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Patentkrav 

1. Automatisk system (100) for å detektere en ytre skade på et kjøretøy, som 

omfatter: 

a. minst ett kamera (103) som er installert i et bildetakingsfelt (102) for å ta 

«utleveringssett» (301a) og «innleveringssett» (301b) med bilder av et kjøretøy som 5 

dekker hele den ytre overflaten på kjøretøylegemet under utlevering og innlevering av 

kjøretøyet, der hvert av bildene i settene blir tatt uansett hvordan kjøretøyet beveger 

seg eller hvordan kjøretøyet er orientert i forhold til det bildetakende kameraet; 

b. en transformasjonsenhet (407) som er konfigurert til å separat transformere 

hvert par med delbilder for henholdsvis «utlevering» og «innlevering», til et samme 10 

plan, der transformasjonen ytterligere omfatter å utføre én eller flere av: forskyvning, 

rotasjon og zoom av et første bilde i forhold til et andre bilde i paret; 

c. en sammenlikningsenhet (409) som er konfigurert til å separat sammenlikne 

piksel for piksel hvert av transformerte par med delbilder for «utlevering» og 

«innlevering», for derved å detektere en forskjell over en forhåndsdefinert terskel, og 15 

til å varsle når en slik forskjell over terskelen er detektert; 

der systemet er karakterisert ved at det ytterligere omfatter: 

d. en database (307) for å forhåndslagre bilder av basisdeler av minst ett 

kjøretøy, der basisdelene er valgt blant kjøretøyets dørhåndtak, vindusviskere, høyre 

og venstre speil, de fire hjulene, bilskiltene, lysene og produsentmerkene; 20 

e. en første fastsettingsenhet (402) som er konfigurert til, basert på de 

forhåndslagrede bildene av basisdeler (307), å bestemme plasseringen av én eller 

flere basisdeler på bilder i «utleveringssettet» og «innleveringssettet» med tatte 

bilder; 

f. en andre fastsettingsenhet (403) som er konfigurert til, basert på de bestemte 25 

plasseringene av den ene eller de flere basisdelene av kjøretøyet på hvert av de tatte 

bildene, å bestemme plasseringen av «andre deler» som fins på kjøretøyets ytre på 

«utleveringssettet» og «innleveringssettet» med bilder, der de «andre delene» er 

generelt større deler av kjøretøyet så som dører, en fremre og en bakre støtfanger, et 

tak og et panser, slik at de danner delbildene for henholdsvis «utlevering» og 30 
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«innlevering», som skal tilveiebringes inn i transformasjonsenheten (407), der å 

bestemme de «andre delene» ved hjelp av den andre fastsettingsenheten (403) er 

basert på konstante relative plasseringer mellom «basisdelene» og hver av de «andre 

delene». 

2. System ifølge krav 1, der «utleveringssettet» og «innleveringssettet» med 5 

bilder blir tatt til ulike tider, muligens av ulike sett av ett eller flere kameraer. 

 

3. System ifølge krav 1, der hvert av kameraene har en oppløsning på minst 2 

megapiksler. 

 10 

4. System ifølge krav 1, der varselet ytterligere omfatter en plasseringsangivelse 

innenfor minst ett delbilde i paret. 

 

5. System ifølge krav 1, der den første fastsettingsenheten er konfigurert til å 

anvende bildegjenkjenningsteknikker. 15 

 

6. System ifølge krav 1, der settet med «utleveringsbilder» er et redusert sett 

som bare omfatter bilder fra én side av kjøretøyet, og der systemet ytterligere 

omfatter en speilingsmodul som er konfigurert til å transformere et bilde av en første 

side av kjøretøyet til et bilde av den andre siden av kjøretøyet. 20 

 

7. System ifølge krav 1, der hvert av «utleveringssettet» og «innleveringssettet» 

omfatter bilder som dekker hele kjøretøyets ytre. 

 

8. System ifølge krav 1, som ytterligere omfatter en skade–kostnad-database, og 25 

en modul for å estimere kostnaden ved skaden basert på en del som ble angitt av 

varselet og på skade–kostnad-databasen. 

 

9. System ifølge krav 1, til bruk for én eller flere av: et bilutleie- eller 

leasingselskap for kjøretøyer, et driftsselskap for en kjøretøyflåte, et 30 

forsikringsselskap, et verksted for kjøretøyer, et driftsselskap for autonome 

kjøretøyer, et bilselgerselskap, et bildelingsselskap eller en bilforhandlerforretning. 

 

10. Framgangsmåte for å automatisk detektere en ytre skade på et kjøretøy, som 

omfatter: 35 
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a. å ta, ved hjelp av minst ett kamera (103) som er installert i et bildetakingsfelt 

(102), et sett med «utleveringsbilder» (301a) av et kjøretøy, som dekker hele den 

ytre overflaten på kjøretøylegemet under utlevering av kjøretøyet, der hvert av 

bildene blir tatt uansett hvordan kjøretøyet beveger seg eller hvordan kjøretøyet er 

orientert i forhold til det bildetakende kameraet; 5 

b. å ta, ved et senere tidspunkt, et sett med «innleveringsbilder» (301b) av 

kjøretøyet, ved hjelp av minst ett kamera (103) som er installert i et bildetakingsfelt 

(102), som dekker hele den ytre overflaten på kjøretøylegemet under innlevering av 

kjøretøyet, der hvert av bildene også blir tatt uansett hvordan kjøretøyet beveger seg 

eller hvordan kjøretøyet er orientert i forhold til det bildetakende kameraet, og 10 

muligens også ved hjelp av andre kameraer enn de som tok «utleveringsbildene»; 

c. å aktivere en transformasjonsenhet (407) for å separat transformere hvert par 

med delbilder for henholdsvis «utlevering» og «innlevering», til et samme plan, der 

transformasjonen ytterligere omfatter å utføre én eller flere av: forskyvning, rotasjon 

og zoom av et første bilde i forhold til det andre bildet i paret; 15 

d. å separat sammenlikne (409) piksel for piksel hvert av de transformerte 

parene med delbilder for «utlevering» og «innlevering», for derved å detektere en 

forskjell over en forhåndsdefinert terskel, og til å varsle når en slik forskjell over 

terskelen er detektert; 

der framgangsmåten ytterligere er karakterisert ved: 20 

e. å forhåndslagre (307) i en database bilder av basisdeler av minst ett kjøretøy, 

der basisdelene er valgt blant kjøretøyets dørhåndtak, vindusviskere, høyre og 

venstre speil, de fire hjulene, bilskiltene, lysene og produsentmerkene; 

f. å aktivere en første fastsettingsenhet (402) for å bestemme, basert på de 

forhåndslagrede bildene av basisdeler (307), plasseringen av én eller flere basisdeler 25 

på bilder i «utleveringssettet» og på bilder i «innleveringssettet» med bilder; 

g. å aktivere en andre fastsettingsenhet (403) for å bestemme, basert på 

plasseringene av den ene eller de flere basisdelene av kjøretøyet på bildene, 

plasseringen av «andre deler» som fins på kjøretøyets ytre på «utleveringssettet» og 

«innleveringssettet» med bilder, der de «andre delene» er generelt større deler av 30 

kjøretøyet så som dører, en fremre og en bakre støtfanger, et tak og et panser, slik at 
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de danner delbildene for henholdsvis «utlevering» og «innlevering», der å bestemme 

de «andre delene» ved hjelp av den andre fastsettingsenheten (403) er basert på 

konstante relative plasseringer mellom «basisdelene» og hver av de «andre delene». 

11. Framgangsmåte ifølge krav 10, der hvert av kameraene har en oppløsning på 

minst 2 megapiksler. 5 

 

12. Framgangsmåte ifølge krav 10, der varselet ytterligere omfatter en 

plasseringsangivelse innenfor minst ett delbilde i paret. 

 

13. Framgangsmåte ifølge krav 10, der den første fastsettingsenheten anvender 10 

bildegjenkjenningsteknikker. 

 

14. Framgangsmåte ifølge krav 10, der settet med «utleveringsbilder» er et 

redusert sett som bare omfatter bilder fra én side av kjøretøyet, og der 

framgangsmåten ytterligere omfatter et speilingstrinn for å transformere et bilde av 15 

en første side av kjøretøyet til et bilde av den andre siden av kjøretøyet. 

 

15. Framgangsmåte ifølge krav 10, der hvert av «utleveringssettet» og 

«innleveringssettet» omfatter bilder som dekker hele kjøretøyets ytre. 

 20 

16. Framgangsmåte ifølge krav 10, som ytterligere omfatter en skade–kostnad-

database, og der framgangsmåten ytterligere omfatter et trinn med å aktivere en 

modul for å estimere kostnaden ved skaden basert på en del som ble angitt av 

varselet og på skade–kostnad-databasen. 

 25 

17. Framgangsmåte ifølge krav 10, til bruk for én eller flere av: et bilutleie- eller 

leasingselskap for kjøretøyer, et driftsselskap for en kjøretøyflåte, et 

forsikringsselskap, et verksted for kjøretøyer, et driftsselskap for autonome 

kjøretøyer, et bilselgerselskap, et bildelingsselskap eller en bilforhandlerforretning. 
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