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DESCRIPCION
Dispositivo y procedimiento para la calibracion de sistemas de asistencia al vehiculo

La presente invencion hace referencia a un dispositivo segun la reivindicacion 1 de las reivindicaciones relacionadas
y a un procedimiento segun la reivindicacion 8 de las reivindicaciones relacionadas para la calibracion de los
sistemas de asistencia de vehiculos (ADAS), en particular, para detectar la posicion, el angulo y la ubicacién de los
vehiculos para la calibracién ADAS.

Estado del arte

Los vehiculos a motor disponen cada vez mas de sistemas de asistencia al conductor (ADAS), por ejemplo, como
aviso de salida de carril, aviso de cambio de carril ("lane change warning"), advertencia de abandono de carril ("lane
departure warning"), vision nocturna ("night vision") y/o ayuda al aparcamiento.

Particularmente en el caso de los sistemas de asistencia al conductor 6pticos, es decir, basados en camaras, resulta
necesario que al menos una camara del sistema de asistencia al conductor proporcione una imagen precisa del
entorno que se corresponda con la realidad y esté correctamente alineada con el vehiculo. Para ello, todas las
camaras del sistema de asistencia al conductor deben estar calibradas.

En la calibracion estatica de una camara frontal, por ejemplo, se utilizan tableros de medicion ("tableros de
calibraciéon") que presentan un patrdn dptico ("patrén objetivo"), por ejemplo, para calibrar un sistema de asistencia
al conductor usando herramientas de calibracion ("herramientas de calibracion ADAS") con respecto al eje trasero de
un vehiculo. En particular, la alineacién comprende el ajuste correcto de los angulos de distancia, guifiada, balanceo
y cabeceo. Los tableros de medicién deben estar alineados a la izquierda y derecha en el centro del vehiculo y en
angulo recto con respecto al eje longitudinal del vehiculo para que el ADAS se pueda calibrar con una
correspondiente distancia al sistema de calibracién.

Los tableros de medicion deben estar alineados con gran precision. Por lo tanto, la alineacién manual de los tableros
de medicion requiere mucho tiempo, mucho cuidado y experiencia. Ademas, se requiere una estacion de medicion
con una base nivelada para evitar desviaciones en la altura.

También existen sistemas ADAS especificos del vehiculo, por ejemplo, sistemas de camara frontal, que requieren
una carrera de calibracion dinamica. Para ello, el vehiculo se pone en un modo de calibracion, por ejemplo, con la
ayuda de un dispositivo de diagnéstico, y se entrena a circular por los carriles de la carretera mediante conduccién
real a velocidad constante. La carrera de calibracién dinamica es muy compleja, requiere mucho tiempo y es dificil
de implementar en areas urbanas.

Los dispositivos de calibracion con objetivos estaticos se conocen de los documentos DE 10 2010 062696 A1, EP 1
953 520 A2. Otros sistemas de calibracidon se muestran en las solicitudes EP 10 2014 116917 A1, EP 2 150 772 A1
y WO 2018/0354 A1. El documento DE 10 2014 113919 muestra un dispositivo de calibracién que utiliza pantallas
LCD.

Algunos fabricantes especifican una combinacién de calibraciones estaticas y dinamicas, que se compone de los
dos métodos de calibracién.

Un objeto de la presente invencién consiste en simplificar la calibracion de los sistemas de asistencia de vehiculos.
Revelacion de la presente invencién

De acuerdo con un ejemplo de ejecucion de la presente invencién, un dispositivo de calibraciéon para calibrar
sistemas de asistencia al vehiculo comprende al menos un patrén objetivo, al menos un sensor que esta disefiado
para detectar la posicidn y la orientacion de un vehiculo a medir en relacion con el dispositivo de calibraciéon y un
dispositivo de posicionamiento configurado para posicionar el, al menos un, patrén objetivo en funcién de la posicién
del vehiculo a medir detectado por el, al menos un, sensor de manera que el, al menos un, patrédn objetivo esté
dispuesto en una posicion predeterminada con una orientacion predeterminada en relacion con el vehiculo a medir.

De acuerdo con un ejemplo de ejecucion de la invencion, un procedimiento para calibrar sistemas de asistencia a
vehiculos comprende:

(a) colocar un dispositivo de calibraciéon segin un ejemplo de ejecuciéon de la invencion delante de un
vehiculo a medir;
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(b) determinar la posicién y la orientacién del vehiculo en relacion con el dispositivo de calibracion con la
ayuda del, al menos un, sensor; y

(¢) ubicar el, al menos un, patron objetivo de modo que se encuentre en una posicién predeterminada con
una orientacion predeterminada con respecto al vehiculo.

El patrén objetivo puede ser un patron (objetivo) estatico, tal como se requiere para una calibracion estatica. Sin
embargo, el patron objetivo también puede ser un patrén (objetivo) variable y dinamico, en particular, una secuencia
de carril (secuencia de video), que en combinacién con un dinamémetro de rodillos permite una calibracién dinamica
del ADAS. Por lo tanto, los ejemplos de ejecucion de la invencion también comprenden una combinacion de un
dinamometro de rodillos y un dispositivo de calibracién segin un ejemplo de ejecucién de la invencién.

La presente invencién permite que al menos un patron objetivo se coloque automaticamente en la posicidn correcta
en funcion de la posicién inmediata del vehiculo a medir. De este modo, el posicionamiento se puede realizar de
forma rapida, comoda y con gran precision.

En particular, no se requieren ayudas adicionales, como laseres, para alinear correctamente los patrones objetivo.
Esto reduce el espacio necesario para la estacion de medicion. Las diferencias de altura también se pueden
considerar y compensar a través del dispositivo de posicionamiento. Por lo tanto, no se requiere una estacién de
medicion nivelada.

En un ejemplo de ejecucion, el dispositivo de calibracion también comprende un dispositivo de movimiento
configurado para mover mecanicamente el, al menos un, patrén objetivo y/o todo el dispositivo de calibracién. De
este modo, el, al menos un, patrén objetivo se puede colocar automaticamente en una posiciéon deseada con una
orientacién predeterminada mediante un movimiento mecanico.

En un ejemplo de ejecucion, el dispositivo de movimiento comprende al menos una rueda o un rodillo que facilita el
movimiento mecanico del, al menos un, patrén objetivo y/o todo el dispositivo de calibracion.

En particular, la rueda o el rodillo se puede guiar en al menos un carril. Combinando una rueda o rodillo con un carril,
el, al menos un, patrén objetivo y/o el dispositivo de calibracion completo pueden ser guiados a la posicion deseada
con baja friccion y alta precision.

En un ejemplo de ejecucion, el dispositivo de movimiento esta disefiado para girar el, al menos un, patrén objetivo
alrededor de al menos un eje con el fin de disponer el, al menos un, patrén objetivo exactamente en la posicion y
orientacién deseadas en el lugar de medicion de acuerdo con la orientacion del vehiculo en la estaciéon de medicion.

En un ejemplo de ejecucion segun la invencion, el dispositivo de calibracion comprende al menos un dispositivo
electrénico de visualizacidn configurado para mostrar 6pticamente el, al menos un, patréon objetivo.

En particular, el dispositivo de posicionamiento puede estar configurado para variar la visualizacion del, al menos un,
patron objetivo en el, al menos un, dispositivo electrénico de visualizacion para posicionar el patrén objetivo en una
posicion predeterminada con una orientacién predeterminada. En un ejemplo de ejecucién, el dispositivo de
posicionamiento estd particularmente disefiado para variar también el tamafio, la orientacién y/o la posicién del
patron objetivo en el, al menos un, dispositivo de electrdnico de visualizacién en funcién de la posicion y de la
orientacion del vehiculo en la estaciéon de medida.

De este modo, el, al menos un, patrén objetivo puede visualizarse en el tamafio, la alineacién y la orientacion
requeridos sin necesidad de mover mecanicamente el, al menos un, patrén objetivo o el dispositivo de visualizacion.
Por lo tanto, un dispositivo de calibracién que comprende al menos un dispositivo electronico de visualizacion de
este tipo puede funcionar de una manera particularmente sencilla, rentable y con un requerimiento bajo de
mantenimiento. Debido a que no se requiere ningun espacio para mover el, al menos un, patron objetivo, tal
dispositivo de visualizacion se puede realizar economizando espacio.

En un ejemplo de ejecucidn, el, al menos un, sensor comprende al menos una camara que esta disefiada para
detectar 6pticamente el vehiculo que se debe medir. Con la ayuda de un sensor, la posicidn del vehiculo en relacién
con el dispositivo de calibracion se puede determinar de manera particularmente sencilla y coémoda. En particular, la
camara puede estar disefiada como una cdmara estereoscopica para poder determinar con gran precision la
posicion y la orientacién del vehiculo en las tres direcciones espaciales. También se puede proporcionar una
pluralidad de camaras y/o sensores.

El, al menos un, sensor puede estar dispuesto en diferentes posiciones, en particular, también en el techo encima
del vehiculo.
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Para mejorar la precision de la calibracién y, en particular, para reducir al minimo las imprecisiones resultantes de
una desviacion del eje longitudinal del vehiculo con respecto al eje longitudinal de la carroceria, pueden montarse
adaptadores de rueda en las ruedas del eje trasero del vehiculo, que son detectados al menos por una camara, para
poder determinar con gran precisién |la orientacion del eje trasero y, por tanto, del eje longitudinal del vehiculo.

Alternativa o adicionalmente, la distancia del vehiculo al dispositivo de calibraciéon se puede determinar a través de
sensores ultrasonicos y/o mediante sensores mecanicos. Los resultados de medicién de multiples sensores pueden
combinarse para mejorar la precisidon de la determinacién de la posicidon. En un ejemplo de ejecucién, un
procedimiento para calibrar un dispositivo de medicion de vehiculos comprende la aplicacién de una marca al
vehiculo, que puede ser, por ejemplo, al menos un punto adhesivo, con el fin de facilitar la determinaciéon automatica
de la orientacién y la posicion del vehiculo a través del, al menos un, sensor y/o para aumentar la precision.

En particular, el procedimiento puede comprender la colocacién de la marca en un lugar del eje longitudinal del
vehiculo, por ejemplo, debajo del espejo retrovisor en el parabrisas del vehiculo.

Los ejemplos de ejecucidn de la presente invencion se explican en detalle a continuacién mediante las figuras.
Breve descripcion de las figuras.

Figura 1: muestra una vista en planta esquematica de una estacion de mediciéon para la medicion de
vehiculos con un dispositivo de calibraciéon segan un primer ejemplo de ejecucidn, que no forma parte de la
invencion en cuestion.

Figura 2: muestra una vista en planta esquematica de una estacion de mediciéon para la medicion de
vehiculos con un dispositivo de calibracién segin un segundo ejemplo de ejecucion de la invencion.

Figura 3. muestra representaciones esquematicas de patrones objetivo en el dispositivo de visualizacion de
un dispositivo de calibracion segun el segundo ejemplo de ejecucion de la invencién.

Descripcion de las figuras

La figura 1 muestra en una representacion esquematica una vista en planta de una estacién de mediciéon 2 para la
medicion de vehiculos con un vehiculo 4 a medir y un dispositivo de calibraciéon 6 seglin un primer ejemplo de
ejecucion de la invencion.

El dispositivo de calibraciéon 6 presenta dos elementos (tableros de calibracion) orientados hacia el vehiculo 4 para
mostrar patrones objetivo 8, que estan montados sobre un soporte 7 que se extiende esencialmente horizontal y
ortogonalmente con respecto al eje longitudinal de desplazamiento A del vehiculo 4.

Los tableros de calibracion pueden consistir en tableros de calibracion mecanicos en los que se imprimen patrones
objetivos 8 estaticos. Para permitir una calibracion dinamica, los tableros de calibracion también pueden estar
conformados por dispositivos de visualizacién de imagenes variables que permiten visualizar tanto patrones
objetivos estaticos 8 como patrones objetivos dinamicos 8, en particular, secuencias de carriles. Los dispositivos de
visualizacién de imagenes variables pueden comprender, en particular, pantallas y/o proyectores con superficies de
proyeccion adecuadas.

El soporte 6 estd montado de forma giratoria alrededor de un eje B, que esta alineado ortogonalmente al plano de la
estacion de medicion 2. Al pivotar alrededor del eje B, el soporte 6 se puede alinear en angulo recto con respecto al
eje de desplazamiento longitudinal A del vehiculo 4. El dispositivo de calibracion 6 presenta un dispositivo de
posicionamiento 14, que esta disefiado para hacer pivotar el soporte 6, y al menos un sensor 10, que detecta la
posicidn y orientacion del vehiculo 4 en relacidn con el dispositivo de calibracion 6.

Los datos proporcionados por el, al menos un, sensor 10 permiten al dispositivo de posicionamiento 14 alinear los
patrones objetivo 8 en la posicién y alineacidén deseadas, es decir, con la distancia y el angulo deseados con
respecto al vehiculo 4. En particular, el sensor 10 puede estar disefiado como una camara 10.

Alternativa o adicionalmente a la disposicion mostrada en las figuras, el, al menos un, sensor 10 también puede
estar dispuesto en otras posiciones, por ejemplo, en el techo encima del vehiculo 4.

Un objetivo de medicion 12 se puede aplicar en un lugar definido del vehiculo 4, por ejemplo, en el eje de
desplazamiento longitudinal A, debajo del espejo retrovisor 11, para facilitar al sensor 10 la deteccidn de la posicién
y orientacion del vehiculo 4. El objetivo de medicion 12 se puede disefiar, por ejemplo, como un punto adhesivo 12
que puede retirarse una vez finalizado el proceso de medicién.
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El dispositivo de posicionamiento 14 también esta adaptado para mover el soporte 7 y con él los patrones objetivo 8
en las tres direcciones espaciales con el fin de poder disponer los patrones objetivo 8 en las posiciones deseadas
con respecto al vehiculo 4.

El soporte 7 y los patrones objetivo 8 se pueden mover en particular en angulo recto con respecto al eje de
desplazamiento longitudinal A del vehiculo 4 (eje x), en paralelo al eje de desplazamiento longitudinal A del vehiculo
4 (eje y) y perpendicularmente con respecto al suelo de la estacion de medicion 2 (perpendicular al plano de dibujo
de la figura 1).

Para ello, el dispositivo de calibracion 6 puede estar montado particularmente sobre ruedas y/o rodillos 15 que
permiten desplazar en el espacio el dispositivo de calibracion 6 y, por tanto, los patrones objetivo 8. Las ruedas y/o
rodillos 15 pueden estar guiados en railes 16 conformados en o sobre la base de la estaciéon de medicién 2.

Las figuras 2 y 3 muestran esquematicamente un segundo ejemplo de ejecucion de un dispositivo de calibracion 18
conforme a la invencion.

Un dispositivo de calibracidén 18 segun el segundo ejemplo de ejecucion esta dispuesto de manera estacionaria y
presenta, en un lado orientado hacia el vehiculo 4, un dispositivo de visualizacién de gran superficie 20, que puede
estar disefiado como una pantalla y/o como una superficie de proyeccion en combinacién con al menos un proyector
(no mostrado aqui). El dispositivo de visualizaciéon 20 esta disefiado de tal manera que es capaz de mostrar
imagenes de patrones objetivos estaticos o dindmicos 8a-8d de diferentes posiciones, tamafios y orientaciones.

El dispositivo de calibracion 18 segun el segundo ejemplo de ejecuciéon también estd equipado con uno o mas
sensores 22, que permiten determinar la posicidén espacial y la orientacion del vehiculo 4 con respecto al dispositivo
de calibracion 18.

En funcién de los datos proporcionados por el, al menos un, sensor 22, el dispositivo de posicionamiento 16 calcula
la posicion, el tamafio y la orientaciéon adecuados de los patrones objetivo 8a-8d en el dispositivo de visualizacion 20.
El dispositivo de posicionamiento 16 controla el dispositivo de visualizacién 20 para que muestre los patrones
objetivo 8a-8d en la orientacion y tamafio deseados en las posiciones deseadas.

La figura 3 muestra una representacion esquematica de cuatro representaciones a modo de ejemplo de patrones
objetivo 8a-8d.

De las imagenes de los patrones objetivo 8a-8d mostrados en la figura 3, se muestra una a cada lado del eje de
desplazamiento longitudinal A del vehiculo 4, dependiendo de la posicidén y orientacion del vehiculo 4 frente al
dispositivo de calibracién 18.

Un dispositivo de calibracién 18 segun el segundo ejemplo de ejecucion permite considerar un desplazamiento del
eje de desplazamiento longitudinal A del vehiculo 4 con respecto al eje central M del dispositivo de visualizacion 20 y
mostrar los patrones objetivo 8a-8d de forma correspondientemente asimétrica con respecto al eje central M del
dispositivo de visualizacién 20.

También las diferentes alturas del vehiculo 4 con respecto al dispositivo de calibraciéon 18 como las que resultan, por
ejemplo, a causa de una estacién de medicidn 2 no nivelada, pueden ser consideradas y compensadas a través del
dispositivo de posicionamiento 16 mediante un desplazamiento de altura h de las imagenes de los patrones objetivo
8a-8d en el dispositivo de visualizacién 20.

Cuando el vehiculo 4 esta dispuesto, como se muestra en la figura 2, de modo que su eje longitudinal A no esta
orientado ortogonalmente al plano del dispositivo de visualizaciéon 20 o del dispositivo de calibracién 18, los patrones
objetivo 8a-8b se representan distorsionados para considerar la orientacion no ortogonal del vehiculo 4 con respecto
al dispositivo de visualizacion 20 y para representar asi los patrones objetivo 8a- 8b como si estuvieran orientados
ortogonalmente al eje longitudinal A del vehiculo 4.

Para permitir una calibraciéon dinamica, en lugar de patrones objetivos estaticos 8a-8d, también se pueden mostrar
patrones objetivos dinamicos, en particular, secuencias de carriles.

Mediante un dispositivo de calibracién 6, 18 conforme a la invencion, se simplifica considerablemente la alineacion
de los patrones objetivo 8, 8a- 8d utilizados en la medicion del vehiculo. Mediante la alineacién automatica de los
patrones objetivo 8, 8a-8d, se puede conseguir en particular que los patrones objetivo 8, 8a-8d estén siempre
alineados con alta precision con respecto al vehiculo 4.
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REIVINDICACIONES
1. Dispositivo de calibracidn (6; 18) para la calibracién de sistemas de asistencia al vehiculo con:

al menos un patrén objetivo (8; 8a-8d), en donde el dispositivo de calibracion (18) comprende al menos un
dispositivo electronico de visualizacidon (20) que esta disefiado para mostrar dpticamente al menos un
patron objetivo (8a-8d);

al menos un sensor (10; 22) que esta disefiado para detectar la posicion y orientaciéon de un vehiculo (4) a
medir en relacién con el dispositivo de calibracion (6; 18); y un dispositivo de posicionamiento (14; 24), que
esta disefiado para posicionar el, al menos un, patrén objetivo (8; 8a-8d) en funcion de la posiciéon del
vehiculo (4) a medir detectada por el, al menos un, sensor (10; 22) de tal manera que el, al menos un,
patron objetivo (8; 8a-8d) esté dispuesto en una posicién predeterminada con una orientacion
predeterminada en relaciéon con el vehiculo (4) a medir; y en donde el dispositivo de posicionamiento (16)
esta disefiado para calcular la posicién, el tamafio y la orientacion adecuados de los patrones objetivo (8a-
8d) en el dispositivo de visualizacion (20) en base a los datos proporcionados por el, al menos un, sensor
(22) y para controlar el dispositivo de visualizaciéon (20) de modo que muestre los patrones objetivo (8a-8d)
con la orientacién y el tamafio deseados en las posiciones deseadas.

2. Dispositivo de calibraciéon (6) segun la reivindicaciéon 1, en donde el, al menos un, patrén objetivo (8; 8a-8d)
comprende un patréon objetivo estatico (8; 8a-8d) y/o un patron objetivo dinamico (8; 8a-8d), en particular, una
secuencia de carriles.

3. Dispositivo de calibracién (6) segun la reivindicacion 1 ¢ 2, en donde el dispositivo de calibracion (6) comprende al
menos un dispositivo de movimiento que esta disefiado para mover mecanicamente el patrén objetivo (8) y/o el
dispositivo de calibracién (6) a fin de ubicar el patron objetivo (8) en la posicion deseada con la orientacién
predeterminada.

4. Dispositivo de calibracion (6) segun la reivindicacion 3, en donde el dispositivo de movimiento (14) comprende al
menos una rueda y/o un rodillo (15) que permite mover mecanicamente el patrén objetivo y/o el dispositivo de
calibracioén (6), en donde la, al menos una, rueda/el, al menos un, rodillo (15) es guiado particularmente en al menos
un carril (16).

5. Dispositivo de calibracién (6) segun la reivindicacion 3, en donde el dispositivo de movimiento (14) esta disefiado
para girar el, al menos un, patrén objetivo (8; 8a-8d) alrededor de al menos un eje.

6. Dispositivo de calibracidén (6; 18) segun una de las reivindicaciones precedentes, en donde el dispositivo de
posicionamiento (24) esta disefiado para variar la visualizacion del, al menos un, patrén objetivo (8a-8d) en el al
menos un dispositivo electrénico de visualizacion (20) para mostrar el patréon objetivo (8a-8d) en la posicion
especificada con la orientacion predeterminada; en donde el dispositivo de posicionamiento (24) esta especialmente
disefiado para variar el tamafio y/o la orientaciéon y la posicidon del patréon objetivo (8a -8d) en el al menos un
dispositivo electronico de visualizacion (20).

7. Dispositivo de calibraciéon (6; 18) segin una de las reivindicaciones precedentes, en donde el, al menos un,
sensor (10; 22) comprende al menos una camara que esta disefiada para detectar dpticamente el vehiculo (4) que
se debe medir.

8. Procedimiento para calibrar los sistemas de asistencia al vehiculo, en donde el procedimiento comprende:

(a) colocar un dispositivo de calibracion (6; 18) segun una de las reivindicaciones precedentes delante de
un vehiculo (4) que se debe medir;

(b) determinar la posicién y la orientacidn del vehiculo (4) en relacién con el dispositivo de calibracién (6;
18) con la ayuda del, al menos un, sensor (10, 20);

(c) calcular la posicion, el tamafio y la orientacion adecuados de los patrones objetivo (8a-8d) en el
dispositivo de visualizacién (20) en base a los datos proporcionados por el, al menos un, sensor (22); y

(d) accionar el dispositivo de visualizacién (20) para que muestre los patrones objetivo (8a-8d) en la
orientacion y el tamafio deseados en las posiciones deseadas.
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9. Procedimiento segun la reivindicacion 8, en donde el procedimiento comprende adicionalmente aplicar una marca
(12) al vehiculo (4) antes del paso (b); en donde el procedimiento comprende en particular colocar la marca (12) en
al menos un punto del eje longitudinal de desplazamiento (A) del vehiculo (4).
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Fig. 3
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