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DESCRIPCION
Sistema de vision
Campo de la invencion

La presente invencion se refiere a un sistema de visiéon para un vehiculo industrial con semirremolque, trailer,
remolque u otra seccion que se pueda pivotar respecto a la cabina del conductor y se extienda hacia atras, o para un
automovil con remolque, en particular un sistema de camara y monitor para un vehiculo industrial.

En los automoviles se utilizan cada vez mas sistemas de camara y monitor que se utilizan de manera adicional a los
conocidos espejos (retrovisores) o como sustitutos de los mismos. En este caso, se muestran al conductor zonas de
imagen reproducidas en una unidad de reproduccién (monitor) que se graban mediante al menos un aparato de
grabacion de imagenes (por ejemplo, camara o sensor de imagen) para reproducir asi zonas que se detectan y se
representan mediante espejos o zonas que no se pueden detectar mediante espejos. En los vehiculos que no
presentan ventanillas traseras, las zonas mencionadas en ultimo lugar son, por ejemplo, las zonas situadas
directamente por detras del vehiculo. Tales sistemas permiten representar también las zonas del llamado angulo
muerto de manera que el conductor las pueda ver mejor.

No obstante, la superficie de reproduccion para representar la zona de imagen grabada (o las zonas de imagen
grabadas) esta limitada. Sin embargo, el conductor ha de poder captar y comprender de una manera clara y rapida
la informacion representada mediante la unidad de reproduccion. Por la otra parte, toda la zona de imagen grabada
contiene informaciones de importancia diferente, es decir, existen requisitos diferentes en relacién con las
respectivas zonas parciales de imagen, en particular el tamafio de los objetos (por ejemplo, la parte posterior del
vehiculo, el bordillo, etc.). Estos requisitos diferentes varian también con la respectiva situacion de marcha actual.
Asi, por ejemplo, durante la marcha atras, zonas parciales de imagen tienen una importancia diferente (mayor)
respecto a una marcha hacia adelante o una operacion de giro. Por ejemplo, durante una operacion de giro con un
remolque, una zona parcial de imagen (central) de una imagen grabada con una camara orientada esencialmente de
manera longitudinal a lo largo del vehiculo tiene una importancia muy pequefia, porque ésta reproduce mayormente
al remolque. Sin embargo, la misma zona parcial de imagen puede tener una gran importancia durante una marcha
hacia adelante o durante un aparcamiento en bateria en un estacionamiento, es decir, tiene un contenido de
informacién muy alto para el conductor.

El documento EP2623374B1 da a conocer un sistema de visién para un vehiculo industrial para la representacion de
campos de vision, establecidos de manera reglamentaria, de un espejo principal y un espejo de gran angular
(campos de vision 1l y IV) del mismo lado del vehiculo en una cabina de conductor. En el caso del sistema, las
representaciones, que se pueden observar usualmente en el espejo principal y el espejo de gran angular de un lado
del vehiculo, se combinan en una imagen comin que es continua y estda compuesta por al menos dos imagenes
individuales solapadas o directamente contiguas entre si. A fin de poder abarcar al mismo tiempo el campo de vision
del espejo de gran angular y el campo de vision del espejo principal, las imagenes, que tienen diferentes angulos de
imagen o distorsiones y que contienen en cada caso uno de los campos de vision, se agrupan una al lado de otra en
la misma perspectiva, es decir, desde la misma direccion de observacion virtual, modificandose una zona de
modificacion de la imagen con el angulo de imagen mayor, que no esta en correspondencia con la percepcion
natural del ojo humano, de tal modo que, por una parte, no hay una transicién brusca, sino una transiciéon que se
esfuma y se desvanece con respecto a la distorsion provocada por los distintos angulos de observacion entre las
imagenes. La madificacion en la zona de modificacion, que se realiza en la imagen con el angulo de imagen mayor
(campo visual del espejo de gran angular), se lleva a cabo aqui mediante el borrado de filas de pixeles en la zona de
modificacion, lo que provoca una compresion de la zona representada en la zona de modificacion. Por consiguiente,
la superficie de reproduccion disponible se puede aprovechar para representar con un tamafio mayor la zona del
borde mas importante, condicionada por la situaciéon de marcha.

El documento DE19900498B4 da a conocer un procedimiento para supervisar un espacio de observacion
relacionado con el espejo exterior trasero en automaviles, representandose el espacio de observacion, detectado por
camaras o sensores de imagen, en una pantalla. El espacio de observacion contiene una zona orientada en linea
recta hacia atras y una zona angular muerta, detectandose esta Ultima zona en una zona angular mayor que la otra
zona, y las dos zonas se representan una al lado de ofra en la pantalla con una relaciéon de anchura inversamente
proporcional.

El documento DE102013009894A1 da a conocer un sistema de camara y un procedimiento para controlar el sistema
de camara de un vehiculo. El sistema de camara presenta un dispositivo de camara y un dispositivo de visualizacion
para visualizar al menos una seccion de la imagen detectada por el dispositivo de camara, presentando el sistema
de camara dos dispositivos de camara pivotables que graban en cada caso una zona a lo largo y por detras de los
lados longitudinales del vehiculo. Mediante una unidad de control se reciben uno o varios datos de medicion del
vehiculo y a partir de uno o varios datos de medicion del vehiculo se determinan una situacion de marcha actual y
una posicion nominal correspondiente, que depende de la situacién de marcha, y/o un nivel de ampliacion para el
dispositivo de camara que detecta al menos el lado interior de la curva del vehiculo. Esta situaciéon nominal y/o el
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grado de ampliacion determinados, que dependen de la situacion de marcha, se ajustan en el dispositivo de camara
que detecta al menos el lado interior de la curva del vehiculo y la seccién de imagen resultante se visualiza en el
dispositivo de visualizacion.

El documento DE102013015847B3 da a conocer un sistema de visidon que presenta una unidad de grabacion
instalada en el vehiculo con al menos un aparato de grabacion, una unidad de calculo y una unidad de reproduccion,
estando adaptado el aparato de grabacion para detectar una zona de grabacién por detras del vehiculo que contiene
una zona de grabacion, esencialmente no distorsionada y dirigida hacia atras, por detras del vehiculo y una zona de
grabacion, dirigida esencialmente hacia atras, por detras del vehiculo. El sistema de vision esta adaptado para
extraer de la zona de grabacion una primera imagen que corresponde a la zona de grabacion no distorsionada y una
segunda imagen que corresponde a la zona de grabacion dirigida hacia atras y para representar en la unidad de
reproduccion la primera imagen en una zona de imagen superior y la segunda imagen en una zona de imagen
inferior.

Los documentos DE102009045233A1, DE10221513B4 y EP2042374B1 dan a conocer también sistemas de vision
que pueden detectar un entorno de un automovil.

El documento DE102010032411A1 da a conocer un sistema de visiéon para un vehiculo industrial con remolque para
la representacion de una zona de grabacion situada por fuera del vehiculo, que comprende una unidad de grabacion
instalada en el vehiculo con al menos un aparato de grabacion para detectar una imagen de la zona de grabacion,
presentando la zona de grabacion al menos dos zonas de grabacion parciales, una unidad de reproduccion para el
espacio interior del vehiculo con una zona de reproduccion de dimensiones predeterminadas y una unidad de
calculo que procesa la imagen detectada por la unidad de grabacion y la envia a la unidad de reproduccién para la
visualizacioén, estando adaptada la unidad de calculo para escalar la imagen de la zona de grabacion, detectada por
la unidad de grabacién, al menos en una direccion de angulo de imagen con un factor de escalado, estando
adaptada la unidad de reproduccion para visualizar la imagen escalada en la zona de reproduccion, conteniendo la
imagen escalada al menos dos imagenes parciales que corresponden en cada caso a las al menos dos zonas de
grabacion parciales.

El documento US2008/044061A1 da a conocer un sistema para un vehiculo con remolque para la representacion de
una zona de grabacion situada por fuera y por debajo del vehiculo.

Partiendo de esto, el objetivo de la invencion es proponer un sistema de vision para un vehiculo con remolque, en
particular un vehiculo industrial con remolque, que en dependencia de la situacién de marcha de una marcha en
curva o una operacion de giro, en la que el remolque pivota hacia el lateral respecto al vehiculo, mejore la utilizacién
una superficie de reproduccioén limitada predeterminada de una unidad de reproduccién para la representacion de las
zonas de imagen significativas e importantes que dependen de la situacion de marcha.

En la descripcién de esta invencién, los datos de direcciéon se refieren a un vehiculo durante la marcha hacia
adelante normal. Por tanto, en direccion lateral significa aquella direccion que esta a lo largo de la vertical respecto a
un vector de direccion de marcha hacia adelante del vehiculo y que corresponde a la direccion derecha-izquierda.

Un remolque en el sentido de las presentes instrucciones se refiere a remolques que se acoplan mediante
acoplamiento de remolque a un vehiculo (vehiculo tractor), semirremolques (los llamados traileres) que se apoyan
sobre la zona trasera bajada de un vehiculo tractor y, por tanto, se pueden pivotar alrededor de al menos un eje
vertical. Entre estos se encuentran también los llamados gigaliners y roadtrains que pueden presentar remolques de
varias partes. En términos generales, un remolque es una parte del vehiculo que se encuentra en el lado trasero de
la cabina del conductor de un vehiculo industrial y se mueve (pivota) lateralmente respecto a la cabina del conductor
y pivota alrededor de un eje vertical durante una marcha en curva respecto a la cabina del conductor.

Presentacion de la invencion

El objetivo mencionado arriba se consigue mediante un sistema de visién para un vehiculo con las caracteristicas de
la reivindicacion 1.

El sistema de vision para un vehiculo con remolque, en particular un vehiculo industrial con remolque, para la
representacion de una zona de grabacion situada por fuera del vehiculo presenta una unidad de grabacion instalada
en el vehiculo con al menos un aparato de grabacion para detectar una imagen de la zona de grabacion,
presentando la zona de grabacion al menos dos zonas de grabacién parciales. El sistema presenta también una
unidad de reproduccién para el espacio interior del vehiculo con una zona de reproduccién, que presenta una
dimension o una resolucion predeterminada (numero de pixeles), y una unidad de calculo que procesa la imagen
detectada por la unidad de grabacion y la envia a la unidad de reproduccién para la visualizacion. La unidad de
célculo esta adaptada aqui para escalar la imagen de la zona de grabacion detectada por la unidad de grabacion al
menos en una direccion de angulo de imagen con un factor de escalado y la unidad de reproduccién esta adaptada
aqui para visualizar la imagen escalada en la zona de reproduccion, conteniendo la imagen escalada al menos dos
imagenes parciales que estan en correspondencia en cada caso al menos con las al menos dos zonas de grabacion
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parciales, y no estando comprimida una de las imagenes parciales y estando comprimida una de las imagenes
parciales. El factor de escalado se determina mediante una funcion de representacion que es una funcion del angulo
de imagen de la imagen detectada de la zona de grabacion y la funcién de representacion esta adaptada en
correspondencia con una situacion de marcha de tal modo que en la situacion de marcha de una operacion de giro o
una marcha en curva del vehiculo con remolque, la zona de imagen, en la que se puede observar un canto trasero
(HK) del remolque, esta situada en la imagen parcial no comprimida.

En este sentido no se entiende por escalado reducir una imagen detectada por la unidad de grabacion a las
dimensiones de la unidad de reproduccién o adaptarla a la resolucién de la unidad de reproduccion, es decir,
adaptarla, por ejemplo, de manera uniforme a las dimensiones o la resolucion (nimero de pixeles) de la unidad de
reproduccion en todas las direcciones de observacién en correspondencia con la resolucion existente en la
respectiva direccion de observacién. Mas bien, el término escalado se refiere exclusivamente a una compresion o
una extension adicional, realizada respecto a esta adaptacion o reduccion general, de la imagen reproducida o de
partes individuales de la imagen en la direccion del angulo de imagen que esta en correspondencia, por lo general,
con la direccion izquierda-derecha en la imagen de reproduccion.

Un factor de escalado n=1 corresponde entonces a una representacion o reproduccién que incluye precisamente la
reduccion o adaptacion general a las dimensiones o la resolucion de la unidad de reproduccién, en la que, sin
embargo, no se ha realizado una compresion o extension adicional, y corresponde entonces a las zonas de imagen
no comprimidas. No comprimido en el sentido de las presentes instrucciones incluye también, ademas del escalado
con el factor de escalado n=1, ligeras compresiones, de modo que dichas zonas (casi) no comprimidas
corresponden a la imagen de un espejo retrovisor, en el que hay una pequefia compresion, de modo que, por
ejemplo, un objeto con una forma circular real aparece con una forma eliptica. En particular, el término “no
comprimido” debe incluir todas las compresiones que presentan, ademas de la adaptacion mencionada arriba a la
resolucion de la unidad de reproduccion, una pequefia compresion y preferentemente una desviacion maxima total
de 35 % respecto a la imagen no distorsionada, detectada por la unidad de grabacion, y también preferentemente
una desviacion maxima de 30 % y también preferentemente una desviacion maxima de 25 % y mas preferentemente
una desviacion maxima de 15 % y mas preferentemente una desviacién maxima de 10 % y mas preferentemente
una desviacion maxima de 5 %.

En la zona distorsionada, la compresion o la extension tiene lugar preferentemente sélo en una direccion de la
imagen que corresponde también preferentemente a la direccion del angulo de imagen horizontal, aunque puede
estar presente también en ambas direcciones.

Mediante el escalado de la imagen detectada de la zona de grabacion en dependencia de la respectiva situacion de
marcha es posible procesar zonas de imagen, que no contienen o contienen sdélo una pequefia informacion para el
conductor en la situacién de marcha determinada, de tal modo que dichas zonas se representan de manera reducida
(comprimida) en la zona de reproduccion. Por ejemplo, se pueden comprimir claramente aquellas imagenes, en las
que se puede observar exclusivamente el remolque del vehiculo y no el entorno, porque éstas no contienen
informaciones relevantes. Es posible también aumentar (extender, ampliar) zonas de imagen, que son mas
importantes para el conductor en la situacion de marcha determinada, o representarlas en determinadas
circunstancias de una manera menos distorsionada en la zona de reproduccién. El conductor recibe asi una imagen
que se puede entender mejor y facilmente y en particular, el conductor recibe una representacion mejorada de las
informaciones importantes, condicionadas por la situacién de marcha. Por consiguiente, se aprovecha mejor el area
predeterminada (la superficie limitada) de la zona de reproduccion, o sea, por ejemplo, la superficie limitada del
monitor.

Asimismo, por ejemplo, durante una operacion de giro o una marcha en curva de un vehiculo con remolque, la zona
de imagen, en la que se puede observar el canto trasero del remolque, se mantiene no comprimida como resultado
del escalado, mientras que las demas zonas se comprimen, de modo que la zona “ahorrada” asi de la zona de
reproduccion se puede aprovechar para una representacion mejorada (no comprimida) de la zona alrededor del
canto trasero del remolque. Esto provoca ademas que el conductor vea la zona alrededor del canto trasero del
remolque de una manera no comprimida, lo que le facilita la orientacion, dado que la imagen reproducida aparece
“normalmente” en esta zona.

La invencién se basa entonces en la idea de escalar la imagen de la zona de grabacién detectada por la unidad de
grabacion de tal modo que en correspondencia con la situacién de marcha especifica, por ejemplo, una marcha en
curva, una operacion de giro o una marcha atras, zonas de imagen con pocas informaciones o informaciones
irrelevantes se representan de manera reducida y se requiere menos superficie de reproduccion y zonas de imagen
con informaciones importantes se representan con un tamafio normal o ampliado respecto a las zonas reducidas. En
general, una imagen total facil de comprender por el conductor del vehiculo se visualiza al mismo tiempo en la zona
de reproduccion disponible de la unidad de reproduccion.

El canto trasero del remolque se encuentra en particular en una imagen parcial no comprimida. Por tanto, se
proporciona al conductor una visualizacion clara de una imagen importante que contiene un alto potencial de vuelco
y que es importante para la orientacién del conductor respecto al entorno. Asimismo, la superficie de la zona de
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reproduccion se aprovecha mejor mediante el sistema de vision y se puede prescindir de unidades de reproduccion
mas grandes que estarian sobredimensionadas, por ejemplo, para situaciones de marcha estandar (marcha hacia
adelante), sobre todo si el tamafio de la unidad de reproduccion esta limitado por las condiciones de espacio
limitadas en los vehiculos.

En una configuracién ventajosa se encuentra una imagen parcial comprimida y situada a continuacion de la imagen
parcial, que no esta comprimida y contiene el canto trasero, y esta en correspondencia con una zona de grabacion
parcial orientada en direccion del vehiculo. Esta zona de grabacién se une entonces al canto lateral del vehiculo. En
el lado opuesto de la imagen parcial, que no esta comprimida y contiene el canto trasero, se situa asimismo una
imagen parcial comprimida que esta en correspondencia con una zona de grabacién parcial, orientada a partir del
vehiculo. Una o las dos imagenes parciales comprimidas pueden estar comprimidas aqui con un factor de escalado
igual a 0, de modo que en este caso extremo, la imagen parcial correspondiente no queda representada en la unidad
de reproduccioén. Por ejemplo, ésta es la imagen contigua al vehiculo que contiene todas las zonas del remolque,
exceptuando la zona del canto trasero.

En las reivindicaciones dependientes aparecen formas de realizacion ventajosas.

En una configuracion ventajosa, el canto trasero del remolque se encuentra siempre en la imagen parcial no
comprimida. Alternativamente, éste se encuentra siempre en la imagen parcial no comprimida durante la situacion
de marcha de una operacion de giro o una marcha en curva del vehiculo con remolque. En otra forma de realizacion
ventajosa, éste se encuentra siempre en la imagen parcial no comprimida si se visualiza o se puede observar en la
imagen. Por consiguiente, la zona del canto trasero se visualiza siempre de manera no distorsionada para el
conductor, por ejemplo, mas alla de toda la operacién de giro o la marcha en curva, lo que proporciona una
orientacion mejorada para el conductor.

En una configuracion ventajosa, el tamafo de la zona de grabacion parcial, que corresponde a la imagen parcial no
comprimida, se adapta dinamicamente durante la situacion de marcha de una operaciéon de giro o una marcha en
curva del vehiculo con remolque en dependencia de la posicion del canto trasero (HK) respecto al vehiculo. Con
otras palabras, el sistema de visidon esta adaptado de tal modo que con el incremento del pivotado del remolque, el
canto trasero se representa siempre en la imagen parcial no comprimida debido a la adaptacion del tamafio de la
zona de grabacioén parcial que corresponde a la imagen parcial no comprimida. En las presentes instrucciones, el
tamafio corresponde a una extension en un angulo de imagen (horizontal). Es decir, con el incremento del pivotado
del remolque aumenta el angulo de imagen de la zona de grabacion parcial correspondiente. En cambio, con la
disminucion del pivotado del remolque se reduce el angulo de imagen.

En una configuracién ventajosa es constante el tamafio de la zona de grabacién parcial, que corresponde a la
imagen parcial no comprimida, y la funcién de representacion se adapta dinamicamente durante la situacion de
marcha de una operacién de giro o una marcha en curva del vehiculo con remolque en dependencia de la posicion
del canto trasero (HK) respecto al vehiculo de tal modo que la imagen parcial no comprimida, representada en la
zona de reproduccién, se desplaza en correspondencia con la posicion del canto trasero. Con otras palabras, el
sistema de vision esta adaptado de tal modo que con el incremento del pivotado del remolque, el canto trasero se
representa siempre en la imagen parcial no comprimida debido al desplazamiento dinamico de la zona de grabacion
parcial que corresponde a la imagen parcial no comprimida. El tamafio, es decir, el angulo de imagen de la zona de
grabacion parcial, que corresponde a la imagen parcial no comprimida, se mantiene constante este caso. Como
resultado del pivotado/desplazamiento se reduce de manera correspondiente una zona de grabacién parcial, que
esta situada al lado de esta zona de grabacién parcial y que corresponde a la imagen parcial comprimida, y se
aumenta de manera correspondiente una zona de grabacion parcial que esta situada al lado de esta zona de
grabacion parcial y que corresponde a una imagen parcial extendida o distorsionada. Esto resulta logico si en la
misma estan situadas zonas menos relevantes alrededor de vehiculo o representaciones del propio vehiculo.

En una configuraciéon ventajosa, la zona de grabacion se pivota dinamicamente durante la situacion de marcha de
una operacion de giro o una marcha en curva del vehiculo con remolque en dependencia de la posicion del canto
trasero respecto al vehiculo. Con otras palabras, el sistema de vision estda adaptado de tal modo que con el
incremento del pivotado del remolque abarca esta zona de grabacién parcial, asi como toda la zona de grabacion
debido al desplazamiento dinamico de la zona de grabacion parcial que corresponde a la imagen parcial no
comprimida, de modo que el canto trasero se encuentra siempre en la imagen parcial no comprimida. A tal efecto se
puede pivotar en total, por ejemplo, la unidad de grabacion o la parte de imagen, que se recorta de la imagen total
grabada y se representa, se pivota de manera correspondiente.

En una configuraciéon ventajosa se mantiene constante una distancia entre el canto trasero y un borde, exterior
respecto al vehiculo, de la zona de grabacion parcial, que corresponde a la imagen parcial no comprimida, durante la
situacion de marcha de una operacion de giro o una marcha en curva del vehiculo con remolque en dependencia de
la posicién del canto trasero respecto al vehiculo. En esta configuracion, el canto trasero se mantiene también en la
imagen parcial no comprimida, por ejemplo, durante toda la operacion de giro o la marcha en curva. Dado que se
mantiene siempre una distancia constante entre el canto trasero y el borde exterior de la zona de grabacion parcial,
es decir, el borde exterior de la imagen parcial no comprimida, el conductor dispone en todo momento de una
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imagen facil de comprender y puede identificar bien los obstaculos situados directamente al lado del canto trasero, lo
que resulta relevante, por ejemplo, durante una maniobra con marcha atras.

En una configuracion ventajosa, la funcion de representacion no es constante al menos por zonas dentro de una
zona de imagen. Con otras palabras, el factor de escalado se puede determinar con la funciéon n=f(o),
correspondiendo n al factor de escalado y siendo ¢ el angulo de imagen correspondiente. Por consiguiente, se utiliza
un factor de escalado no constante, de modo que en esta zona (estas zonas), la imagen detectada por la unidad de
grabacion se comprime o se amplia de maneras distintas o en grados diferentes en dependencia de la seleccion del
factor de escalado no constante. Por tanto, en la respectiva situacion de marcha actual se pueden representar a
escala reducida zonas con informaciones menos importantes y a escala ampliada zonas con informaciones
relevantes para el conductor en la zona de reproduccion.

En una configuracion ventajosa, la funcion de representacion presenta al menos una zona, en la que el factor de
escalado discurre linealmente en dependencia del angulo de imagen, es decir, n=f(p)=a*p+c, siendo a, ¢ constantes.
En una configuracion ventajosa, la funcidon de representacion puede ser constante al menos por zonas, discurriendo
linealmente el factor de escalado en dependencia del angulo de imagen, es decir, n=f(¢p)=c.

Al lado de la zona con factor de escalado constante, que se obtiene en caso de un factor de escalado lineal y a=0,
se puede conseguir mediante una disminucién lineal o un aumento lineal del factor de escalado (a=0) una
comprension o una ampliacion creciente constantemente en la imagen representada en la zona de reproduccion.

Si el factor de escalado es constante (a=0), la imagen detectada por la unidad de grabaciéon no se comprime o no se
amplia (aumenta) de manera creciente en la respectiva zona de imagen, sino que tiene la misma compresion y
ampliacion en toda la zona de imagen respectiva o se representa sin compresion o sin ampliacion. Si el factor de
escalado es constante (n=c), se visualizan sin cambios, o sea, sin distorsion, zonas en direccion del angulo de
imagen y tiene lugar Unicamente, en dependencia del factor de escalado constante, un “acercamiento” o un
“alejamiento” adicional a la reduccion normal para la representacion hacia o desde la zona de grabacion, en la que
se aplica un factor de escalado constante.

En una configuracion ventajosa, la funcion de representacion tiene al menos una zona, en la que el factor de
escalado no discurre linealmente en dependencia del angulo de imagen. Como resultado del factor de escalado, que
no discurre linealmente, se puede utilizar cualquier funcién de representaciéon mediante una disminucién no lineal o
un aumento no lineal del factor de escalado y se puede conseguir, por ejemplo, una compresion o una ampliacion
siempre creciente en la imagen representada en la zona de reproduccién, creandose zonas de transicion que
posibilitan, por ejemplo, una transicion “mas suave” en zonas con informaciones importantes (en dependencia de la
respectiva situacion de marcha) o una transicién “mas marcada” en zonas con informaciones no importantes. Estas
transiciones mas suaves no son percibidas por el conductor como interrupcién en la imagen reproducida.

En una configuracion ventajosa, la funcion de representacion tiene al menos una zona, en la que el factor de
escalado discurre continuamente en dependencia del angulo de imagen. En una funciéon de representacion, que
discurre continuamente, no hay saltos en la representacion de la imagen en la zona de reproduccion. Si la funcién de
representacion se puede diferenciar continuamente, se pueden excluir también inclinaciones en la representacion de
la imagen. Por consiguiente, en la zona de reproduccion de la unidad de reproduccion se puede conseguir una
imagen facilmente comprensible para el conductor.

En una configuracion ventajosa, la funcion de representacion tiene al lado de la zona sin compresién al menos dos
zonas que discurren de manera diferente, es decir, dos zonas con funciones de representacion distintas entre si
n=f(¢), (n1=Ff1(¢))=(f2(p)=n2), en la direcciéon de angulo de imagen. En dependencia de la zona de imagen se puede
utilizar cualquier funcién matematica para el factor de escalado o se pueden seleccionar de manera distinta las
constantes a, c, si las dos zonas de imagen se procesan con una funcién lineal n=f(p)=a*p+c.

Si en una configuracion ventajosa se utilizan al lado de la zona de imagen sin compresiéon al menos dos funciones
de representacion diferentes para las zonas parciales en la direccion de angulo de imagen, que corresponden a las
al menos dos zonas de grabacioén parciales, la curva de funcién es discontinua, por ejemplo, en la zona de transicion
entre las zonas de grabacion parciales. De este modo se muestra mejor al conductor una interrupcion clara como
transicion entre la imagen parcial no comprimida y la imagen parcial comprimida.

Tal transicion discontinua se puede utilizar también entre la zona no comprimida y la zona con compresioén si, por
ejemplo, existen soélo estas dos zonas. En este caso también, el conductor identifica facilmente en qué lugar se
encuentran las zonas comprimidas y no comprimidas en la imagen de reproduccion.

En una configuracion ventajosa, el angulo de imagen representado es variable en dependencia de la situacion de
marcha. Con otras palabras, el angulo de imagen representado varia en dependencia de la situacion de marcha y se
ha aumentado en un segundo angulo de imagen, con el que se representa una zona de grabacion ampliada. La
funcion de representacion esta adaptada de modo que la zona de grabacion ampliada se puede visualizar en la zona
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de reproduccion. Por tanto, el angulo de imagen representado varia en dependencia de la situacion de marcha.
Debido al tamafio o a la ampliacion flexible de la zona de grabacion se pueden detectar y visualizar informaciones
que pueden ser importantes en la respectiva situacion de marcha (por ejemplo, durante una maniobra), por ejemplo,
zonas que se extienden mas alla del limite de la calle y estan situadas, por ejemplo, mas hacia la derecha a partir
del vehiculo. Dado que la zona de reproduccién de la unidad de reproduccién presenta una anchura predeterminada,
la imagen de la zona de grabacion ampliada, detectada por la unidad de grabacioén, se escala con una funcion de
representacion adaptada de manera correspondiente. Con otras palabras, se consiguen zonas de imagen menos
relevantes y solo éstas se escalan, es decir, se comprimen en gran medida, de modo que la imagen total detectada
(que es mayor en direccion del angulo de imagen que una imagen detectada de una zona de grabacion no ampliada)
se puede visualizar en la zona de reproduccién. La superficie limitada de la zona de reproducciéon se puede
aprovechar asi 6ptimamente.

Para detectar la posicion y la ubicacién del canto trasero del remolque a fin de determinar las zonas escaladas y no
escaladas se tienen en cuenta todos los procedimientos de identificacion de objetos usuales o posibilidades técnicas
de determinacion de posicion. En una configuracion ventajosa, la posicion del canto trasero se determina mediante
un sensor de posicion o mediante datos del vehiculo que contienen la longitud del vehiculo, la longitud del remolque
y un angulo de direccion. Alternativamente, la posicion del canto trasero se puede determinar preferentemente
mediante identificacion de objeto con la unidad de calculo a partir de la imagen detectada de la zona de grabacion.
Esto permite determinar exactamente la posicion del canto trasero y ejecutar sobre esta base la adaptacion dinamica
de la funcién de representacion mediante la unidad de calculo. El canto trasero se mantiene siempre entonces en la
imagen parcial no comprimida en situaciones de marcha relevantes al respecto.

Segun otro aspecto, el sistema de vision para un vehiculo para la representacioén de una zona de grabacion situada
por fuera del vehiculo presenta una unidad de grabacion instalada en el vehiculo con al menos un aparato de
grabacion para detectar una imagen de la zona de grabacion, una unidad de reproduccion para el espacio interior
del vehiculo con una zona de reproduccion, que presenta una dimension determinada, y una unidad de calculo que
procesa la imagen detectada por la unidad de grabacion y la envia a la unidad de reproduccion para la visualizacion.
La unidad de calculo esta adaptada para escalar la imagen de la zona de grabacion, detectada por la unidad de
grabacion, al menos en una direccion de angulo de imagen con un factor de escalado y la unidad de reproduccion
esta adaptada para visualizar la imagen escalada en la zona de reproduccion. El factor de escalado se determina
mediante una funcién de representacion que es una funcién del angulo de imagen de la imagen detectada de la
zona de grabacion y la funcion de representacion se selecciona en dependencia de una situacion de marcha actual.

Mediante el escalado de la imagen detectada de la zona de grabacion en dependencia de la respectiva situacion de
marcha es posible procesar zonas de imagen, que no contienen o contienen sdélo una pequefia informacion para el
conductor en la situacién de marcha determinada, de tal modo que dichas zonas se representan de manera reducida
(comprimida) en la zona de reproduccion. Es posible también aumentar (extender, ampliar) zonas de imagen, que
son mas importantes para el conductor en la situacion de marcha determinada, o representarlas en determinadas
circunstancias de una manera menos distorsionada en la zona de reproduccion. El conductor recibe asi una imagen
que se puede entender mejor y facilmente y en particular, el conductor recibe una representacion mejorada de las
informaciones importantes, condicionadas por la situacién de marcha. Por consiguiente, se aprovecha mejor el area
predeterminada (la superficie limitada) de la zona de reproduccion, o sea, por ejemplo, la superficie limitada del
monitor. Por ejemplo, durante una operacioén de giro o una marcha en curva de un vehiculo con remolque, la zona de
imagen, en la que se puede observar el remolque, se puede comprimir mediante el escalado y la zona “ahorrada” asi
de la zona de reproduccion se puede aprovechar para una representacion aumentada (ampliada) del borde de la
calle al escalarse (aumentarse) de manera correspondiente esta zona de imagen.

El aspecto se basa en la idea de escalar la imagen de la zona de grabacion detectada por la unidad de grabacion de
tal modo que en correspondencia con la respectiva situacion de marcha se representan de manera reducida zonas
de imagen con pocas informaciones o informaciones irrelevantes y se representan de manera ampliada zonas de
imagen con informaciones importantes, aunque en general se visualiza una imagen total, facil de entender por el
conductor del vehiculo, en la zona de reproduccién disponible de la unidad de reproduccién. La superficie de la zona
de reproduccién se aprovecha asi mejor y se puede prescindir de unidades de reproduccion mas grandes que
estarian sobredimensionadas, por ejemplo, para situaciones de marcha estandar (marcha hacia adelante), y
ademas, unidades de reproduccion mas grandes en las condiciones de espacio limitadas en los vehiculos
representarian también un riesgo de seguridad.

El sistema contiene preferentemente al menos dos funciones de representacion matematicas diferentes para al
menos dos situaciones de marcha diferentes. Estas funciones de representacion diferentes pueden ser funciones
lineales, funciones polindmicas o cualquier otra funcién matematica. Asimismo, para cada una de las al menos dos
situaciones de marcha para distintas zonas de imagen se pueden combinar varias funciones diferentes para el factor
de escalado, es decir, en cada situacion de marcha hay, por ejemplo, dos zonas de imagen con funciones diferentes
para el factor de escalado, que se diferencian también entre las situaciones de marcha. Asimismo, el nimero de
zonas de imagen no tiene que ser igual en cada situacion de marcha.
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En una configuraciéon ventajosa, el angulo de imagen corresponde a un angulo de imagen horizontal. Por tanto, la
imagen detectada se escala en una direccion horizontal. Esto resulta ventajoso sobre todo durante el procesamiento
y la reproduccién de zonas de grabacion que se refieren a zonas situadas a la izquierda y/o la derecha del vehiculo.
Un escalado puede tener lugar, por ejemplo, en marchas en curvas, en las que zonas del vehiculo se encuentran
cada vez mas en la zona de grabacion. Estas zonas se pueden comprimir a continuacion para representar de
manera ampliada areas del borde de la zona de grabacion (por ejemplo, el borde de la calle, carriles en el lado
interior de la curva).

En una configuracion ventajosa, el angulo de imagen corresponde a un angulo de imagen vertical. Por tanto, la
imagen detectada se escala en una direccion vertical. Esto es ventajoso sobre todo durante el procesamiento y la
reproduccion de zonas de grabacion situadas por detras del vehiculo, pero también por delante del vehiculo. Un
escalado puede tener lugar, por ejemplo, en una marcha atras (aparcamiento marcha atras). En este caso se
pueden visualizar de manera aumentada (ampliada) zonas directamente por detras del vehiculo mediante un
escalado, mientras que zonas mas alejadas (vista del horizonte) se reproducen de manera comprimida.

En una configuracién ventajosa, la unidad de calculo esta adaptada para escalar en cada caso la imagen de la zona
de grabacion detectada por la unidad de grabacién con un factor de escalado en la direccion horizontal o la direccion
vertical, determinandose el factor de escalado para el escalado en la direccion horizontal en dependencia de un
angulo de imagen horizontal de la imagen detectada de la zona de grabacién en correspondencia con una primera
funcién de representacion y determinandose el factor de escalado para el escalado en la direccion vertical en
dependencia de un angulo de imagen vertical de la imagen detectada de la zona de grabacién en correspondencia
con una segunda funcidon de representacion. Con otras palabras, la imagen detectada de la zona de grabacion se
puede procesar en dos direcciones y en dependencia de la situacion de marcha se pueden adaptar zonas
correspondientes. Un escalado puede tener lugar, por ejemplo, durante un aparcamiento marcha atras. En este caso
se pueden visualizar de manera aumentada (ampliada) zonas directamente por detras del vehiculo mediante un
escalado en direccién vertical, mientras que zonas mas alejadas (vista del horizonte) en direccion vertical se
reproducen de manera comprimida. Adicionalmente, zonas en la direccién horizontal, que contienen objetos
importantes durante el aparcamiento (otros vehiculos, muros de limitacion, bordillo), se pueden representar de
manera ampliada en direccion horizontal y otras zonas menos importantes, por ejemplo, zonas del borde que no
influyen en la operacion de aparcamiento, se pueden visualizar de manera comprimida/reducida en la direccion
horizontal.

En una configuraciéon ventajosa, la unidad de grabacion esta instalada en el vehiculo de tal modo que la imagen
detectada de la zona de grabacion contiene los campos de vision Il y IV de acuerdo con el reglamento CEPE R46.
Por tanto, el sistema puede servir, por ejemplo, como sustituto de un espejo principal, utilizado en un vehiculo
industrial para visualizar el campo de vision Il, y de un espejo de gran angular utilizado en un vehiculo industrial para
visualizar el campo de vision IV.

En una configuraciéon ventajosa, la unidad de grabacion esta instalada en el vehiculo de tal modo que la imagen
detectada de la zona de grabacién contiene tanto una zona situada directamente por detras del vehiculo como una
zona que corresponde a la vista del horizonte. De este modo, el sistema se puede utilizar de manera adicional a un
vehiculo con espejo retrovisor interior para visualizar asi zonas situadas directamente por detras del vehiculo que
tampoco se pueden ver con el espejo retrovisor interior. El sistema se puede utilizar en particular en vehiculos que
no permiten mirar hacia atras a través de una ventanilla trasera (por ejemplo, vehiculo industrial, furgoneta). En
general, un sistema con esta configuracion ventajosa se puede utilizar durante operaciones de aparcamiento marcha
atras o maniobras por delante de rampas.

En una configuracion ventajosa, en el vehiculo esta instalada una pluralidad de unidades de grabacién para detectar
una pluralidad de zonas de grabacion. De este modo se pueden detectar distintas zonas alrededor del vehiculo y
adaptarlas de acuerdo a la respectiva situacién de marcha.

En una configuracion ventajosa, la unidad de grabacion presenta dos aparatos de grabacion, por ejemplo, camaras,
que detectan en cada caso una imagen parcial de la zona de grabacion, y la unidad de calculo agrupa las imagenes
parciales de tal modo que la zona de grabacion se muestra en una imagen conjunta en la zona de reproduccion de
la unidad de reproduccion. Esto permite visualizar por separado, por ejemplo, los campos de vision Il y IV
mencionados arriba.

Breve descripcion de las figuras

La invencion se describe a continuacion a modo de ejemplo por medio de las figuras adjuntas. Muestran:

Fig. 1 una vista en planta de un vehiculo y en particular de una zona de grabacién de una unidad de
grabacion durante una situacion de marcha estandar (en este caso, marcha hacia adelante);

Fig. 2 una representacion de una imagen que se muestra en una zona de reproduccion de una unidad de
reproduccion y que reproduce la zona de grabacion de la figura 1;

Fig. 3 una curva de funcioén de una funcién de representacion, con la que se proceso la imagen de la figura
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2

una vista en planta de un vehiculo y en particular de una zona de grabacién de una unidad de
grabacion durante una situacion de marcha especial (en este caso, marcha en curva);

una representacion de una imagen que se muestra en una zona de reproduccion de una unidad de
reproduccion y que reproduce la zona de grabacion de la figura 4;

una curva de funcion de una funcién de representacion, con la que se proceso la imagen de la figura
5;

una vista en planta de un vehiculo y en particular de una zona de grabacién de una unidad de
grabacion durante una situacion de marcha especial (en este caso, marcha en curva);

una representacion de una imagen que se muestra en una zona de reproduccion de una unidad de
reproduccion y que reproduce la zona de grabacion de la figura 7;

una curva de funcioén de una funcién de representacion, con la que se proceso la imagen de la figura
8;

una vista en planta de un vehiculo y en particular de una zona de grabacién de una unidad de
grabacion durante una situacion de marcha especial (en este caso, marcha en curva);

una representacion de una imagen mostrada en una zona de reproduccion de una unidad de
reproduccion que reproduce la zona de grabacion de la figura 10;

una curva de funcioén de una funcién de representacion, con la que se proceso la imagen de la figura
11;

una vista esquematica del sistema de visidon segun la invencion;

una vista en planta de un vehiculo y en particular de una zona de grabacién de una unidad de
grabacion durante una situacion de marcha estandar (en este caso, marcha hacia adelante), en la que
la zona de grabacion esta desplazada respecto a la zona de grabacién mostrada en la figura 1 en
direccion del vehiculo;

una curva de funcién a modo de ejemplo de una funcién de representacion;

una curva de funcién a modo de ejemplo de una funcién de representacion;

una curva de funcién a modo de ejemplo de una funcién de representacion;

en las figuras secuenciales 16A-16D respectivamente una vista en planta de un vehiculo y en
particular de una zona de grabacion de una unidad de grabacién durante una situacion de marcha
especial (en este caso, marcha en curva), mostrando la situacion en la figura 16D una variante de la
situacion en la figura 16C;

en las figuras secuenciales 17A-17D respectivamente una representacion de una imagen que se
muestra en una zona de reproduccion de una unidad de reproduccion y que reproduce la respectiva
zona de grabacion de las figuras 16A-16D;

en las figuras secuenciales 18A-18D respectivamente una curva de funcidon de una funcién de
representacion, con la que se proceso la respectiva imagen de las figuras 17A-17D;

en las figuras secuenciales 19A-19C respectivamente una vista en planta de un vehiculo y en
particular de una zona de grabacion de una unidad de grabacién durante una situacion de marcha
especial (en este caso, marcha en curva);

en las figuras secuenciales 20A-20C respectivamente una representacion de una imagen que se
muestra en una zona de reproduccion de una unidad de reproduccion y que reproduce la respectiva
zona de grabacion de las figuras 19A-19C;

en las figuras secuenciales 21A-21C respectivamente una curva de funcidon de una funcién de
representacion, con la que se proceso la respectiva imagen de las figuras 20A-20C;

en las figuras secuenciales 22A-22B respectivamente una vista en planta de un vehiculo y en
particular de una zona de grabacion de una unidad de grabacién durante una situacion de marcha
especial (en este caso, marcha en curva);

en las figuras secuenciales 23A-23B respectivamente una curva de funcion de una funcién de
representacion, con la que se proceso la respectiva imagen a representar;

una vista en planta de un vehiculo y en particular de una zona de grabacién de una unidad de
grabacion durante una situacion de marcha especial (en este caso, marcha en curva);

una representacion de una imagen que se muestra en una zona de reproduccion de una unidad de
reproduccion y que reproduce la zona de grabacion de la figura 24;

una curva de funcioén de una funcién de representacion, con la que se proceso la imagen de la figura
25;

una curva de funcién a modo de ejemplo de una funcién de representacion;

una curva de funcién a modo de ejemplo de una funcién de representacion;

una curva de funcién a modo de ejemplo de una funcién de representacion;

una curva de funcién a modo de ejemplo de una funcién de representacion;

una representacion de una imagen que se muestra en una zona de reproduccion de una unidad de
reproduccion y que se proceso con la funcién de representacion de la figura 30;

una curva de funcién a modo de ejemplo de una funcién de representacion;

una representacion de una imagen que se muestra en una zona de reproduccion de una unidad de
reproduccion y que se proceso con la funcion de representacion de la figura 32; y

una curva de funcién a modo de ejemplo de una funcién de representacion.
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Descripcion de formas de realizacion preferidas

La figura 1 muestra una vista en planta de un vehiculo industrial 10 con remolque o semirremolque 12 durante una
situacion de marcha estandar (en este caso marcha hacia adelante). Un remolque en el sentido de las presentes
instrucciones se refiere a remolques que se acoplan mediante acoplamiento de remolque a un vehiculo (vehiculo
tractor), semirremolques (los llamados traileres) que se apoyan sobre la zona trasera bajada de un vehiculo tractor y
se unen al mismo. En términos generales, un remolque es una parte del vehiculo que se encuentra en el lado
trasero de la cabina del conductor de un vehiculo industrial y se mueve (pivota) lateralmente respecto a la cabina del
conductor y pivota alrededor de un eje vertical respecto a la cabina del conductor durante una marcha en curva.

El vehiculo industrial esta provisto de un sistema de vision 13 (véase figura 13) que presenta una unidad de
grabacion 14, instalada en el vehiculo industrial 10, una unidad de calculo 17 y una unidad de reproduccion 15. Una
zona de reproduccion 16 de la unidad de reproduccion 15 esta representada en la figura 2. La zona de reproduccion
16 esta predeterminada, es decir, limitada en sus dimensiones (su superficie de reproduccion). La unidad de
grabacion 14 tiene un aparato de grabacion, por ejemplo, una camara o un sensor de imagen, para detectar y grabar
toda la zona de grabacion representada en la figura 1 como un cono de visién. El cono de visién esta subdividido en
dos conos de visidn parciales (zonas de grabacion parciales A, B) en la direccion horizontal. El aparato de grabacion
esta disefiado de tal modo que puede grabar en principio también una zona mayor que la zona de grabacion
mostrada en la figura 1. Por tanto, la zona de grabacion mostrada (las zonas de grabacion parciales A, B) puede
estar recortada de manera adecuada de la zona grabada total. La unidad de calculo 17 esta dispuesta con la unidad
de reproduccién 15 en la cabina del conductor del vehiculo industrial. Alternativamente, la unidad de calculo 15
puede estar configurada también junto con la unidad de grabacion 14 o puede estar formada una unidad separada o
en el marco de un ordenador de a bordo general.

La zona de grabacion parcial izquierda A, representada en la figura 1, corresponde en la forma de realizacion
preferida al campo de vision de un espejo principal de un vehiculo industrial (campo de vision Il de acuerdo con el
reglamento CEPE R46) y se extiende en su lado derecho en paralelo al eje longitudinal del vehiculo industrial a lo
largo del vehiculo industrial y alrededor de un angulo de imagen horizontal o hacia la derecha desde el vehiculo
industrial. La extension vertical de la zona de grabacion se ha seleccionado de tal modo que se puede reproducir la
zona al lado y por detras del vehiculo industrial, incluida una linea de horizonte HL. En general, esta zona de
grabacion (parcial) no ha de estar sujeta o ha de estar sujeta sélo a una pequefia distorsién en correspondencia con
el espejo utilizado normalmente. Por tanto, el eje dptico del aparato de grabacion esta ajustado preferentemente de
modo que en la zona de grabacién parcial A se producen pocas distorsiones o no se producen distorsiones. En
particular, el eje Optico esta ajustado de modo que discurre a través de un centro que corresponde al centro de la
superficie del campo de vision Il establecido de manera reglamentaria. El angulo de imagen horizontal o esta situado
preferentemente en un intervalo de 10 a 20 grados.

En la representacion esquematica de la figura 1, la zona de grabacion parcial A esta representada a una distancia
del vehiculo industrial para una mejor comprension. Sin embargo, la zona de grabacion parcial A puede estar
posicionada de modo que incluye el lateral del vehiculo, al menos en direccidon de la parte trasera del vehiculo, de
manera que esta zona se puede visualizar en la unidad de reproduccién 15 para una mejor orientacion y un mejor
procesamiento de la informacion para el conductor. Este movimiento o desplazamiento de la zona de grabacion
parcial A esta representada en la figura 14.

La zona de grabacion parcial derecha B, representada en la figura 1, corresponde en la forma de realizacion
preferida al campo de visién de un espejo de gran angular de un vehiculo industrial (campo de vision IV de acuerdo
con el reglamento CEPE R46) y se extiende a continuacion de la zona de grabacion parcial A en un angulo de
imagen horizontal B mas hacia la derecha (en direccion de observacion hacia adelante) desde el vehiculo. En
general, esta zona de grabacion parcial esta sujeta a una distorsion al utilizarse un espejo corriente debido al tipo de
espejo utilizado. La distorsion se muestra claramente en particular en la figura 2 por medio de la linea de horizonte
HL dibujada. Por consiguiente, al utilizarse también un sistema de camara, dicha zona se distorsiona a menudo, es
decir, se detecta, por ejemplo, mediante un objetivo de gran angular. Un angulo de imagen horizontal ¢, que se
obtiene a partir de la suma del angulo de imagen horizontal ¢ y del angulo de imagen horizontal B, esta situado
preferentemente en un intervalo de 30 a 90 grados.

La unidad de reproduccion 15 recibe datos de la unidad de calculo 17 que recibe a su vez datos de entrada de la
unidad de grabacion 14. Los datos (de imagen) de la unidad de grabacién 14 se procesan de manera
correspondiente en la unidad de calculo 17 a fin de garantizar una representacion satisfactoria de la zona de
grabacion (zonas de grabacion parciales A, B) en la zona de reproduccion 16 de la unidad de reproduccion 15.

En la situacion de marcha estandar (marcha hacia adelante), representada en la figura 1, resulta importante para el
conductor del vehiculo industrial identificar los vehiculos que se aproximan, por ejemplo, antes de realizar una
operacion de adelantamiento. Por tanto, el area de la zona de grabacién parcial A tiene mayor importancia para el
conductor del vehiculo industrial que las areas derechas de la zona de grabacion parcial B. Sin embargo, dado que
la zona de grabacion parcial B contiene también informaciones, aunque de menor importancia, se desea representar
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dicha zona también en la zona de reproduccién 16 de la unidad de reproduccion 15. Por esta razén, en la situacion
de marcha estandar actual, el area de la zona de grabacion parcial A, o sea, el area alrededor del angulo de imagen
horizontal a, se procesa con un factor de escalado constante “n” mediante la unidad de calculo 17. Es decir, que
cada area parcial individual de la zona de grabacién se escala con un angulo de imagen horizontal menor que el
angulo de imagen horizontal o con el mismo factor de escalado “n”. Esto provoca que la imagen parcial 20, que
corresponde a dicha zona de grabacion (parcial) y se visualiza en la zona de reproduccion 16 en el area izquierda,
no se comprima o no se amplie respecto a la imagen parcial “original”. De este modo se visualiza para el conductor
del vehiculo una imagen que resulta conocida para él de un espejo principal y que es, por consiguiente, facil de
entender.

Como se explica arriba, la zona de grabacién parcial B contiene también informaciones y puntos de orientacion
relevantes para el conductor, aunque de menos importancia, al menos durante la marcha hacia adelante. Toda la
imagen en el campo de vision B, o sea, la zona alrededor del angulo de visién horizontal § (o el angulo de imagen
horizontal ¢ menos el angulo de imagen horizontal o, véase figural), no podria reproducir completamente, sin
embargo, en un estado no modificado en la zona de reproduccion predeterminada (limitada) 16. Por tanto, la imagen
detectada del area de la zona de grabacion parcial B se procesa segun la invencidon con un factor de escalado
descendente constantemente (el factor de escalado es una funcién lineal) mediante la unidad de calculo 17. De este
modo tiene lugar una compresion en direccion horizontal de la zona de grabaciéon parcial B, por lo que toda el area
de la zona de grabacion parcial B se puede visualizar como imagen parcial 22 en la zona de reproduccion 16 de la
unidad de reproduccion 15.

Toda la zona de grabacion (zonas de grabacion parciales A, B) de la unidad de grabaciéon 14 se procesa entonces
con la unidad de calculo 17 mediante la funciéon de representacion, mostrada en la figura 3, n=f(¢) (donde ¢
corresponde al respectivo angulo de imagen (horizontal)). Con otras palabras, la imagen de la zona de grabacion
(zonas de grabacion parciales A, B) mostrada en la zona de reproduccion 16 se escala en dependencia del angulo
de imagen horizontal en su extension derecha-izquierda (extension horizontal).

Este escalado tiene lugar en dependencia de la situacion de marcha, es decir, en la forma de realizaciéon segun las
figuras 1 a 3, la imagen de la zona de grabacion (zonas de grabacion parciales A, B) detectada mediante la unidad
de grabacion 14 se escala con la funcién de representacion f(¢) mostrada en la figura 3 durante la situacion de
marcha estandar “marcha hacia adelante”.

La figura 4 muestra una vista en planta del vehiculo industrial 10 con el semirremolque 12 de la figura 1 durante una
situacion de marcha especial, es decir, durante una marcha hacia adelante en curva. El vehiculo industrial 10 esta
provisto del sistema de visién descrito arriba.

El aparato de grabacion de la unidad de grabaciéon 14 detecta también aqui una imagen de las zonas de grabacion
parciales A, B y suministra datos (de imagen) a la unidad de calculo 17. En esta situacion de marcha, los datos de
imagen se procesan también de manera correspondiente mediante la unidad de calculo 17 y se envian a la unidad
de reproduccion 15. En este sentido, la unidad de calculo 17 utiliza para el escalado de la imagen detectada de la
zona de grabacion la misma funcién de representacion que se utiliza para la situacion de marcha estandar “marcha
hacia adelante” (véase figura 1). La imagen resultante del escalado se visualiza en la zona de reproduccion 16 de la
unidad de reproduccion 15.

Si no tiene lugar una adaptacion especial a la situacion de marcha especial respecto al uso de la funcion de
representacion, el semirremolque del vehiculo industrial ocupa, como se puede ver claramente en la figura 5, una
gran parte de la imagen 18 (imagenes parciales 20, 22) y zonas, que pueden contener informaciones importantes
para el conductor, por ejemplo, la zona derecha de la imagen parcial 22, pasa al segundo plano debido a su
pequefia anchura e informaciones de esta zona pueden ser detectadas de una manera facil y fiable por el conductor.

Por tanto, en esta situacion de marcha especial se propone una funcién de representacion segun la figura 9. La
figura 7 muestra la vista en planta correspondiente del vehiculo industrial, en particular de las zonas de grabacion
parciales A’ y B’ modificadas respecto a las figuras 1 y 4 con el mantenimiento de todo el angulo de imagen
horizontal ¢. Especialmente en esta forma de realizacion que tiene en cuenta una adaptacion de la funcién de
representacion a la situaciéon de marcha especial, la zona de grabacién parcial A se estrecha hasta la zona de
grabacion parcial A’ o el angulo de imagen horizontal correspondiente o de la zona de grabacion parcial A se reduce
hasta el angulo de imagen horizontal o’. En cambio, la zona de grabacién parcial B se amplia hasta la zona de
grabacion parcial B’ o el angulo de imagen horizontal § se amplia hasta el angulo de imagen horizontal f’.

La imagen (parcial) detectada de la zona de grabacion parcial A se proces6 en la situacion de marcha estandar
“marcha hacia adelante”, descrita arriba, con un factor de escalado constante nx=1. En la situacién de marcha
especial actual, la imagen (parcial) detectada de la zona de grabacion parcial A’ se procesa también con un factor de
escalado constante mediante la unidad de calculo 17, es decir, no tiene lugar un estrechamiento/compresion o
ampliacion en esta zona. En cambio, la imagen (parcial) detectada de la zona de grabacién parcial B’ se procesa
mediante la unidad de calculo 17 en correspondencia con la funciéon de representacion representada en la figura 9.
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En particular tiene lugar aqui en la zona de imagen contigua al angulo de imagen horizontal o’ un escalado que
provoca que el area correspondiente se comprima en la zona de reproduccion 16 de la unidad de reproduccion 15.
La “compresion” se realiza principalmente en la zona que muestra el semirremolque, porque esta zona no contiene
informaciones relevantes o contiene solo informaciones de poca importancia para el conductor.

La imagen parcial 20 de las figuras 1 y 3 corresponde a las imagenes parciales 24 y 26 en la figura 8. En particular,
la imagen parcial 24 y la zona izquierda de la imagen parcial 22 estan sujetas a la compresion descrita arriba. Por
consiguiente, la zona derecha de la imagen parcial 22 se puede escalar, es decir, ampliar, en correspondencia con
la utilizacion de la funcion de representacion segun la figura 9 y se puede crear asi una zona que resulta
suficientemente grande y facil de comprender para el conductor, de modo que se pueden detectar obstaculos u otros
usuarios de la via publica. Las informaciones relevantes de esta zona se pueden detectar asi de manera rapida y
fiable mediante la utilizacion del tamarfio disponible de la zona de reproduccion.

En las figuras 10 a 12 esta representada una forma de realizacion alternativa respecto a la situacion de marcha
especial segun las figuras 4 y 7.

En esta forma de realizacion se mantienen las zonas de grabacion parciales A, B mostradas en las figuras 1y 4 y los
angulos de imagen horizontales correspondientes o y f.

Como se describe arriba, el aparato de grabacion esta disefiado de modo que puede grabar una zona mas grande
que la zona de grabacion mostrada o utilizada en la figura 1 (zonas de grabacién parciales A, B). Por tanto, en la
forma de realizacion mostrada en la figura 10, la zona de grabacion esta ampliada en una zona de grabacioén parcial
C que se ha recortado adicionalmente de manera adecuada de toda la zona grabada del aparato de grabacion. La
zona de grabacion parcial C se encuentra directamente a continuacion de la zona de grabacion parcial B.

La zona de grabacion parcial A se procesa mediante la unidad de calculo 17 como en la forma de realizacion segun
las figuras 1 a 3, es decir, se escala con un factor constante “n” (n~1).

La zona de reproduccion 16 de la unidad de reproduccion 15 presenta, como se describe arriba, una anchura
predeterminada. Por consiguiente, las imagenes (parciales) detectadas de las zonas de grabacion parciales By C se
escalan mediante la utilizacion de la funcion de representacion mostrada en la figura 12, de modo que las dos
imagenes (parciales) detectadas de las zonas de grabacion parciales B y C se pueden visualizar en la imagen
parcial 22 (que reproduce soélo la zona de grabacién parcial B en la forma de realizacion segun las figuras 1 a 3).
Aqui tiene lugar una compresion de las imagenes (parciales) detectadas de la zona de grabacion parcial C.

Con la ampliacién de la zona de grabacion mediante la zona de grabacion parcial C se pueden detectar
informaciones situadas mas a la derecha a partir del vehiculo industrial. En las figuras 10 y 11 esta representado
esquematicamente, por ejemplo, un arbol que se detecta mediante la inclusion de la zona de grabacién parcial C y
se representa de manera correspondiente en la zona de reproduccion 16.

Las respectivas zonas de reproduccién 16 de las formas de realizacion descritas arriba estan representadas
esquematicamente. Se entiende que las respectivas imagenes 18 (o imagenes parciales 20, 22, 24, 26) pueden
contener marcas (informaciones) para una mejor orientacion. Por ejemplo, pueden estar representadas marcas de
calle, lineas de orientacién o marcas/lineas auxiliares visuales o virtuales, etc., que se escalan también en las
respectivas zonas en correspondencia con la situacién de marcha, de modo que se puede mantener una orientacion
para el conductor, en particular respecto al vehiculo.

El sistema de visidon descrito arriba se describié en las formas de realizacidon en relaciéon con un vehiculo industrial
con semirremolque. Sin embargo, el sistema de vision se puede utilizar en cualquier otro vehiculo, por ejemplo, un
vehiculo industrial con remolque.

En las formas de realizacion descritas arriba, la marcha hacia adelante se describi6 como situaciéon de marcha
estandar y la marcha en curva hacia adelante, como situacién de marcha especial. Ademas, el procesamiento segun
la invencion de la zona de grabacion se utilizé en dependencia de otras situaciones de marcha. Tales situaciones de
marcha contienen, por ejemplo, giro, marcha atras en linea recta, marcha atras en curva.

En dependencia de la situacion de marcha (especial) actual, el sistema de vision esta disefiado para utilizar una
funcidn de representacion determinada, en este caso con el mantenimiento del angulo de imagen horizontal € o con
una ampliaciéon de la zona de grabacién mediante otra zona de grabacion parcial. En principio, estan presentes en
dependencia de la respectiva situacion de marcha funciones de representacion correspondientes que tienen curvas
de funcién diferentes. Por una parte, la curva de funcién puede ser constante de manera desigual, es decir, entre
dos curvas constantes hay un salto que se puede identificar a continuacion también en la zona de reproduccion 16.
De este modo, por ejemplo, la imagen 18 representada en la zona de reproduccion 16 se puede subdividir
claramente. Este limite se puede configurar preferentemente también de una manera identificable con facilidad (por
ejemplo, barra negra). Una de las funciones constantes presenta un factor de escalado de aproximadamente 1, es
decir, no hay una compresion o extension.
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En una funcién de representacion con una zona constante y una zona no constante (véase figuras 3, 9 y 12) es
posible también configurar el limite entre la zona constante y la zona no constante de una manera identificable con
claridad. Esto puede ser ventajoso si la zona constante corresponde a una zona de espejo principal y si la zona no
constante corresponde a una zona de espejo de gran angular y, por consiguiente, las imagenes de los diferentes
espejos se muestran claramente al conductor.

La funcién de representacion puede discurrir también continuamente. En una funciéon de representacion, que
discurre continuamente, no hay saltos en la representacion de la imagen en la zona de reproduccion. Si la funcién de
representacion se puede diferenciar de manera continua, se excluye también la presencia de inclinaciones en la
representacion de la imagen. Por tanto, se transmite al conductor una imagen favorable desde el punto de vista
ergondmico que no le resulta molesta.

La funcion de representacion puede discurrir también en la zona no constante de manera lineal, no lineal,
descendente continuamente, ascendente continuamente.

Una adaptacion de la funcion de representacion a la respectiva situacion de marcha se puede llevar a cabo mediante
la modificacion de la curva de funcidn en las respectivas zonas parciales. Tales cambios contienen, por ejemplo,
cambios de la pendiente, cambio de la curvatura o prolongacién o acortamiento de una zona constante existente o
definicion de una zona constante. Las respectivas funciones de representacion se pueden definir antes de
situaciones de marcha estandar y situaciones de marcha especiales. Opcionalmente, la funcién de representacion
se puede modificar manualmente mediante un dispositivo de entrada que ha de operar el conductor y que esta
acoplado a la unidad de calculo 17.

La respectiva situacion de marcha se puede identificar automaticamente y/o introducir manualmente. Para la entrada
manual puede estar previsto, por ejemplo, el dispositivo de entrada mencionado arriba. La identificacion automatica
se puede realizar, por ejemplo, mediante sensores. Los sensores pueden detectar caracteristicas especificas de la
marcha, por ejemplo, velocidad, angulo de direccidn, angulo de articulacién del semirremolque respecto al vehiculo
industrial, angulo de articulacién del remolque respecto al vehiculo (industrial), posicion de los intermitentes,
direccién de marcha, posicién de las marchas, medidor de distancia para aparcamiento/maniobras.

La unidad de grabacion descrita arriba comprende un aparato de grabacion individual 14. Es posible también utilizar
dos (o varios) aparatos de grabacion (camara, sensor de imagen). En este caso, la unidad de grabacién 14 puede
estar configurada de modo que una primera imagen y una segunda imagen, que tienen diferentes angulos de
imagen, pueden ser generadas por dos aparatos de grabacion. La primera camara o sensor de imagen graba una
primera imagen que contiene el campo de vision del espejo principal y que se graba preferentemente con una gran
resolucion y esencialmente sin distorsion, es decir, con un angulo de imagen que corresponde al angulo de imagen
de la percepcion natural del hombre, mientras que la segunda camara o sensor de imagen genera una segunda
imagen que presenta al menos un direccion de gran angulo con un angulo de imagen mayor que la percepcion
natural del ojo y representa el campo de vision de un espejo de gran angular (campo de vision V). La unidad de
calculo esta adaptada para generar a partir de las dos imagenes separadas una imagen conjunta y para escalarla en
dependencia de la situacion de marcha o para escalar las dos imagenes generadas de manera separada una de otra
en dependencia de la situacion de marcha y generar a continuacion una imagen comun. En ambos casos, los datos
de imagen de la imagen comun se envian a la unidad de reproduccion para la visualizaciéon en la zona de
reproduccion.

En las formas de realizacion descritas arriba, la zona de grabacion detectada por el aparato de grabacion individual
corresponde en general a los campos de vision Il y IV. Sin embargo, el aparato de grabacién puede estar
configurado también de tal modo que detecta otras zonas por fuera de los campos de vision Il y IV.

Si el sistema de visidon segun la invencion se utiliza en ambos lados del vehiculo, estan previstas camaras
adicionales correspondientes (no representadas en las figuras 1, 4, 7, 10) u otras unidades de grabacion, asi como,
dado el caso, otra unidad de reproduccion para el segundo lado del vehiculo industrial. La unidad de calculo se
puede utilizar conjuntamente para ambos lados del vehiculo, si es necesario, o puede estar prevista también una
unidad de calculo para cada lado del vehiculo. Asimismo, pueden estar previstos varios dispositivos de entrada.

La posicién de la unidad de grabacion no esta limitada al lado derecho y/o izquierdo del vehiculo para detectar la
zona de grabacion en correspondencia con los campos de vision Il y IV y dicha unidad puede estar instalada en
cualquier otra posicion en el vehiculo para detectar otras zonas de grabacién. Asi, por ejemplo, se pueden detectar
los campos de vision V y/o VI de acuerdo con CEPE R46. El campo de vision V corresponde a la zona de grabacion
que es detectada por un llamado espejo de rampa y esta situado lateralmente en el lado del vehiculo, opuesto al
conductor, directamente al lado de la cabina del conductor (es decir, en el lado derecho del vehiculo en el caso de
Alemania) y reproduce asi zonas que no pueden ser vistas directamente por el conductor. Esta zona es de gran
importancia en particular durante los giros y puede detectar, por ejemplo, los ciclistas que se encuentran
directamente al lado del vehiculo. El campo de visiéon VI corresponde a la zona de grabacion que es detectada por
un llamado espejo frontal y esta situada directamente por delante del vehiculo. Esta zona es de gran importancia,
por ejemplo, durante el arranque por delante de cruces o pasos de peatones (pasos de cebra) y puede detectar, por
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ejemplo, peatones que se encuentran (aun) por delante del vehiculo. Durante la deteccion de los campos de vision V
y VI, posible con dos camaras e incluso con una camara, se puede procesar también la imagen detectada con una
funcidon de representacion en dependencia de la situacion de marcha. Es decir, durante un giro, la zona situada
directamente a la derecha (o a la izquierda) al lado del vehiculo se escala de tal modo que se representa de manera
ampliada, y la zona por delante del vehiculo se reproduce de manera comprimida en la unidad de reproduccion.
Durante una operacién de arranque tiene lugar un escalado correspondientemente inverso, es decir, la zona al lado
del vehiculo se comprime y la zona por delante del vehiculo se amplia de manera correspondiente. En este sentido
es posible también que el campo de vision V se amplie alrededor de los campos de vision Il y IV.

Es posible adicionalmente instalar también la unidad de grabacion en una parte trasera de un vehiculo. Tal posicion
es ventajosa en particular para la marcha atras (por ejemplo, aparcamiento, maniobra por delante de rampas) y
puede servir también para monitorizar la zona situada por detras del vehiculo, en particular en vehiculos que no
posibilitan la visibilidad a través de una ventanilla trasera. En este caso, la zona de grabacion presentaria una
primera zona de grabacion parcial con un angulo de imagen vertical, orientada de tal modo que se detecta en lo
posible sin distorsién un area situada directamente por detras del vehiculo. La zona de grabacién presentaria
también una segunda zona de grabacion parcial B con un angulo de imagen vertical, orientada de tal modo que se
detecta una zona que corresponde a la vista del horizonte. Las dos nuevas zonas de grabacién parciales definidas
se pueden fusionar o pueden presentar un area de vacio que esta dispuesta entre ambas y se puede representar a
continuacion de manera destacada en la zona de reproduccion (barra negra).

Las dos nuevas zonas de grabacion parciales definidas o las imagenes detectadas de estas zonas de grabacion
parciales se procesan a continuacion de manera analoga mediante la unidad de calculo, es decir, tiene lugar un
escalado en dependencia de la situacién de marcha y del angulo de imagen vertical. Por tanto, en una operacion de
aparcamiento en marcha atras, la imagen detectada de la zona de grabacion parcial inferior (que incluye la zona
situada directamente por detras del vehiculo) se puede escalar en la direccion vertical mediante la utilizacion de una
funcién de representacion condicionada por la situacion de marcha y reproducir de manera ampliada (aumentada), y
la imagen de la zona de grabacién parcial inferior (vista del horizonte) se puede escalar en la direccion vertical y
reproducir de manera comprimida para asi aprovechar éptimamente la zona de reproduccion limitada de la unidad
de reproduccién. Por la otra parte, durante una marcha hacia adelante, la imagen de la zona de grabacién parcial
superior se puede escalar mediante un escalado segun la funcién de representacion condicionada por la situacion
de marcha y representar de manera ampliada (aumentada), y la imagen de la zona de grabacion parcial inferior se
puede escalar y visualizar de manera comprimida. En ambos casos, la atencion del conductor se desvia hacia zonas
que contienen informaciones relevantes en la situacién de marcha especifica.

Es posible adicionalmente combinar el escalado descrito en relacion con las figuras en dependencia de la situacion
de marcha y del angulo de imagen horizontal y combinar el escalado en dependencia de la situacion de marcha y del
angulo de imagen vertical. Las unidades de grabacion, la o las unidades de calculo, la o las unidades de
reproduccion y el o los dispositivos de entrada se han de prever entonces en el vehiculo.

Adicionalmente, el angulo de imagen esta limitado no sélo, como se describe arriba, a un angulo de imagen
horizontal y/o vertical y puede ser cualquier angulo (angulo radial) diferente al angulo de imagen horizontal y vertical.

En la figura 1 esta representada la zona de grabacién parcial A con una distancia del vehiculo industrial. A fin de
conseguir la mejor orientacion y el mejor procesamiento de la informacion para el conductor, la zona de grabacion
parcial A puede estar definida también de tal modo que incluye el lado del vehiculo, al menos en direccion de la
parte trasera del vehiculo y, por tanto, al menos el canto lateral trasero (canto trasero HK) del remolque o del
semirremolque al estar alineado el remolque o el semirremolque (véase figura 14).

El canto trasero HK del remolque o trailer pasa durante la marcha en curva (u operaciones de giro o maniobras) por
un angulo determinado que en dependencia del tamafio (del intervalo angular) de la zona de grabacién parcial A es
tal que el canto trasero HK del remolque o del semirremolque abandona la zona de grabacién parcial Ay llega a la
zona de grabacion parcial B, en la que se produce una distorsion. Dado que el conductor recibe entonces la
representacion distorsionada del canto trasero HK, esto puede afectar la orientacién y el procesamiento de la
informacién para el conductor.

Por tanto, a fin de conseguir una mejor orientacioén y un mejor procesamiento de la informacién para el conductor se
utiliza en las formas de realizacion siguientes funciones de representacién que garantizan que el canto trasero HK
del remolque o del semirremolque esté situado o se represente siempre en una zona no distorsionada o casi no
distorsionada (no comprimida) de la imagen reproducida 18.

En principio, zonas (de grabacion parciales) no distorsionadas o casi no distorsionada (zonas no comprimidas) se
indican en las figuras con A, A’, A1y A2 y corresponden, por lo general, a la imagen parcial o una imagen parcial 20
de la imagen 18.

En las figuras 15A-15C se muestran esquematicamente ejemplos de una curva de funcion, a modo de ejemplo, de
una funcién de representacion en un angulo de imagen ¢, que presentan en cada caso una zona de grabacion
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parcial no distorsionada A en una cierta zona del angulo de imagen ¢, en la que esta situado el canto trasero HK,
como se explica en detalle mas adelante por medio de ejemplos de realizacion y se muestra en las figuras. Esta
zona de grabacion parcial no distorsionada 1 tiene una distorsion n(¢)=1, es decir, de manera adicional a una
reduccion, prevista en cualquier caso, para adaptar la imagen grabada a la zona de reproduccién no tiene lugar una
compresion o una extension en una direccion de imagen.

A la derecha de la zona de grabacion parcial A (direccion de observacion hacia adelante) se encuentran en cada
caso zonas de grabacion parciales B. Segun las funciones de representacion previstas, en esta zona de grabacion
parcial B tiene lugar un escalado con un factor distinto a 1, de modo que aqui se consigue una distorsion, por lo
general, una compresion de la zona grabada en la imagen 18 reproducida (imagen parcial 22, 24, 26) en esta zona
de grabacion parcial. Otra zona distorsionada, no visible, esta situada a la izquierda de la zona de grabacion parcial
no distorsionada A, realizandose aqui una compresién con n=0, es decir, esta zona no se representa en la unidad de
reproduccion.

El escalado, |éase la curva de funcion, puede presentar distintas curvas. En las figuras 15A y 15C esta representada
una curva de funcién descendente linealmente, de modo que una distorsidon/compresion aumenta respecto al borde
la imagen (es decir, hacia el borde de la zona grabada). En el caso de imagenes grabadas, que presentan una
distorsion hacia el borde de la imagen debido a un gran angulo, se puede compensar el efecto de gran angulo
mediante el aumento de la compresioén. En la figura 15B esta representada una curva de funcién constante, de modo
que se mantiene constante una distorsién/compresion de la imagen grabada original respecto al borde de la imagen.

A la izquierda de la zona de grabacion parcial A se encuentran en cada caso en las figuras 15A-15C zonas de
grabacion parciales D o E. Segun las funciones de representacion propuestas, en las zonas de grabacion parciales
D tiene lugar un escalado con un factor distinto a 1, de modo que aqui se consigue una distorsion, por lo general,
una compresion de la zona grabada en la imagen 18 reproducida (imagen parcial 22, 24, 26) en esta zona de
grabacion parcial. El escalado, léase la curva de funcion, puede presentar aqui también distintas curvas. En la figura
15A esta representada una curva de funcidon descendente linealmente y en la figura 15B esta representada una
curva de funcion constante. En la figura 15C esta representado un caso extremo de un escalado, en el que el factor
es igual a cero. Con otras palabras, aqui tiene lugar un escalado “completo” de la zona de grabacion parcial E, de
modo que dicha zona ya no se representa.

Como se puede observar en la figura 15B, toda la funcion de representacion no tiene una curva constante, sino que
mas bien se produce un salto en la curva de funcién en la transicion entre las zonas de grabacién parciales Ay B o
D. Naturalmente, en la curva de funcién puede haber también sélo un salto o varios saltos, si estan previstas otras
zonas con curvas de funcion diferentes. La funcidon de representacion puede contener también diversas
combinaciones de zonas que no discurren de manera constante, zonas que discurren linealmente, zonas que no
discurren linealmente, zonas que discurren de manera descendente constantemente, zonas que discurren de
manera ascendente constantemente, etc.

En principio, la zona de grabacion parcial A se puede seleccionar como parametro fijo de tal modo que el canto
trasero HK se mantiene siempre en la zona no distorsionada, incluso mas alla de un cierto angulo durante una
marcha en curva. Esta definicion se puede aplicar también en las formas de realizacién descritas arriba. No
obstante, esto puede provocar una reduccién no deseada y demasiado grande de la zona distorsionada y de su
representacion en la imagen 18 o también que el canto trasero HK abandone finalmente la zona no distorsionada, de
modo que ademas tiene lugar una adaptacion del tamafio de la zona no distorsionada, es decir, una adaptacion
dinamica de la funcién de representacion, en dependencia de la posicién relativa del canto trasero HK respecto al
vehiculo industrial 10, en particular respecto a la cabina del conductor o al vehiculo tractor, en el que se encuentra la
unidad de grabacion.

En las siguientes formas de realizacion se describen distintas posibilidades para la adaptacion de la zona de
grabacion parcial A.

Por tanto, segun la invencion se propone en la situacion de marcha especial una funcién de representacion de
acuerdo con las figuras 18A-18C o 18D. Las figuras 16A-16C muestran las vistas en planta correspondientes del
vehiculo industrial, en particular de las zonas de grabacion parciales A’y B’ o A” y B”, modificadas respecto a las de
la figura 14, con el mantenimiento de todo el angulo de imagen horizontal €. En particular, en esta forma de
realizacién que tiene en cuenta una adaptacion lineal de la funcién de representacion a la situacion de marcha, la
zona de grabacion parcial A se amplia a la zona de grabacién parcial A’ o el angulo de imagen horizontal
correspondiente o de la zona de grabacion parcial A se amplia al angulo de imagen horizontal o’. En cambio, la zona
de grabacion parcial B se reduce a la zona de grabacion parcial B’ o el angulo de imagen horizontal § se reduce al
angulo de imagen horizontal f’.

La ampliacion de la zona de grabacion parcial A’ o A” y la reduccién asociada a esto de la zona de grabacioén parcial

B’ o B” tienen lugar en dependencia del cambio de la posicion (del pivotado hacia afuera) del canto trasero HK
respecto al vehiculo industrial 10 con el incremento de la marcha en curva. La figura 16A muestra el vehiculo
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industrial durante la marcha en linea recta y las zonas de grabacion parciales representadas A y B corresponden a
las zonas de grabacion parciales A y B mostradas en la figura 14. Cuando se inicia la marcha en curva (curva de via
normal, pivotado hacia afuera durante operaciones de adelantamiento, aparcamiento, maniobras y giros), el
remolque (semirremolque, trailer) pivota lateralmente hacia afuera respecto al vehiculo industrial (véase figura 16B).
Esto provoca que el canto trasero del remolque se mueva hacia el lateral (pivote hacia afuera) y se mueva en la
zona de grabacion parcial A. Si la zona de grabacién parcial A (o sea, la zona no distorsionada o casi no
distorsionada) se mantiene constante, el canto trasero HK se mueve con el incremento de la marcha en curva desde
la zona no distorsionada de la zona de grabacion parcial A hasta la zona distorsionada de la zona de grabacion
parcial B. Por consiguiente para mantener siempre el canto trasero HK en la zona no distorsionada, en el desarrollo
de la marcha en curva tiene lugar la adaptacion dinamica, mencionada arriba, de la funcién de representacion, es
decir, el area inicial de la zona de grabacion parcial A se amplia hasta la zona de grabacion parcial A’ y, con el
pivotado progresivo del remolque, hasta el area de la zona de grabacion parcial A” y el area de la zona de grabacion
parcial B se reduce de manera correspondiente hasta el area de la zona de grabacién parcial B’ o B.

De las funciones de representacion respectivas en las figuras 18A-18C se puede deducir que en las areas de las
zonas de grabacion parciales A, A’y A’ tiene lugar un escalado constante tal que en dichas areas no se produce o
apenas se produce una distorsion.

La posicion del canto trasero HK influye entonces en la curva de la funcion de representacion. La unidad de calculo
esta configurada, por tanto, de tal modo que adapta dinamicamente la curva de funciéon de la funcion de
representacion al cambio de la posicion del canto trasero HK. La posicion del canto trasero se puede determinar, por
ejemplo, mediante sensores (de posicion) o mediante datos de vehiculo (longitud del vehiculo, del remolque, etc.,
junto con una deteccion del angulo de direccién). La posicion del canto trasero HK se puede determinar también a
partir de la imagen detectada de la unidad de grabacion 14.

En la situacion de marcha especial actual, la imagen (parcial) detectada de la zona de grabacién parcial A’ o A” se
procesa con un factor de escalado constante mediante la unidad de calculo 17, es decir, no tiene lugar un
estrechamiento/compresion o ampliacion en esta zona. En cambio, la imagen (parcial) detectada de la zona de
grabacion parcial B' o B” se procesa mediante la unidad de calculo 17 en correspondencia con las funciones de
representacion mostradas en las figuras 18B o 18C. En particular, tiene lugar aqui en la zona de imagen contigua al
angulo de imagen horizontal o’ un escalado que provoca que el area correspondiente se comprima en la zona de
reproduccion 16 y se represente en la unidad de reproduccion 15.

La respectiva imagen parcial 20 en las figuras 17A-17C corresponde entonces a la respectiva zona de grabacion
parcial no distorsionada A, A’ o A’. Asimismo, la imagen parcial 22 en las figuras 17A-17C esta sujeta a la
compresion descrita arriba. Por tanto, la zona alrededor del canto trasero se puede representar con un tamafo
suficiente y de una manera comprensible faciimente para el conductor, de modo que se pueden detectar obstaculos
u otros usuarios de la via publica en esta zona. Las informaciones relevantes de esta zona se pueden detectar asi
de manera rapida y fiable mediante la utilizacion del tamafio disponible de la zona de reproduccion.

En las figuras 16D, 17D y 18D esta representada una forma de realizacion alternativa respecto a la situacion de
marcha especial segun las figuras 16A/B/C, 17A/B/C y 18A/B/C.

En esta forma de realizacion se mantienen las zonas de grabacion parciales A” y B” mostradas en las figuras 16C,
17C y 18C y los angulos de imagen horizontales correspondientes o y .

Como se describe arriba, el aparato de grabacion esta disefiado de modo que puede grabar una zona mas grande
que la zona de grabacién mostrada o utilizada en las figuras 1 y 14 (zonas de grabacion parciales A, B). Por tanto,
en la forma de realizacién mostrada en la figura 16D, la zona de grabacion esta ampliada en una zona de grabacion
parcial C que se ha recortado adicionalmente de manera adecuada de toda la zona grabada del aparato de
grabacion. La zona de grabacion parcial C se encuentra directamente a continuacion de la zona de grabacién parcial
B”.

La zona de grabacion parcial A” se procesa mediante la unidad de calculo 17 como en la forma de realizacion segun

las figuras 16A/B/C, 17A/B/C y 18A/B/C, es decir, se escala con un factor constante “n” que es aproximadamente 1
(n=1).

La zona de reproduccion 16 de la unidad de reproduccion 15 presenta, como se describe arriba, una anchura
predeterminada. Por consiguiente, las imagenes (parciales) detectadas de las zonas de grabacion parciales B y C
se escalan mediante la utilizacion de la funcion de representacion mostrada en la figura 16D, de modo que las dos
imagenes (parciales) detectadas 24 y 26 de las zonas de grabacién parciales B” y C se pueden visualizar en la
imagen parcial 22. Aqui tiene lugar una compresion de las imagenes (parciales) detectadas de las zonas de
grabacion parciales B” y C.

Con la ampliacién de la zona de grabacion mediante la zona de grabacion parcial C se pueden detectar
informaciones situadas mas a la derecha a partir del vehiculo industrial. En las figuras 16D y 17D esta representado

16



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 2715460 T3

esquematicamente, por ejemplo, un arbol 28 que se detecta mediante la inclusién de la zona de grabacion parcial C
y se representa de manera correspondiente en la zona de reproduccion 16. Ademas, se pueden perder
informaciones en la zona de grabacion parcial B o B”, porque el area inicial de la zona de grabacion parcial A se
amplia hasta la zona de grabacion parcial A” y el area de la zona de grabacion parcial B se reduce de manera
correspondiente hasta el area de la zona de grabacioén parcial B”. Por tanto, mediante la representacion adicional de
la zona de grabacion parcial C se pueden compensar las informaciones perdidas. Esta variante se basa también en
el principio de la adaptacion dinamica de la funcién de representacion en dependencia del cambio de la posicion (del
pivotado hacia afuera) del canto trasero HK respecto al vehiculo industrial 10 con el incremento de la marcha en
curva.

Como se puede observar en las figuras 17A-17C, la zona de imagen de la imagen 18 ocupada por el remolque
aumenta proporcionalmente debido al aumento de la zona de grabacién parcial A (A, A”), en particular en la zona
izquierda de la imagen 18 que reproduce de manera creciente una representacion no distorsionada del remolque.
Ademas de la “ampliacion”, descrita arriba, mediante la zona de grabacion parcial C a fin de representar la zona con
informaciones relevantes (alrededor del canto trasero HK y lateralmente al lado y por detras) con un tamafio
suficiente y de manera fiable para el conductor, el sistema de vision siguiente, segun la invencion, de las figuras 19 a
21 se basa en otra adaptacién dinamica de la funcién de representacion.

En la situacién de marcha actual, la imagen (parcial) detectada de la zona de grabacioén parcial A se procesa con un
factor de escalado constante n~1 mediante la unidad de calculo 17, es decir, no tiene lugar un
estrechamiento/compresion o ampliacion en esta zona. En cambio, la imagen (parcial) detectada de la zona de
grabacion parcial B se procesa mediante la unidad de calculo 17 en correspondencia con la funcién de
representacion mostrada en la figura 21A. En particular, tiene lugar aqui en la zona de imagen contigua al angulo de
imagen horizontal o un escalado que provoca que la zona correspondiente del angulo de imagen horizontal § se
comprima en la zona de reproduccion 16 de la unidad de reproduccioén 15.

La “compresion” se realiza principalmente en la zona que no muestra el semirremolque, porque esta zona contiene
informaciones menos relevantes para el conductor. En dependencia de la situacion de marcha en curva, una parte
del semirremolque se puede recortar completamente o casi completamente de la imagen reproducida.

Con el incremento de la marcha en curva, el canto trasero del remolque en la imagen 18 de la figura 20A se moveria
de la imagen parcial 20 a la imagen parcial 22, es decir, a la zona distorsionada o la zona de grabacion parcial
distorsionada B. Sin embargo, dado que no se desea segun la invencion una distorsion en la zona alrededor del
canto trasero HK, tiene lugar una adaptacion dinamica de la funcién de representacion con el incremento de la
marcha en curva.

Como se puede observar en la figura 21B, la curva de funcidn de la funcién de representacion se adapta de tal modo
que la zona no distorsionada A (zona de grabacién parcial A) se mueve del lado izquierdo en la figura 21A (y
también la figura 20A) a la zona central en la figura 21B (y también la figura 20b) y forma la zona de grabacion
parcial A’. En cambio, la zona o la zona de grabacion parcial B, que se une a la derecha de la zona de grabacion
parcial A (o sea, en direccion desde el vehiculo), se reduce y forma la zona o la zona de grabacién parcial B'. Como
resultado del no escalado de la zona de grabacion parcial A’ y del escalado o de la compresion de la zona de
grabacion parcial B’ se forma una nueva zona de grabacion parcial D’ en el lado izquierdo de la zona de compresién
parcial A’. Esta zona de grabacion parcial D’ se escala a su vez con un factor de escalado distinto de 1, es decir, se
comprime. Dado que en esta zona de grabacion parcial D’ se encuentra principalmente la zona del remolque mas
proxima al vehiculo industrial, ésta se representa de manera comprimida mediante esta zona en la imagen parcial
26. Asimismo, la zona de grabacion parcial B’ se representa en la imagen 18 como imagen parcial 24. Las imagenes
parciales “comprimidas” 24 y 26 forman conjuntamente la imagen parcial 22.

Con el incremento de la marcha en curva, la zona de grabacion parcial A o A” se desplaza respecto al borde de
imagen derecho de la imagen 18, hasta que esta zona de grabacion parcial A o A” se une finalmente de manera
directa al borde de imagen derecho de la imagen 18, como se muestra en la figura 20C. Por consiguiente, la zona
distorsionada o la zona de grabacién parcial distorsionada B o B” desaparece y la zona de grabacion parcial
distorsionada D’ se amplia (con angulo de imagen (parcial) 5 en las figuras 20C y 21C).

Esta forma de realizacién se basa también en el principio de la adaptacion dinamica de la funcién de representacion
en dependencia del cambio de la posicion (del pivotado hacia afuera) del canto trasero HK respecto al vehiculo
industrial 10 con el incremento de la marcha en curva.

Segun la adaptacion descrita arriba de la funcidon de representacion, la zona alrededor del canto trasero HK se
mantiene siempre (casi) sin distorsion y las zonas menos relevantes para informaciones se representan de manera
distorsionada en la imagen 18. Esto se refiere en particular a la zona del remolque proxima al vehiculo (vehiculo
tractor).

En las figuras 22 y 23 se muestra otra alternativa para representar la zona con informacion relevante (alrededor del
canto trasero HK y lateralmente al lado y por detras) con un tamafio suficiente y de manera fiable para el conductor.
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En la situacion de marcha actual, la imagen (parcial) detectada de la zona de grabacién parcial A se procesa con un
factor de escalado constante mediante la unidad de calculo 17, es decir, no tiene lugar un
estrechamiento/compresion o ampliacion en esta zona. En cambio, la imagen (parcial) detectada de la zona de
grabacion parcial B se procesa mediante la unidad de calculo 17 en correspondencia con las funciones de
representacion mostradas en la figura 23A. En particular, tiene lugar aqui en la zona de imagen contigua al angulo
de imagen horizontal o un escalado que provoca que el area correspondiente del angulo de imagen horizontal & se
comprima en la zona de reproduccion 16 de la unidad de reproduccién 15.

La “compresion” se realiza principalmente en la zona que no muestra el semirremolque, porque esta zona contiene
informaciones menos relevantes para el conductor.

Con el incremento de la marcha en curva, el canto trasero del remolque se moveria a la zona distorsionada o la zona
de grabacion parcial distorsionada B o B’. Sin embargo, dado que no se desea segun la invencion una distorsion en
la zona alrededor del canto trasero HK, tiene lugar una adaptacion dinamica de la funcidon de representacion con el
incremento de la marcha en curva.

Como se puede observar en las figuras 23A y 23B, la curva de funcion de la funcién de representacion se adapta de
tal modo que la zona no distorsionada A (zona de grabacion parcial A) se mueve junto con el pivotado hacia afuera
del canto trasero HK. Dado que tanto la zona de grabacién parcial A (A’) como la zona de grabacion parcial B (B’) se
mantienen constantes en el tamafo en direccion horizontal, se produce un desplazamiento de todo el angulo de
imagen ¢ desde el vehiculo con la unidad de grabacion como punto de giro.

Mediante el desplazamiento giratorio de todo el campo de visiéon en el angulo y se crea otra zona V' en la zona
izquierda de la funcion de representacion de la figura 23B, en la que no tiene lugar un escalado o tiene lugar un
escalado con el factor 0 y, por tanto, provoca que esta zona se oculte en la imagen 18. Este giro se puede realizar,
por ejemplo, mediante un giro real de la unidad de grabacién o mediante el corte de una zona de imagen de la
imagen total grabada.

Esta forma de realizacion se basa también en el principio de la adaptacién dinamica de la funcién de representacion
en dependencia del cambio de la posicion (del pivotado hacia afuera) del canto trasero HK respecto al vehiculo
industrial 10 con el incremento de la marcha en curva.

Como se puede deducir de las figuras 22A y 22B, el canto trasero HK se mantiene en la zona de grabacion parcial
no distorsionada A o A’ en una posicidon casi constante. Se entiende que el canto trasero no se mantiene
necesariamente en un punto dentro de la zona de grabacién parcial parcia A o A’, sino que se puede mover o se
desplaza dentro del area de la zona de grabacién parcial A o A’.

El mantenimiento del canto trasero HK en un punto constante o dentro de una zona de tolerancia 30 se muestra en
las figuras 24 a 26. La situacion de marcha mostrada en la vista en planta de la figura 24 es similar a la situacion de
marcha mostrada en la figura 19B, en la que el vehiculo se encuentra en la posicion avanzada de la marcha en
curva. La zona de grabacioén parcial A/A’ esta desplazada segun la funcién de representacion mostrada en la figura
26 dentro de la zona total en el angulo de imagen total ¢ (véase explicaciones de las figuras 21A-21C). Este
desplazamiento, como se describe arriba, se basa en el principio de la adaptacién dinamica de la funcién de
representacion en dependencia del cambio de la posicion (del pivotado hacia afuera) del canto trasero HK respecto
al vehiculo industrial 10 con el incremento de la marcha en curva.

La unidad de calculo 17 esta adaptada aqui de tal modo que a partir de la posicion actual del canto trasero HK, la
funcién de representacion se adapta (es decir, la zona A se desplaza, como se describe en relacion con las figuras
21A-21C) de manera que el canto trasero HK se encuentra en la zona de tolerancia 30 a una distancia W del borde
derecho de la zona de grabacién parcial A. La distancia W se puede mantener aqui siempre constante o puede no
quedar por debajo de una medida minima para W, lo que garantiza que las zonas del entorno del vehiculo, situadas
directamente al lado del canto trasero HK, se representen sin distorsion, al igual que el canto trasero, y en las
proporciones reales. La distancia W puede estar determinada, por ejemplo, como distancia del canto trasero
respecto al limite de la zona angular no distorsionada que discurre en perpendicular al eje longitudinal del vehiculo
(vehiculo o semirremolque no pivotado) o como distancia que discurre en perpendicular al eje del remolque pivotado.

En las figuras 27 a 29 se muestran distintas posibilidades de funciones de representacion.

En todas las funciones mostradas, la zona no distorsionada (zona de grabacioén parcial A) se encuentra en el centro
y se rodea en cada caso con una zona de grabacién parcial izquierda distorsionada D y una zona de grabacion
parcial derecha distorsionada B. Las distorsiones se pueden conseguir de manera diferente en dependencia de la
curva de la funcion en estas zonas de grabacion parciales B y D. En la figura 27, la respectiva curva de funcion
desciende linealmente a partir de la zona no distorsionada, lo que provoca una compresion/distorsién creciente
constantemente. En la figura 28, la respectiva curva de funcién es constante a partir de la zona no distorsionada,
pero con un factor de escalado diferente respecto a la zona de grabacion parcial A (es decir, factor de escalado
distinto a 1 o inferior a 1), de modo que la funcién de representaciéon muestra una curva discontinua (que es una

18



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 2715460 T3

funcién escalonada). En la figura 29, la respectiva curva de funcién no desciende linealmente a partir de la zona no
distorsionada, lo que provoca un aumento no continuo de la compresién/distorsion.

A diferencia de las funciones de representacion de las figuras 27 a 30, la funcidon de representacion de la figura 31
contiene una zona de grabacion parcial central distorsionada B y a la izquierda y a la derecha de la misma
respectivamente una zona de grabacion parcial no distorsionada A1 o A2. La imagen correspondiente 18,
representada en la zona de reproducciéon 16, esta representada en la figura 31. En este caso también, el canto
trasero HK se encuentra en la zona no distorsionada/zona de grabacion parcial (A1 aqui). La zona lateral del
remolque entre el canto trasero HK y la cabina del conductor se representa mayormente de manera distorsionada en
la zona de grabacion parcial B y la zona del remolque préxima a la cabina del conductor se representa a su vez de
manera no distorsionada (zona A2).

Como se muestra en la modificacion segun las figuras 31 y 33, la zona de grabacién parcial A1 no se puede
extender completamente en vertical en la zona de imagen, sino que puede abarcar sé6lo una parte inferior. La parte
superior se asigna a la zona de grabacion parcial distorsionada B. Por tanto, la zona de la calle se muestra en la
zona del remolque proxima a la cabina del conductor y de esta manera se representa una zona préxima no
distorsionada 32 que puede contener informaciones relevantes. Esta zona se puede hacer también mas clara para el
conductor mediante un marco insertado.

La insercién de un marco puede ser ventajosa también en caso de una curva discontinua de la funcion de
representacion, en particular si, por ejemplo, esta distorsionada sélo en un area parcial de la zona representada en
direccion vertical del angulo de imagen, de manera adicional a la direccidn horizontal de angulo de imagen en toda la
zona, para mostrarle también graficamente al conductor el “salto” en la funcion. Esto sirve sobre todo para
comprender mejor la imagen reproducida. Ademas, en todos los ejemplos mostrados arriba es posible ocupar la
imagen respectiva representada o imagenes parciales con inserciones adicionales que contienen informaciones
relevantes para el conductor, por ejemplo, indicaciones de distancia o de advertencia.

Otra modificacion esta representada en la figura 34. En este caso, las zonas de grabacién parciales A1 y A2, no
distorsionadas realmente, se someten a una distorsidon ascendente ligeramente en relacion con la respectiva zona
del borde de la imagen debido a la curva descendente ligeramente de la funcion, conteniendo usualmente estas
zonas del borde informaciones menos relevantes.

Lista de signos de referencia

10 Vehiculo industrial

12 Semirremolque

13 Sistema de vision

14 Unidad de grabacion
15 Unidad de reproduccién
16 Zona de reproduccion
17 Unidad de calculo

18 Imagen

20 Imagen parcial

22 Imagen parcial

24 Imagen parcial

26 Imagen parcial

28 Arbol

30 Zona de tolerancia

32 Zona préxima no distorsionada
A Campo de visiéon

A1 Campo de visiéon

A2 Campo de visiéon

A Campo de visiéon

A’ Campo de visiéon

B Campo de vision

B’ Campo de visiéon

B” Campo de visiéon

C Campo de visiéon

D Campo de visiéon

D’ Campo de visiéon

E Campo de visiéon

w Distancia

(o) Funcion de representacion
HK Canto trasero

HL Linea de horizonte

n Factor de escalado
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Angulo de imagen
Angulo de imagen
Angulo de imagen
Angulo de imagen
Angulo de imagen
Angulo de imagen
Angulo de imagen
Angulo de imagen
Angulo de imagen
Angulo de imagen
Angulo de imagen
Angulo de imagen
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REIVINDICACIONES

1. Sistema de vision (13) para un vehiculo con remolque (10) para la representacion de una zona de grabacion (A, B,
C, D) situada por fuera del vehiculo (10) que comprende una unidad de grabacion (14) instalada en el vehiculo (10)
con al menos un aparato de grabacion para detectar una imagen de la zona de grabacion (A, B, C, D),
comprendiendo la zona de grabacion al menos dos zonas de grabacion parciales (A, B, C, D),

una unidad de reproduccion (15) para el espacio interior del vehiculo con una zona de reproduccion (16) con
dimensiones predeterminadas, y

una unidad de calculo (17) que procesa la imagen detectada por la unidad de grabacion (14) y la envia a la unidad
de reproduccion (15) para la visualizacion,

en el que la unidad de calculo (17) estd adaptada para escalar la imagen de la zona de grabacion (A, B, C)
detectada por la unidad de grabacion (14) al menos en una direccion de angulo de imagen con un factor de escalado
(n)v

en el que la unidad de reproduccion (15) esta adaptada para visualizar la imagen escalada en la zona de
reproduccion (16), comprendiendo la imagen escalada al menos dos imagenes parciales (20, 22, 24, 26) que estan
en correspondencia en cada caso con las al menos dos zonas de grabacion parciales (A, B, C, D) y no estando
comprimida una de las imagenes parciales (20) y estando comprimida una de las imagenes parciales (22, 24, 26),

en el que el factor de escalado (n) se determina mediante la unidad de calculo (17) en dependencia de un angulo de
imagen (¢) de la imagen detectada de la zona de grabacion (A, B, C) en correspondencia con una funcion de
representacion (f(o)), y

en el que la funcion de representacion (f(¢)) esta adaptada en correspondencia con una situacion de marcha de tal
modo que en la situacion de marcha de una operacion de giro o una marcha en curva del vehiculo con remolque, la
zona de imagen, en la que se puede observar un canto trasero (HK) del remolque, esta situada en la imagen parcial
(20) no comprimida.

2. Sistema de visiéon (13) de acuerdo con la reivindicacion 1, en el que el canto trasero (HK) del remolque esta
situado siempre durante la situacion de marcha de una operacion de giro o una marcha en curva del vehiculo con
remolque en la imagen parcial (20) no comprimida.

3. Sistema de vision (13) de acuerdo con la reivindicacion 1 o 2, en el que el tamafio de la zona de grabacién parcial,
que corresponde a la imagen parcial no comprimida, se adapta dinamicamente durante la situacion de marcha de
una operacion de giro o una marcha en curva del vehiculo con remolque en dependencia de la posicion del canto
trasero (HK) respecto al vehiculo.

4. Sistema de vision (13) de acuerdo con la reivindicacion 1 o 2, en el que es constante el tamafio de la zona de
grabacion parcial, que corresponde a la imagen parcial no comprimida, y la funcidon de representacion se adapta
dinamicamente durante la situacion de marcha de una operacion de giro o una marcha en curva del vehiculo con
remolque en dependencia de la posicion del canto trasero (HK) respecto al vehiculo de tal modo que la imagen
parcial no comprimida, representada en la zona de reproduccion (16), se desplaza en correspondencia con la
posicion del canto trasero.

5. Sistema de vision (13) de acuerdo con la reivindicacion 1 o 2, en el que la zona de grabacion se pivota
dinamicamente durante la situacién de marcha de una operacién de giro o una marcha en curva del vehiculo con
remolque en dependencia de la posicion del canto trasero (HK) respecto al vehiculo.

6. Sistema de vision (13) de acuerdo con una de las reivindicaciones 1 a 5, en el que se mantiene constante una
distancia (W) entre el canto trasero (HK) y un borde exterior de la zona de grabacién parcial, que corresponde a la
imagen parcial no comprimida, durante la situacion de marcha de una operacion de giro o una marcha en curva del
vehiculo con remolque en dependencia de la posicion del canto trasero (HK) respecto al vehiculo.

7. Sistema de visién (13) de acuerdo con una de las reivindicaciones 1 a 6, en el que la funcion de representacion
(f(p)) no es constante al menos por secciones.

8. Sistema de visién (13) de acuerdo con una de las reivindicaciones 1 a 7, en el que la funcion de representacion
(f(p)) presenta al menos una zona, en la que el factor de escalado (n) discurre linealmente en dependencia del
angulo de imagen (o).

9. Sistema de visién (13) de acuerdo con una de las reivindicaciones 1 a 8, en el que la funcién de representacion
(f(p)) es constante al menos por zonas.

10. Sistema de vision (13) de acuerdo con una de las reivindicaciones 1 a 9, en el que la funcion de representacion
(f(p)) presenta al menos una zona, en la que el factor de escalado (n) no discurre linealmente en dependencia del
angulo de imagen (o).

11. Sistema de vision (13) de acuerdo con una de las reivindicaciones 1 a 10, en el que la funcién de representacion
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(f(p)) presenta al menos una zona, en la que el factor de escalado (n) discurre continuamente en dependencia del
angulo de imagen (o).

12. Sistema de vision (13) de acuerdo con una de las reivindicaciones 1 a 11, en el que la funcién de representacion
(f(p)) presenta al menos dos zonas, que discurren de manera diferente, en la direccion del angulo de imagen.

13. Sistema de vision (13) de acuerdo con una de las reivindicaciones 1 a 12, en el que la funcién de representacion
(f(p)) tiene al menos dos zonas, que discurren de manera diferente, en la direccion del angulo de imagen y que
corresponden a las al menos dos zonas de grabacion parciales, y la curva de funcién es discontinua en la zona de
transicion entre las zonas de grabacion parciales.

14. Sistema de vision (13) de acuerdo con una de las reivindicaciones 1 a 13, en el que el angulo de imagen
representado (o) es variable en dependencia de la situacion de marcha.

15. Sistema de vision (13) de acuerdo con una de las reivindicaciones 1 a 14, en el que la posicion del canto trasero
(HK) se determina mediante un sensor de posicion o mediante datos del vehiculo, que contienen la longitud del
vehiculo, la longitud del remolque y un angulo de direcciéon, o mediante la unidad de calculo (17) a partir de la
imagen detectada de la zona de grabacion.
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