 13, 14, 15).

3.  Navigaticapparaat volgens conclusie 2, waarin het positieapparaat (23) ge-
bruik maakt van ten minste één van een wereld navigatie satelliet systeem (global navi-
gation satellite system, “GNSS™), zoals wereld positie satelliet systeem (global positio-
ning satellite system “GPS”) om informatie vast te stellen met betrekking tot de positie

van het navigatieapparaat (10).

4. Navigatieapparaat volgens één van de voorgaande conclusies, waarin het
parkeren van een voertuig wordt gedetecteerd door het detecteren dat een verbinding of
interactie tussen het navigatieapparaat en het voertuig en/of een koppelsysteem (30)

wordt verbroken. .

5. Navigatieapparaat volgens conclusie 4, waarin het navigatieapparaat (10) is

ingericht om gekoppeld te worden met het koppelsysteem (30) en waarin het navigatie-

!IjOS 0943
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apparaat (10) het parkeren van een voertuig detecteert door het detecteren van het ont-
koppelen van het navigatiesysteem (10) van het koppelsysteem (30).

6. Navigatieapparaat volgens conclusie 5, waarin het ontkoppelen van het
navigatiesysteem (10) van het koppelsysteem (30) wordt gedetecteerd met gebruikma-

king van één van een loslaatknop, een nabijheidssensor, een contactsensor.

7. Navigatieapparaat volgens één van de voorgaande conclusies, waarin het
navigatieapparaat (10) een ontstekingsdetectie-eenheid (52) omvat welke is ingericht
om te communiceren met het navigatieapparaat (10), waarbij het navigatieapparaat (10)
is ingericht om het parkeren van een voertuig te detecteren gebaseerd op informatie die

wordt ontvangen van de ontstekingsdetectie-eenheid (52).

8.  Navigaticapparaat volgens één van de voorgaande conclusies, waarin het
navigatieapparaat (10) het parkeren van een voertuig detecteert wanneer het navigatie-
apparaat (10) wordt uitgeschakeld. '

9. Navigatieapparaat volgens conclusie 3, waarin het parkeren van het voer-
tuig wordt gedetecteerd door het verlies van een signaal van het wereld navigatie satel-

liet systeem (GNSS) zoals deze gedetecteerd wordt het positieapparaat (23).

10. Navigatieapparaat volgens één van de conclusies 2 — 9, waarbij het
navigatieapparaat (10) is ingericht om het parkeren van een voertuig te detecteren door

het analyseren van positiegegevens zoals gemeten door het positieapparaat (23).

11. Navigatieapparaat volgens conclusie 10, waarin het navigatieapparaat (10)
de positiegegevens analyseert zoals gemeten door het positieapparaat (23) teneinde het
parkeren van een voertuig te detecteren door het vergelijken van de positiegegevens

met kaartgegevens die zijn opgeslagen in het geheugenapparaat (12, 13, 14, 15).

12. Navigatieapparaat volgens één van de conclusies 10 — 11, waarin het

. navigatieapparaat (10) de positiegegevens zoals gemeten door het poéitieapparaat (23)

analyseert om het parkeren van een voertuig te detecteren door het analyserén van ten
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minste één van: de snelheid van het navigatieapparaat (10), de hoeveelheid bochten, de

scherpte van bochten.

13. Navigatieapparaat volgens één van de conclusies 2 — 12, waarin het
vaststellen en opslaan van informatie met betrekking tot de positie van het geparkeerde
voertuig met gebruikmaking van het positieapparaat (23) ten minste gedeeltelijk wordt

gedaan nadat het parkeren van een voertuig wordt gedetecteerd.

14. Navigatieapparaat volgens conclusie 13, waarin het positieapparaat (23) ten

minste één van een versnellingsmeter, gyroscoop, inertiesensor omvat.

15. Navigatieapparaat volgens één van de conclusies 2 — 14, waarbij het
navigatieapparaat (10) is ingericht om _
- de opgeslagen informatiec met betrekking ‘tot de positie van het geparkeerde voer-
tuig op te halen uit het geheugenapparaat (12, 13, 14, 15) en navigatie-instructies te

verschaffen van een huidige positie naar de positie van het geparkeerde voertuig.

16. Navigatieapparaat volgens één van de voorgaande conclusies, waarin het
navigatieapparaat (10) is ingericht om
- de informatie met betrekking tot de positie van het geparkeerde voertuig op te
slaan in een geschiedenislijst, omvattende een veelheid van “posities geparkeerd voer-
tuig”.

17. Voertuig, omvattende een navigatieapparaat (10) volgens één van de

conclusies.

18. Werkwijze voor het opslaan van de positie van een geparkeerd voertuig,

omvattende;

- het detecteren vap het parkeren van een voertuig, en, wanneer parkeren wordt
gedetecteerd,

- vaststellen van informatie met betrekking tot de positie van het geparkeerde voer-
tuig, en ’

- opslaan van de informatie met betrekking tot de positie van het geparkeerde.
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19. Werkwijze volgens conclusie 18, verder omvattende
- ophalen van de opgeslagen informatie met betrekking tot de positie van het
geparkeerde voertuig en
- het verschaffen van navigatie-instructies van een huidige positie naar de positie

5 van het geparkeerde voertuig.

20. Computerprogramma, dat wanneer geladen op een computerinrichting, is

ingericht om de werkwijze volgens één van de conclusies 18 — 19 uit te voeren.

10 . 21. Gegevensdrager, omvattende een computerprogramma volgens conclusie
20.

1030943~
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een gebruik, een tentoonstelling of een ander middel ggg&gxﬁﬂ:&dﬁg‘umamen. en deze combinatie voor een

*P* document gepubliceerd voor de datum van indie -
maar na de 'i)ngeroepen datum van voorrang g *&" document dat deel uitmaakt van dezelfde octroolfamilie
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