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DESCRIPCION
Método de control y dispositivo de control para un dispositivo limpiaparabrisas
Estado del arte

La presente invencién hace referencia a un método de control de acuerdo con el concepto general de la
reivindicacion 1, y a un dispositivo de control de acuerdo con el concepto general de la reivindicacion 7 para un
dispositivo limpiaparabrisas.

La patente DE 10 2006 016 774 describe un método de control de esta clase. Dicha patente describe un sensor de
lluvia que se encuentra dispuesto en un vehiculo a motor, y que presenta una camara y un procesador. La camara
captura una imagen de una escena en el exterior del vehiculo a motor, con una distancia focal infinita, a través de un
parabrisas de un vehiculo a motor. El procesador detecta lluvia en base a un grado de dispersion de las intensidades
de los pixeles en la imagen, en comparacion con una intensidad media de los pixeles.

Un método de control para un dispositivo limpiaparabrisas, se conoce de la patente DE 102 30 200. Un dispositivo
de control analiza el contraste de una imagen Optica que hace referencia a un parabrisas, particularmente el
parabrisas de un vehiculo a motor, con el fin de deducir las propiedades de los objetos sobre un limpiaparabrisas a
partir del contraste, y para controlar el dispositivo limpiaparabrisas en correspondencia.

Una desventaja consiste en que el analisis también incluye objetos que no se encuentran sobre el parabrisas. Por
consiguiente, el andlisis resulta extenso y requiere de mucho tiempo.

Revelacion de la presente invencién

El objeto de la presente invencién consiste en crear un método de control mejorado y un dispositivo de control
mejorado para un dispositivo limpiaparabrisas, que resulten apropiados para identificar otros objetos sobre un
parabrisas.

El objeto de la presente invencién se resuelve mediante un método de control con las caracteristicas de la parte
caracteristica de la reivindicacion 1, y mediante un dispositivo de control con las caracteristicas de la parte
caracteristica de la reivindicacion 7.

La presente invencién hace referencia a un método de control para un dispositivo limpiaparabrisas que presenta las
siguientes etapas: generacion de una primera imagen Optica de una zona de representacion en un primer instante en
el tiempo; generacidon de una segunda imagen Optica de la zona de representacion en un segundo instante en el
tiempo; comparacion de la primera imagen oOptica con la segunda imagen 6ptica; generacion de una tercera imagen
Optica de la zona de representacion en un tercer instante en el tiempo después de un accionamiento de un
limpiaparabrisas; comparacion de la tercera imagen Optica con la primera imagen 6ptica para detectar un objeto que
se representa tanto en la tercera imagen Optica como en la primera imagen 6ptica; y emision de una orden de
accionamiento del limpiaparabrisas en relacién con un resultado de la comparacion, sin considerar el objeto. La
comparacion de dos imagenes opticas en diferentes momentos, permite diferenciar objetos que se mueven en
relacion con una camara que genera la imagen 6ptica, de objetos que no se mueven en relaciéon con la camara. En
el caso de esta clase de objetos se puede tratar, por ejemplo, de sefializaciones en la calzada o de vehiculos que
pasan, que también son detectados por la camara. A continuacion, se consideran sélo objetos que no se mueven en
relacién con la camara. De esta manera, se reduce el trabajo de analisis.

De manera alternativa, también se puede utilizar la segunda imagen éptica en lugar de la primera imagen éptica. Los
objetos que no pueden ser apartados por el limpiaparabrisas, de esta manera no inician un proceso de limpieza. Los
objetos que, por ejemplo, se encuentran sobre la cubierta del motor y se representan de manera nitida, tampoco
inician un proceso de limpieza. Los pixeles del objeto que se presenta tanto en la primera imagen 6ptica como en la
segunda imagen Optica, también se pueden almacenar de manera permanente, de manera que dichos pixeles no
inicien un proceso de limpieza después de una nueva puesta en marcha del vehiculo a motor.

En un perfeccionamiento de la forma de ejecucion preferida, se genera una primera imagen de borde a partir de la
primera imagen Optica, y se genera una segunda imagen de borde a partir de la segunda imagen optica. Las
imagenes de borde resultan particularmente apropiadas para diferenciar objetos individuales.

En otro perfeccionamiento de la forma de ejecucion preferida, la primera imagen optica y la segunda imagen Optica
se almacenan en forma de pixeles, y la primera imagen de borde y la segunda imagen de borde se almacenan en
forma de pixeles. Los pixeles permiten una evaluacion y un procesamiento particularmente simples.
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En otro perfeccionamiento de la forma de ejecucion preferida, en la etapa de la comparacion se multiplica
respectivamente un pixel de la primera imagen de borde por un pixel correspondiente de la segunda imagen de
borde. La multiplicacién permite identificar un objeto comudn en la primera imagen y en la segunda imagen, de una
manera particularmente simple.

En otro perfeccionamiento de la forma de ejecucion preferida, el método de control comprende las siguientes etapas
adicionales: andlisis de un objeto representado, para detectar si el objeto es una gota de lluvia o no; y emision de
una orden de descarga de agente de limpieza en relacion con un resultado del andlisis. El analisis del objeto
representado permite diferenciar las gotas de lluvia sobre el parabrisas de otras suciedades. El agente de limpieza
se descarga sélo cuando resulta absolutamente necesario.

Ademas, resulta concebible un dispositivo de control para un dispositivo limpiaparabrisas, en donde el dispositivo de
control esta disefiado para comparar una primera imagen oOptica de una zona de representacién en un primer
instante en el tiempo, con una segunda imagen Optica de la zona de representacién en un segundo instante en el
tiempo, y para emitir una orden de accionamiento del limpiaparabrisas en relacién con un resultado de la
comparacion.

Breve descripcion del dibujo

A continuacién, se describe en detalle la presente invencidon en relacién con los dibujos. Muestran:

FIG. 1 una vista esquematica de un dispositivo limpiaparabrisas en un parabrisas delantero de un vehiculo a motor;
Fig. 2A una seccion de una primera imagen Optica en un primer instante en el tiempo;

Fig. 2B una seccion de una segunda imagen 6ptica en un segundo instante en el tiempo;

FIG. 2C una imagen del borde de la seccién de la primera imagen 6ptica de la figura 2A;

FIG. 2D una imagen del borde de la seccién de la segunda imagen optica de la figura 2B;

Fig. 2E una primera imagen de multiplicacion de la primera imagen de borde y de la segunda imagen de borde;
Fig. 3A otra seccion de la primera imagen oOptica en el primer instante en el tiempo;

Fig. 3B otra seccién de la segunda imagen 6ptica en el segundo instante en el tiempo;

FIG. 3C unaimagen del borde de la otra seccion de la primera imagen 6ptica de la figura 3A;

FIG. 3D una imagen del borde de la otra seccion de la segunda imagen 6ptica de la figura 3B;

FIG. 3E una segunda imagen de multiplicacion de la imagen del borde de la figura 3A y de la imagen del borde de la
figura 3B;

Fig. 4A otra seccion de la primera imagen optica que representa una gota de lluvia;

FIG. 4B una imagen del borde de la otra seccién de la primera imagen éptica de la figura 4A;
FIG. 5 un diagrama de flujo de un método de control;

FIG. 6A una vista detallada del diagrama de flujo de la figura 5; y

FIG. 6B otra vista detallada del diagrama de flujo de la figura 5.

Formas de ejecucion de la presente invencion

La figura 1 muestra una vista esquematica de un dispositivo limpiaparabrisas en un parabrisas delantero 1 de un
vehiculo a motor. El dispositivo limpiaparabrisas comprende, al menos, un limpiaparabrisas 2 y un dispositivo de
descarga de agente de limpieza 3. El limpiaparabrisas 2 es accionado por un motor del limpiaparabrisas 4, que se
controla mediante un sistema de control del motor 5. El dispositivo de descarga de agente de limpieza 3 comprende,
al menos, una boquilla 6 y un dispositivo de alimentacion de agente de limpieza 7, en el que se encuentra integrado
un recipiente de almacenamiento de agente de limpieza. El dispositivo de alimentacién de agente de limpieza 7 se
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controla mediante un sistema de control del dispositivo de descarga 8, y alimenta con agente de limpieza a, al
menos, una boquilla 6. El parabrisas delantero 1 es capturado en una imagen por una camara 9 en intervalos de
tiempo determinados. La camara 9 esta disefiada de manera que representa de manera nitida una zona en el
interior del vehiculo a motor hasta el parabrisas delantero 1, que se delimita mediante las lineas punteadas 10.
Dicho enfoque nitido de la camara 9 no permite la deteccion de los bordes de los objetos que se encuentran en el
exterior del vehiculo a motor, apartados del parabrisas delantero 1. La camara 9 se encuentra conectada a un
dispositivo de evaluacion o bien, a un dispositivo de control central 11. El dispositivo de evaluacion 11 comprende
una maquina de Von Neumann que presenta un procesador central, un procesador de entrada/salida, vias de
conexiones (bus) y una memoria principal. El procesador central procesa un programa de la maquina, que se
encuentra almacenado en la memoria principal, y que comprende un método de control. El procesador de
entrada/salida se ocupa de la recepcion de datos desde la camara 9, y de la emision de 6rdenes para el sistema de
control del motor 5 y el sistema de control del dispositivo de descarga 8. En lugar de una maquina de Von Neumann,
se puede utilizar también una maquina con otra arquitectura, por ejemplo, una arquitectura Harvard, o el programa
se puede realizar directamente mediante un soporte fisico. Una luz infrarroja adicional puede irradiar el parabrisas
delantero 1 en la oscuridad, de manera que el método de control también se puede utilizar durante la noche.

La figura 5 muestra un diagrama de flujo del método de control, que procesa el procesador central del dispositivo de
evaluacion 11. Las vistas detalladas del diagrama de flujo se representan en detalle en las figuras 6A 'y 6B.

En la etapa S1, la cdmara 9 captura una primera imagen 6ptica Abl en un primer instante en el tiempo tl. En la
figura 2A se muestra una seccién de la primera imagen Optica Abl. Dicha seccion y las secciones consecutivos,
comprenden una pluralidad de puntos de imagen cuadraticos, los denominados pixeles, que pueden presentar
diferentes tonos de gris, y que representan respectivamente una zona dispuesta de manera idéntica, de la imagen
capturada por la camara. Uno de los pixeles de la seccion se indica con el simbolo de referencia 12A. Un objeto
representado se indica con el simbolo de referencia 13A.

En la etapa S2, el dispositivo de evaluacién 11 genera una imagen de borde Kbl a partir de la primera imagen 6ptica
Abl. Para generar la imagen del borde Kbl, el dispositivo de evaluacion 11 utiliza un filtro conocido en el
procesamiento de imagen, como por ejemplo, el filtro del algoritmo de Canny que detecta como pixeles de borde
aquellos cuya intensidad de borde supere un valor umbral determinado. En la figura 2C se representa una seccién
de la imagen de borde Kb1l. Los bordes del objeto representado 13A se indican con el simbolo de referencia 17A. El
pixel 16A corresponde al pixel 12A de la figura 2A.

En la etapa S3 se analiza la imagen del borde Kb1, para establecer si, en el caso representarse un objeto, se trata
de una gota de lluvia. En la figura 4A se representa otra seccion de la primera imagen 6ptica Abl, que presenta una
gota de lluvia representada 13C. Uno de los pixeles de la seccion se indica con el simbolo de referencia 12C. La
figura 4B muestra una imagen del borde correspondiente a la gota de lluvia representada 13c de la figura 4A. Los
bordes de la gota de lluvia representada 13C se indican con el simbolo de referencia 17C. El pixel 16C corresponde
al pixel 12C de la figura 2A. Los bordes 17C de la gota de lluvia representada 13C presentan una estructura anular,
gue resulta caracteristica para una gota de lluvia representada. La estructura anular se genera debido a que la gota
de lluvia es de por si transparente, y la luz se refracta considerablemente en direccion a la camara 9, debido a la
propia forma de la gota de lluvia en su borde.

En la etapa S4, el dispositivo de evaluacién 11 decide si en el caso del objeto representado se trata de una gota de
lluvia 0 no. Cuando en el caso del objeto representado se trata de una gota de lluvia, en la etapa S12, el dispositivo
de evaluacion 11 lanza una orden de accionamiento del limpiaparabrisas hacia el sistema de control del motor 5, que
a partir de la misma, por su parte, ordena al motor del limpiaparabrisas 4 el accionamiento del limpiaparabrisas 2. El
método de control continlia después con la etapa S13. Cuando en el caso de que el objeto representado no se trate
de una gota de lluvia, la cdmara 9 captura una segunda imagen Ab2 en un segundo instante en el tiempo t2 (etapa
S5). La figura 2B muestra una seccion de la segunda imagen éptica Ab2. Uno de los pixeles que corresponde al
pixel 12A, se indica con el simbolo de referencia 14A. Un objeto representado que resulta idéntico al objeto
representado 13A, se indica con el simbolo de referencia 15A.

En la etapa S6, el dispositivo de evaluacion 11 genera una imagen de borde Kb2 a partir de la segunda imagen
Optica Ab2. La figura 2D muestra una seccion de la imagen del borde Kb2 de la segunda imagen 6ptica Ab2 de la
figura 2B. Los bordes del objeto representado 15A se indican con el simbolo de referencia 19A. El pixel 18a
corresponde al pixel 14A de la figura 2A.

En la etapa S7, el dispositivo de evaluacién 11 multiplica respectivamente un pixel de la imagen del borde Kb1, por
un pixel correspondiente de la imagen del borde Kb2, para obtener una primera imagen de multiplicacion Mb1l. La
figura 2E muestra una seccion de la primera imagen de multiplicacion Mbl de la imagen del borde Kbl y de la
imagen del borde Kb2. Uno de los pixeles que corresponde a los pixeles 16A y 18A, se indica con el simbolo de
referencia 21A.
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Dado que el objeto, que se representa como 13A 6 15A, es, por ejemplo, una mancha sobre el parabrisas 1, la
imagen del objeto se muestra estatica en una zona determinada de la representacion. Por consiguiente, una
estructura 20A de la imagen de multiplicacién corresponde respectivamente también al objeto representado 17A 6
19A. En la etapa S8, el dispositivo de evaluacion 11 comprueba si, al menos, un punto de la imagen de
multiplicacion Mbl es diferente a cero o, de manera alternativa, si una estructura de la imagen de multiplicacion
coincide con los objetos representados. En la etapa S9, cuando este es el caso, el dispositivo de evaluacion 11
lanza una orden de accionamiento al sistema de control del motor del limpiaparabrisas 4, y una orden de descarga
del agente de limpieza al sistema de control del dispositivo de descarga 8. El método de control también se puede
conformar de manera que el limpiaparabrisas 2 no se active mediante una Unica gota de lluvia detectada.
Adicionalmente, también se puede controlar la frecuencia del limpiaparabrisas 2 en relacion con la cantidad de gotas
de lluvia detectadas. El limpiaparabrisas y el dispositivo de descarga de agente de limpieza, se pueden activar
también a partir de un nimero determinado de manchas.

Las figuras 3A y 3B muestran otra seccion de la primera imagen oOptica Abl o bien, de la segunda imagen Optica
Ab2. Dichas secciones adicionales se procesan de manera paralela a las demas secciones de la misma imagen
Optica. Uno de los pixeles de la seccion adicional de la primera imagen Optica Abl, se indica con el simbolo de
referencia 12B. Un objeto representado de la seccion adicional de la primera imagen 6ptica Abl, se indica con el
simbolo de referencia 13B. Uno de los pixeles de la seccién adicional de la segunda imagen Optica Ab2, se indica
con el simbolo de referencia 14B. Un objeto representado de la seccién adicional de la segunda imagen éptica Ab2,
se indica con el simbolo de referencia 15B. La figura 3C muestra una imagen del borde de la seccién adicional de la
primera imagen o6ptica de la figura 3A. Los bordes del objeto representado 13B se indican con el simbolo de
referencia 17B. El pixel 16B corresponde al pixel 12B de la figura 2A. La figura 3D muestra una imagen del borde de
la otra seccion de la segunda imagen optica de la figura 3B. Los bordes del objeto representado 15B se indican con
el simbolo de referencia 19B. El pixel 18B corresponde al pixel 14B de la figura 2B. La figura 3E muestra una
segunda imagen de multiplicacion Mb2 de la imagen del borde de la figura 3C y de la imagen del borde de la figura
3D. Uno de los pixeles que corresponde a los pixeles 16B y 18B, se indica con el simbolo de referencia 21B. Dado
que el objeto que se representa como 13B 6 15B, se mueve en relacion con la zona de representacion, cada punto
de la segunda imagen de multiplicacion Mb2 es igual a cero. En la etapa S8, el dispositivo de evaluacion 11
comprueba si, al menos, un punto de la imagen de multiplicacion Mb2 es diferente a cero, o si una estructura de la
segunda imagen de multiplicacion Mb2 coincide con los objetos representados. Este no es el caso, por lo tanto,
debido al objeto en movimiento, el dispositivo de evaluacién 11 no entrega una orden de accionamiento del
limpiaparabrisas al sistema de control del motor 4, ni entrega orden alguna para la descarga de agente de limpieza
al sistema de control del dispositivo de descarga 8.

En la etapa S10, la camara captura una tercera imagen Ab3 en un instante en el tiempo t3. A partir de la tercera
imagen Ab3, la camara 9 genera una tercera imagen del borde Kb3 de Ab3 (etapa S11). Mediante la multiplicacion
de Kbl por Kb3, el dispositivo de evaluacion genera una segunda imagen de multiplicacién Mb2 en la etapa S13. En
la etapa S14, el dispositivo de evaluacion 11 comprueba si, al menos, un punto de la segunda imagen de
multiplicacion Mb2 es diferente a cero, o si una estructura de la segunda imagen de multiplicacion Mb2 coincide con
los objetos representados. Si este fuera el caso, el dispositivo de evaluacion 11 marca el objeto, el punto
concordante o la estructura concordante (etapa S15). Posteriormente, en una ejecucion del método repetitiva,
cuando se genera la imagen de multiplicacion Mbl y Mb2 no es considerado el objeto, el punto concordante o la
estructura concordante durante el analisis en la etapa S3. Por lo tanto, no se considera como gotas de lluvia ni como
un objeto estatico.
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REIVINDICACIONES
1. Método de control para un dispositivo limpiaparabrisas con las siguientes etapas:

- generacion (S1) de una primera imagen Optica (Abl) de una zona de representacién en un primer instante en el
tiempo (t1);

- generacion (S2) de una segunda imagen 6ptica (Ab2) de la zona de representacion en un segundo instante en el
tiempo (t2);

- comparacion (S7) de la primera imagen éptica (Abl) con la segunda imagen Optica (Ab2);
caracterizado por las etapas adicionales:

- generacion de una tercera imagen Optica (Ab3) de la zona de representacion en un tercer instante en el tiempo (t3)
después de un accionamiento de un limpiaparabrisas;

- comparacion (S13) de la tercera imagen 6ptica (Ab3) con la primera imagen éptica (Abl) para detectar un objeto
gue se representa tanto en la tercera imagen 6ptica como en la primera imagen 6ptica (Abl); y

- emision (S9) de una orden de accionamiento del limpiaparabrisas en relacion con un resultado de la comparacion,
sin considerar el objeto.

2. Método de control de acuerdo con la reivindicacién 1, caracterizado porque una primera imagen de borde (Kbl)
se genera a partir de la primera imagen 6ptica (Abl), y porque una segunda imagen de borde (Kb2) se genera a
partir de la segunda imagen 6ptica (Ab2).

3. Método de control de acuerdo con la reivindicacion 2, caracterizado porque la primera imagen optica (Abl) y la
segunda imagen o6ptica (Ab2) se almacenan en forma de pixeles, y porque la primera imagen de borde (Kbl) y la
segunda imagen de borde (Kb2) se almacenan en forma de pixeles.

4. Método de control de acuerdo con la reivindicacion 3, caracterizado porque en la etapa de la comparacion (S7)
se multiplica respectivamente un pixel de la primera imagen de borde (Kb1) por un pixel correspondiente de la
segunda imagen de borde (Kb2).

5. Método de control de acuerdo con la reivindicacidon 4, caracterizado porque mediante la multiplicacion de la
primera imagen de borde (Kb1l) por la tercera imagen de borde (Kb3), un dispositivo de evaluacion genera una
segunda imagen de multiplicacion (Mb2) (S13), en donde el dispositivo de evaluacién (11) comprueba (S14) si, al
menos, un punto de la segunda imagen de multiplicacién (Mb2) es diferente a cero, o si una estructura de la
segunda imagen de multiplicacion (Mb2) coincide con el objeto representado.

6. Método de control de acuerdo con las reivindicaciones 3 a 5, caracterizado por las siguientes etapas adicionales:
- analisis (S3) de un objeto representado, para detectar si el objeto es una gota de lluvia o no; y
- emisién (S12) de una orden de descarga de agente de limpieza en relaciéon con un resultado del andlisis.

7. Dispositivo de control para un dispositivo limpiaparabrisas, caracterizado porque el dispositivo de control (11)
esta disefiado para ejecutar el método de acuerdo con una de las reivindicaciones 1 a 6.
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