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DESCRIPCION
Procedimiento y dispositivo para el reconocimiento de un remolque

La presente invencion se refiere a un procedimiento y un dispositivo para reconocer un remolque que esta
enganchado en un vehiculo.

El documento DE102008013457A1 describe un seguimiento de una caracteristica situada en un remolque, a través
de un campo visual de una camara de video y una transformacion de un desplazamiento en el tiempo de la
caracteristica, que se produce en dicho campo visual, en un desplazamiento angular.

El documento DE102005051804A1 describe una ayuda de maniobra para conjuntos de vehiculo y remolque. El
documento US2009/271078A1 se considera el estado de la técnica mas préximo segun el preambulo de las
reivindicaciones 1y 9.

En procedimientos que detectan un angulo de articulacion automaticamente a base de imagenes de un espacio
posterior de un vehiculo tractor, segun el estado de la técnica surgen los siguientes problemas:

o En el momento del arranque del motor es desconocido si en el vehiculo tractor esta enganchado un remolque.

e Si esta enganchado un remolque en el vehiculo tractor, en el momento del arranque del motor se desconocen
informaciones relativas al remolque (por ejemplo, la longitud de la lanza).

e Si estd engancho un remolque en el vehiculo tractor, en el momento del arranque del motor se desconoce el
angulo de articulacion.

El angulo de articulacion esta definido como un angulo entre el eje longitudinal del vehiculo tractor y el eje
longitudinal del remolque.

La presente invencion tiene el objetivo de atenuar al menos en parte los problemas segun el estado de la técnica
mencionados anteriormente.

Segun la invencion, este objetivo se consigue mediante un procedimiento para el reconocimiento de un remolque
segun la reivindicacion 1 y mediante un dispositivo para el reconocimiento de un remolque segun la reivindicacién 9.
Las reivindicaciones dependientes definen formas de realizacion preferibles y ventajosas de la presente invencion.

En el marco de la presente invencion se pone a disposicion un procedimiento para el reconocimiento de un
remolque, estando enganchado el remolque en un vehiculo tractor o vehiculo. El procedimiento comprende los
siguientes pasos: la captacion de una imagen en la que esta contenida al menos una parte del remolque. La imagen
puede captarse por ejemplo con una camara que esta instalada en el vehiculo y que capta el espacio directamente
detras del vehiculo.

La extraccion de una o varias caracteristicas del remolque de la imagen. En este paso, una o varias caracteristicas
discrecionales del remolque pueden extraerse mediante un analisis de la imagen. Por ejemplo, una caracteristica de
este tipo puede ser una marca instalada en el remolque especialmente para el fin de su reconocimiento.

La determinacién del remolque como remolque conocido, si la o las caracteristicas coinciden con patrones de este
remolque conocido, que estan almacenados en el vehiculo. En este paso, especialmente la o las caracteristicas
detectadas de la imagen se comparan con patrones que corresponden respectivamente a una o varias
caracteristicas de remolques que estaban enganchados en el vehiculo anteriormente. Si durante dicha comparacion
se detecta un patron que coincide con la o las caracteristicas detectadas de la imagen, el remolque instalado
actualmente en el vehiculo es un remolque ya conocido por el vehiculo.

Si con el procedimiento segun la invencion, el remolque enganchado actualmente en el vehiculo se reconoce como
remolque conocido, de manera ventajosa, la pregunta de si estda enganchado un remolque en el vehiculo ha sido
contestada positivamente. De manera ventajosa, también se puede diferenciar entre un remolque y otra estructura
(por ejemplo, un porta-bicicletas) dispuesta en el enganche de remolque del vehiculo.

El paso de la extraccion de la o de las caracteristicas del remolque puede detectar, con algoritmos basados en
caracteristicas, caracteristicas en el remolque en la imagen captada. Las caracteristicas mas pronunciadas y
estables pueden determinarse como aquellas caracteristicas por las que puede reconocerse el remolque
correspondiente. Adicionalmente, se pueden detectar las posiciones tridimensionales relativas de las caracteristicas
determinadas, de tal forma que las caracteristicas del respectivo remolque quedan definidas también por su posicion
relativa unas respecto a otras. En la comparacién de las caracteristicas actuales del remolque enganchado
actualmente con los patrones o las caracteristicas almacenados en el vehiculo, la posicién relativa de las
caracteristicas unas respecto a otras puede usarse para tener en consideracion en la comparacion los
recubrimientos propios. Por un recubrimiento propio se entiende también que una caracteristica recubre otra
caracteristica.
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En caso de que el remolque enganchado actualmente se determina como remolque ya conocido, una informacion
asignada a dicho remolque, que previamente ha sido almacenada para este remolque en el vehiculo, puede ser
leida y usada para el guiado del vehiculo con el remolque enganchado.

De este modo, de manera ventajosa, determinadas informaciones relativas al remolque pueden usarse
inmediatamente después del arranque del motor del vehiculo y no tienen que volver a ser aprendidas o ser
introducidas por el conductor.

Segun una forma de realizacidon preferible segin la invencion se captan varias imagenes que presentan
respectivamente al menos una parte del remolque. De cada una de estas imagenes captadas se extraen una o
varias caracteristicas del remolque. La o las caracteristicas se almacenan como patrén para el remolque, si las
caracteristicas extraidas respectivamente de las distintas imagenes se diferencian solo ligeramente, de modo que
con cierta seguridad esta claro que se captaron una o varias caracteristicas del remolque en las imagenes. Junto a
la o las caracteristicas se almacena una informacion relativa al remolque que esta asignada al remolque.

La forma de realizacién descrita previamente puede realizarse por ejemplo en la desinicializacion del componente de
procesamiento de datos o de la camara para el reconocimiento de remolque (es decir, generalmente, después de la
desconexién del motor) y garantiza que se almacenan caracteristicas propias del remolque, por las que el remolque
podra ser reconocido posteriormente de forma segura.

En una variante preferible, el patrén caracteristico del remolque (es decir, la o las caracteristicas extraidas en las
imagenes del remolque) solo se almacena si se reconocid un remolque hasta entonces aun desconocido o si un
remolque ya conocido se detectd desde un angulo visual aun desconocido. Para el almacenamiento del patron
caracteristico se puede emplear una compresion de datos.

La informacién asignada al remolque puede comprender una o varias de las siguientes informaciones:

e Lalongitud de lanza.

o El centro de lanza con respecto a la o las caracteristicas almacenadas para el remolque. Por centro de lanza se
entiende el centro del punto, en el que la lanza esta unida al remolque.

e La longitud del remolque o la longitud total del remolque. Por la longitud de remolque se entiende especialmente
la longitud desde el comienzo de la lanza hasta el final o el lado posterior del remolque. Por lo tanto, conociendo
las dimensiones del vehiculo, con la longitud de remolque se puede determinar por tanto la longitud del conjunto
de vehiculo y remolque. Ademas, con la longitud del remolque se puede determinar la posicion del final del
remolque partiendo del vehiculo.

e Ladistancia entre ruedas del remolque.

e La altura del remolque o de la superestructura de remolque.

Segun la invencion, cada patrén almacenado y, por tanto, cada caracteristica del remolque detectada en la imagen,
comprende una caracteristica de curso que corresponde a un curso de intensidad a lo largo de una trayectoria en la
imagen. La trayectoria corresponde a un arco de circulo en el plano de conduccién del vehiculo y del remolque
alrededor de un punto de giro en el vehiculo, alrededor del cual pivota la lanza del remolque, cuando el remolque
esta enganchado con la lanza en el vehiculo.

El curso de intensidad puede ser por ejemplo un curso de valor acromatico o un curso de valor cromatico. La
caracteristica de curso también puede corresponder a varios cursos de intensidad de trayectorias en la imagen. En
este caso, los distintos arcos de circulo de las respectivas trayectorias presentan diferentes radios con respecto al
punto de giro.

A base de un calculo de correlacion se puede determinar por ejemplo la correlacion entre la caracteristica de curso
actual (es decir, el o los cursos de intensidad) y los patrones almacenados dentro del vehiculo. Si la correlacion
calculada es superior a un valor umbral de correlacion determinado, el remolque actual se considera como
reconocido. Cada caracteristica de curso comprende de manera ventajosa varios puntos pronunciados del curso de
intensidad. Un punto del curso de intensidad se considera como punto pronunciado, si para el respectivo punto un
importe de la pendiente (derivacion) del curso de intensidad es superior a un valor umbral de pendiente predefinido.

Estos puntos pronunciados corresponden respectivamente a un canto en la imagen captada. La posicién de estos
cantos es de manera ventajosa respectivamente un patron caracteristico para el respectivo remolque.

Dicho de otra manera, las posiciones relativas de los cantos empleados en las elipses son individuales para el
respectivo remolque.

Segun una forma de realizacién preferible segun la invencion, en la imagen captada se determina una seccion en la
que esta dispuesta la lanza del remolque. Como curso de intensidad de la respectiva caracteristica de curso es
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aplicable en esta forma de realizacion solo aquel tramo de una trayectoria, que esta situado en la seccion
determinada.

En esta forma de realizacién segun la invencién, el respectivo remolque se caracteriza a base de su lanza o0, mas en
concreto, a base de la posicion de cantos que estan presentes como reproduccion de la lanza en la imagen captada.

Si el remolque enganchado actualmente en el vehiculo se determiné como remolque conocido ya, en funcion de un
desplazamiento de la o las caracteristicas que se extrajeron en la imagen captada, con respecto al patrén, a base
del que se detecto el remolque, se puede determinar el angulo de articulacion.

Si para el remolque actual se conoce la posicién relativa del centro de lanza con respecto a la o las caracteristicas
almacenadas para el remolque, a base de la posicion de las caracteristicas actuales del remolque enganchado
actualmente en el vehiculo se puede determinar el angulo de articulacién actual. Si las caracteristicas del remolque
corresponden a las caracteristicas de curso descritas anteriormente, con la ayuda del desplazamiento del curso de
intensidad actual con respecto al curso de intensidad almacenado, se puede deducir la respectiva trayectoria de los
angulos de articulacion.

De manera ventajosa, la o las caracteristicas del respectivo remolque pueden almacenarse para diferentes angulos
de articulacién (es decir, desde diferentes angulos visuales de la camara), de manera que para el respectivo
remolque existen diferentes registros de patron (para los diferentes angulos de articulacion).

Dado que para el mismo remolque estan almacenados diferentes registros de patron para diferentes angulos de
articulacién, el caso de que determinadas caracteristicas del remolque estan recubiertas para un determinado
angulo de articulacioén, por ejemplo por superestructuras, igualmente puede tratarse segun la invencion.

En el marco de la presente invencidn, se proporciona también un dispositivo para el reconocimiento de un remolque
enganchado en un vehiculo. El dispositivo comprende una camara, una memoria y medios de control. La camara
esta concebida para captar una imagen en la que esta reproducida al menos una parte del remolque. El dispositivo
esta concebido para extraer, con la ayuda de los medios de control, una o varias caracteristicas de la imagen
captada, y determinar el remolque entonces como un remolque ya conocido por el dispositivo, si la o las
caracteristicas coinciden con el patrén del remolque conocido, que esta almacenado en la memoria.

Las ventajas del dispositivo segun la invencién corresponden sustancialmente a las ventajas del procedimiento
segun la invencion que se han descrito en detalle anteriormente, por lo que no se vuelven a describir aqui.

En el marco de la presente invencion también se proporciona un vehiculo que comprende un dispositivo segun la
invencion.

La presente invencion resulta adecuada especialmente para automéviles. Evidentemente, la presente invencién no
se limita a este campo de aplicacion preferible, ya que, en principio, la presente invenciéon puede emplearse, al
menos en principio, también en barcos o aviones asi como en vehiculos ligados a carriles o guiados en vias.

A continuacion, la presente invencion se describe en detalle con la ayuda de formas de realizacion preferibles segun
la invencion, haciendo referencia a las figuras.

La figura 1 muestra un vehiculo segun la invencién con un remolque enganchado.

En la figura 2 esta representada una imagen segun la invencion de una camara en el sentido visual de un remolque
enganchado.

La figura 3 muestra el curso de intensidad y la derivaciéon de un curso de intensidad en la imagen de la figura 2 a lo
largo de varias trayectorias.

En la figura 4, de manera similar a la figura 2, esta representada una imagen segun la invencién, indicandose
adicionalmente una seccion en la zona de la lanza.

En la figura 5, la derivaciéon del curso de intensidad esta representada a lo largo de varias trayectorias, estando
marcada la seccion resaltada en la figura 4.

La figura 6 muestra un vehiculo segun la invencién con un dispositivo segun la invencion.

En la figura 1 esta representado un vehiculo 10 segun la invenciéon con una camara 12 orientada hacia atras. En el
vehiculo 10 estd enganchado un remolque 2. La camara 12 capta una imagen del remolque 2 en una zona de
captacién 13. El remolque 2 esta unido a un vehiculo 10 a través de una lanza 3, estando acoplada la lanza 3 en un
punto de acoplamiento 17 de forma pivotante al vehiculo 10. Por tanto, existe un angulo de articulacion a que
describe el angulo entre el eje central longitudinal 9 del vehiculo 10 y el eje central longitudinal 11 del remolque 2.

4
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En la figura 2 esta representada una imagen 1 de la camara 12. En esta imagen 1 se pueden ver el remolque 2 y la
lanza 3 con la que el remolque 2 estd unido al vehiculo 10. Ademas, en la imagen estan representadas varias
trayectorias 4 que corresponden respectivamente a un arco de circulo alrededor del punto de acoplamiento 17 en el
plano de la calzada sobre la que se encuentran o se desplazan el vehiculo 10 y el remolque 2.

En la figura 3, para cada una de estas trayectorias 4 esta representado el curso de intensidad 7 encima del angulo
correspondiente con respecto a una perpendicular al eje central longitudinal 9 del vehiculo 10 en el plano de marcha.
Dicho de otra manera, cada curso de intensidad 7 (es decir, curso de valor acromatico o curso de valor cromatico)
corresponde al curso de los valores de pixel de los pixeles presentes en la respectiva trayectoria 4. Ademas, en la
figura 3 esta representado el curso 8 de la derivacion del respectivo curso de intensidad 7. Dicho curso de intensidad
8 se calcula por medio de un filtro paso bajo o un filiro de gradiente, con el que se filtra el respectivo curso de
intensidad 7. Los valores extremos 6 locales de este curso de derivacion 8 corresponden a los cantos en la imagen
1.

En la figura 4 esta representada una imagen 1 similar a la imagen de la figura 2. La seccion 5 representada en la
figura 4 define una zona en la imagen 1, en la que esta presente la lanza 3.

Esta seccién 5 igualmente estd marcada de forma particular en la figura 5. Por lo tanto, los valores extremos,
marcados con el signo de referencia 6, de los cursos de derivacion 8 se encuentran dentro de dicha seccién 5. Dicho
de otra manera, con el signo de referencia 6 en la figura 5 se han marcado solo aquellos cantos que en la imagen 1
pertenecen a la lanza 3.

La posicion de estos cantos de la lanza 3 unos respecto a otros en las trayectorias 4 define muy bien el remolque 2
correspondiente. Dicho de otra manera, cada remolque 2 individual presenta una posicion determinada de estos
cantos, de manera que cada remolque puede ser reconocido a través de la posicidon de los cantos unos respecto a
otros.

Ademas, a partir de la posicion angular actual de la posicién de los cantos del respectivo remolque 2 se puede
determinar muy bien el angulo de articulacion a actual. Por ejemplo, si para una posiciéon determinada de los cantos
de un remolque 2 determinado se conoce el angulo de articulacion a, a través de un desplazamiento angular de la
posicion actual de los cantos con respecto a la posicion determinada de los cantos se puede determinar el angulo de
articulacién actual, de tal forma que el angulo de articulacién conocido se desplaza por el desplazamiento angular.

Finalmente, en la figura 6 esta representado un vehiculo 10 segun la invenciéon que comprende un dispositivo 20
segun la invencion. Este dispositivo 20 segun la invencion comprende a su vez un control 14, una camara 12 y una
memoria 15, estando conectadas la cadmara 12 y la memoria 15 respectivamente al control 14. En la memoria 15 se
puede almacenar informacion adicional para remolques 2 una vez que han sido captados con la camara 12, como
por ejemplo la longitud de lanza o la posicion relativa del centro de lanza con respecto a la posicion de los cantos, a
través de los que se caracteriza el remolque 2 correspondiente.

Lista de signos de referencia

Imagen

Remolque

Lanza

Trayectoria

Seccion

Cantos

Curso de intensidad

12 derivacion del curso de intensidad
Eje central longitudinal del vehiculo
Vehiculo

Eje central longitudinal del remolque
Camara

Zona de captacion

Control

Memoria

Punto de acoplamiento

Dispositivo

Angulo de articulacién
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REIVINDICACIONES

1. Procedimiento para el reconocimiento de un remolque (2) que estd enganchado en un vehiculo (10),
comprendiendo el procedimiento los siguientes pasos:

la captacion de una imagen (1) que contiene al menos una parte del remolque (2), la extraccién de al menos una
caracteristica (6) del remolque (2) de la imagen (1), y la determinacion del remolque (2) como remolque conocido,
cuando la al menos una caracteristica (6) coincide con un patrén almacenado del remolque conocido, caracterizado
porque la al menos una caracteristica y cada patron comprenden al menos una caracteristica de curso (6) que
presenta un curso de intensidad (7) a lo largo de una trayectoria (4) en la imagen (1), y porque la trayectoria (4)
corresponde a un arco de circulo alrededor de un punto de giro (17) en el vehiculo (10), alrededor del que pivota una
lanza (3) del remolque (2), cuando el remolque (2) esta enganchado en el vehiculo (3) por medio de la lanza (3).

2. Procedimiento segun la reivindicacion 1, caracterizado porque cuando el remolque (2) se determina como
remolque conocido ya, al menos una informacién asignada al remolque (2) y almacenada anteriormente en el
vehiculo (10) se emplea para el guiado del vehiculo (10) con el remolque (2) enganchado.

3. Procedimiento segun la reivindicacion 1 o 2, caracterizado porque se captan varias imagenes (1) que contienen al
menos una parte del remolque (2), porque al menos una caracteristica (6) del remolque (2) se extrae de cada
imagen (1) captada, porque la al menos una caracteristica (6) se almacena como patréon para el remolque (2),
cuando una variacion de la respectiva al menos una caracteristica (6) extraida es inferior a un valor umbral de
variacion predefinido, y porque junto a la al menos una caracteristica (6) se almacena al menos una informacion
para el remolque (2), asignada al remolque (2).

4. Procedimiento segun la reivindicacion 2 o 3, caracterizado porque la informacion comprende una longitud de lanza
y/o una posicién de un centro de lanza con respecto a la al menos una caracteristica (6) y/o una longitud del
remolque (2) y/o una distancia entre ruedas del remolque (2) y/o una altura del remolque (2).

5. Procedimiento segun una de las reivindicaciones anteriores, caracterizado porque la al menos una caracteristica
de curso comprende varios puntos (6) del curso de intensidad (7), y porque cada uno de estos puntos (6)
corresponde a un punto del curso de intensidad (7), para el que el importe de una pendiente (8) del curso de
intensidad (7) es superior a un valor umbral de pendiente predefinido.

6. Procedimiento segun una de las reivindicaciones anteriores, caracterizado porque en la imagen (1) captada se
determina una seccion (5) en la que se encuentra una lanza (3) del remolque (2) y, porque cada caracteristica de
curso (6) pertenece solo a un tramo de la trayectoria (4), que se encuentra en la seccion (5) determinada.

7. Procedimiento segun una de las reivindicaciones anteriores, caracterizado porque cuando el remolque (2) se
determina como remolque conocido ya, en funciéon de un desplazamiento de la al menos una caracteristica (6) que
se extrae de la imagen (1) captada, con respecto al patron con el que coincide dicha al menos una caracteristica (6),
se determina un angulo de articulacion (a) que forman el vehiculo (10) y el remolque (2) enganchado.

8. Procedimiento segun una de las reivindicaciones anteriores, caracterizado porque para el mismo remolque (2), la
al menos una caracteristica se almacena de forma multiple para diferentes angulos de articulacién (a).

9. Dispositivo para el reconocimiento de un remolque (2) que estd enganchado en un vehiculo (10), comprendiendo
el dispositivo (20) una camara (12), una memoria (15) y medios de control (14), estando concebida la camara (12)
para captar una imagen (1) que contiene al menos una parte del remolque (2), estando concebido el dispositivo (20)
para extraer mediante los medios de control (14) al menos una caracteristica (6) de la imagen (1) y para determinar
el remolque (2) como remolque conocido por el dispositivo (20), cuando la al menos una caracteristica (6) coincide
con un patrén del remolque conocido, que esta almacenado en la memoria (15), caracterizado porque la al menos
una caracteristica y cada patrén comprenden al menos una caracteristica de curso (6) que presenta un curso de
intensidad (7) a lo largo de una trayectoria (4) en la imagen (1), y porque la trayectoria (4) corresponde a un arco de
circulo alrededor de un punto de giro (17) en el vehiculo (10), alrededor del que pivota una lanza (3) del remolque
(2), cuando el remolque (2) estd enganchado en el vehiculo (3) por medio de la lanza (3).

10. Dispositivo segun la reivindicacion 9, caracterizado porque el dispositivo (20) para la realizacion del
procedimiento esta concebido segun una de las reivindicaciones 1 a 8.
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