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Patentkrav

1. Ett fordon (2) innefattande en fardskrivare (4) anpassad att lagra information
som avspeglar fordonets rorelse, fordonet innefattar vidare

en forsta rorelsesensor (6) anpassad att avge en forsta rorelsesignal (8) som avspeglar
fordonets rorelse,

ett fordonssikerhetssystem, foretradesvis ett korfaltsvaktsystem (LDW) (10) eller ett
nédbromssystem (AEBS) (12), som innefattar en andra rorelsesensor (14) anpassad att
detektera fordonets rorelse, varvid den andra rorelsesensorn dr anpassad att avge en andra
rorelsesignal (16) som avspeglar fordonets rorelse,

kdnnetecknad av att ndimnda andra rorelsesensor dr en kamera monterad s att
fordonets rorelse 1 forhallande till omgivningen kan detekteras, och att

fordonet innefattar en verifieringskrets (18) anpassad att mottaga ndmnda forsta och andra
rorelsesignaler, varvid verifieringskretsen innefattar en jimforelsekrets (20) anpassad att
jamfora ndmnda forsta och andra rorelsesignaler och generera en verifierad rorelsesignal
(22) 1 beroende av jamforelsen, och att ndmnda verifierade rorelsesignal dr anpassad att

lagras 1 ndmnda fardskrivare som en verifierad representation av fordonets rorelse.

2. Fordon enligt krav 1, varvid verifieringskretsen dr dessutom anpassad att
generera en verifieringssignal (24) som anger resultatet av jamforelsen mellan

rorelsesignalerna.

3. Fordon enligt krav 1 eller 2, varvid verifieringskretsen dr anordnad i ndmnda

fardskrivare.

4. Fordon enligt nagot av kraven 1-3, varvid ndmnda forsta rorelsesensor ér

anordnad 1 anslutning till fordonets vixelldda.
5. Fordon enligt ndgot av kraven 1-4, varvid ndmnda f6rsta och andra
rorelsesignaler innefattar tidsinformation avseende tidpunkten dé fordonets rorelse

detekterades,

6. Fordon enligt nagot av kraven 1-5, varvid nimnda verifieringskrets
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innefattar ett minne (26) for lagring av nimnda forsta och andra rorelsesignaler.

7. Metod i samband med en fardskrivare for ett fordon, innefattande att:
a) avge en forsta rorelsesignal som avspeglar fordonets rorelse,
b) detektera fordonets rérelse med en andra rérelsesensor, som dr en kamera

monterad s att fordonets rorelse 1 forhallande till omgivningen kan detekteras, dir den
andra sensorn dr anordnad i ett fordonssdkerhetssystem, foretridesvis ett
korfaltsvaktsystem (LDW) eller ett nddbromssystem (AEBS),

c) avge en andra rorelsesignal i beroende av utsignalen frdn den andra

rorelsesensorn som avspeglar fordonets rorelse,

d) mottaga i en verifieringskrets nimnda forsta och andra rérelsesignaler,
e) jamfora ndmnda forsta och andra rérelsesignaler, och
) generera en verifierad rorelsesignal i beroende av jadmforelsen, och att

ndmnda verifierade rorelsesignal dr anpassad att lagras i nimnda fardskrivare som en

verifierad representation av fordonets rorelse.

8. Metod enligt krav 7, innefattande att generera en verifieringssignal som

anger resultatet av jimforelsen mellan rorelsesignalerna.

9. Metod enligt krav 7 eller 8, varvid verifieringskretsen dr anordnad 1 ndmnda
fardskrivare.
10. Metod enligt nagot av kraven 7-9, varvid ndimnda forsta roérelsesensor ar

anordnad 1 anslutning till fordonets vixelldda.

11. Metod enligt nagot av kraven 7-10, varvid ndmnda forsta och andra
rorelsesignaler innefattar tidsinformation avseende tidpunkten dé fordonets rorelse

detekterades.

12. Metod enligt nagot av kraven 7-11, varvid ndmnda verifieringskrets

innefattar ett minne for lagring av ndmnda f6rsta och andra rorelsesignaler.
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