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DESCRIPCION

Sistema y método de deteccién magnética de presencia de objetos en un dngulo muerto de un vehiculo automévil.

Ambito de la invencion

La presente invencién concierne a un sistema y método de deteccién magnética de presencia de objetos en un
angulo muerto de un vehiculo automévil. El sistema comprende unos primeros medios de deteccion de una distorsién
del campo magnético terrestre provocada por la entrada de un objeto ferromagnético en el dngulo muerto, ademas de
al menos unos segundos medios de deteccion de posibles distorsiones magnéticas destinados a neutralizar la influencia
de dichas posibles distorsiones magnéticas sobre la deteccién del objeto.

Antecedentes de la invencion

Desde hace algtin tiempo se ha visto como el simple uso de los espejos retrovisores para evitar colisiones con
vehiculos que intentan un adelantamiento o, simplemente, cuando se cambia de carril, es claramente insuficiente,
debido a la existencia de los llamados dngulos muertos de visién, a los cuales el conductor no tiene acceso visual, ni
directa ni indirectamente. Es por ello que han aparecido diferentes alternativas de visionado para cubrir dichos dngulos
muertos basadas en diferentes tecnologias, siendo las mds representativas y relacionadas con la presente invencion, las
aportadas por los siguientes documentos:

La solicitud de patente EP-A-0591743 describe un dispositivo para detectar posiciones relativas entre vehiculos,
mediante un sensor Optico, preferentemente basado en la tecnologia CCD, asociado a una carcasa de un espejo retro-
visor, y estando dicho sensor 6ptico asociado a una unidad de procesamiento electrénico conectada a un sistema de
informacidn central del vehiculo, al que envia unas sefiales procesadas, proporcionando finalmente unas sefales de
alerta. Mediante este dispositivo se pretende alertar al conductor del vehiculo donde estd instalado, a través de varias
sefiales (sonoras, luminosas, etc.), del posible riesgo de colisidn con otro vehiculo que se aproxima. También se plan-
tea la posibilidad de utilizar el citado dispositivo para alertar al conductor del vehiculo que se aproxima del posible
riesgo de colisién, mediante la activacion de las luces de emergencia del vehiculo, o de los intermitentes del mismo.
Si bien la propuesta hecha por dicho documento resulta muy interesante para evitar la colisiéon con otros vehiculos, el
sistema utilizado, al contrario que el propuesto por la presente invencidn, se basa en el movimiento relativo de dichos
objetos respecto al vehiculo donde se encuentra instalado el dispositivo. Otra desventaja de los mismos es que la zona
que cubren no es lateral sino trasera, es decir que detectan los objetos que se mueven dentro de la zona que enfoca
el dispositivo, que generalmente estd instalado en un conjunto de espejo retrovisor, quedando una zona lateral del
vehiculo no visible para el conductor ni cubierta por el dispositivo. Por otra parte, el funcionamiento de esta clase de
dispositivos en situaciones de baja visibilidad (deslumbramiento, niebla, etc.) se ve claramente afectado.

El documento GB-A-2248692 propone una disposicion de detectores de anomalias magnéticas para detectar la
presencia de un potente iman usado para pegar una bomba en los bajos de un vehiculo. Dicha propuesta se basa en
la disposicién de una pluralidad de sensores magnéticos en los bajos del vehiculo, cada uno de los cuales ofreciendo
una salida en proporcién a su respectivo campo magnético, la cual variard cuando se acople dicha bomba al vehiculo
a través de dicho potente imén, produciéndose asi la deteccion.

La solicitud de patente ES-A-2164568 propone un detector de objetos metdlicos, en particular una bomba, loca-
lizados en un vehiculo, mediante el anélisis de las variaciones del campo magnético causadas por dicho objeto en un
circuito utilizado como detector.

Aunque los dos ultimos antecedentes citados proponen el uso de medios para detectar variaciones o distorsiones
del campo magnético causadas por objetos metdlicos o magnéticos (una bomba o su dispositivo de acople) colocados
en un vehiculo o en sus bajos, no se indica en ningiin momento el uso de la misma técnica para detectar vehiculos
en un dngulo muerto de un vehiculo no visible para el conductor del mismo, ni directamente ni a través de espejos
retrovisores, para evitar colisiones entre ellos cuando se produce un adelantamiento o se cambia de carril.

La solicitud de patente WO-A-02/093529, propiedad del presente solicitante, describe un dispositivo de deteccién
de presencia de objetos en un dngulo muerto de un vehiculo automévil similar al propuesto por la presente invencion.
Dichos objetos contienen al menos en parte material ferromagnético para asi provocar una distorsién en el campo
magnético terrestre. El dispositivo se encuentra montado en un vehiculo automdvil con al menos un dngulo muerto y
puede detectar un objeto situado en el dngulo muerto mediante la utilizacién de unos medios que pueden detectar una
distorsién en el campo magnético terrestre causada por el objeto. La invencién también comprende una circuiteria,
electrénica y logica, para tratar y analizar las sefiales eléctricas proporcionales a dichas distorsiones del campo mag-
nético, obtenidas mediante el dispositivo, y en base a los resultados de dicho anélisis alertar, mediante una serie de
seflales de salida correspondientes, al conductor del vehiculo de posibles situaciones de peligro debido a la invasién
de un objeto, tal como un vehiculo que estd intentando un adelantamiento, de la zona cubierta por el dngulo muerto
del vehiculo.

La solucién propuesta por la patente WO-A-02/093529 representd un gran avance en la cubricidn de las zonas
delimitadas por los dngulos muertos de los vehiculos, sobre todo en lo que se refiere a las zonas laterales del vehiculo
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y préximas al mismo, detectando el dispositivo propuesto en la misma objetos tanto méviles como inméviles y sien-
do capaz de diferenciarlos. En la misma se sugiere, asimismo, la compensacion de las medidas obtenidas mediante
dicho dispositivo, teniendo en cuenta la influencia de la inclinacién del vehiculo, asi como de la distorsién del campo
magnético terrestre ocasionada por el propio vehiculo automévil. En cuanto a la inclinacién sélo se apunta la posibi-
lidad de tenerse en cuenta a la hora de evaluar los valores detectados, y se reivindica un dispositivo de medicion de
la misma, pero en ninglin momento se explica un método de implementacién que utilice los datos obtenidos a través
de dicho dispositivo ni como compensar la inclinacién. Por lo que se refiere a las distorsiones internas al vehiculo se
reivindica el hecho de disponer de unos datos de calibrado que le permiten descontar de la sefial generada por cada
uno de los sensores magnéticos dispuestos en el vehiculo, la parte correspondiente a la distorsién ocasionada por el
propio vehiculo, pero por la manera como se obtienen esos datos, segin se explica en la memoria (haciendo rotar el
vehiculo sobre si mismo, en ausencia de objetos, y obteniendo los valores de unos sensores magnéticos dispuestos
en el vehiculo a tal fin), no parecen representativos de todas las posibles distorsiones del campo magnético terrestre
que pueden producirse en el interior de un vehiculo. Lo que no se considera en absoluto en el documento es la gran
influencia que la trayectoria a adoptar por el vehiculo tiene sobre el campo magnético terrestre, sobre todo durante el
trazado de una curva por parte del mismo, lo cual limita mucho el funcionamiento del dispositivo propuesto por el
antecedente citado si el vehiculo se encuentra en la situacién apuntada, es decir dentro de una curva.

Aparece pues, necesario, ofrecer una alternativa al estado de la técnica, que partiendo de la patente WO-A-
02/093529 1a mejore sustancialmente, evitando las desventajas que la misma presenta, gracias a una visién mds rea-
lista del lugar donde se encuentra instalado el dispositivo, es decir del vehiculo automévil. Circunstancias que no son
otras que las propias de un objeto mdvil y de trayectoria y comportamiento irregular, no tan sélo por los cambios
de trayectoria voluntarios provocados por el conductor, sino también por las irregularidades del terreno por el cual
es susceptible de circular el vehiculo, que puede incluir desde pendientes y bajadas pronunciadas, hasta baches de
diferentes tamafios. Es decir un dispositivo que tenga en cuenta todos los errores que las circunstancias comentadas
pueden provocar en cuanto a distorsiones del campo magnético terrestre y, por supuesto, compensarlas de la mejor
manera posible.

Breve exposicion de la invencion

La presente invencién propone un sistema y un método de detecciéon magnética de presencia de objetos en un
dngulo muerto de un vehiculo automévil. Dicho sistema se encuentra instalado en un vehiculo automévil, normalmente
en un conjunto de espejo retrovisor del mismo, y se basa en el concepto de que el campo magnético terrestre se
modifica debido a los objetos que contienen material ferromagnético. Para ello y teniendo en cuenta que los vehiculos
automdviles contienen, al menos en parte, material ferromagnético, el sistema comprende unos primeros medios de
deteccion de una distorsién del campo magnético terrestre provocada por la entrada de un objeto, que contiene por
lo menos un material ferromagnético, es decir un vehiculo, en una zona de dicho dngulo muerto cubierta por dichos
primeros medios de deteccién, que suministran unas sefiales eléctricas, en funcién de dicho campo magnético, a
un circuito electrénico que comprende una etapa de digitalizacién de dichas sefiales, una etapa de andlisis de las
seflales obtenidas tras dicha digitalizacién y una etapa de generacién de unas sefiales de salida variables en funcién
del resultado de dicho andlisis.

Como se ha comentado anteriormente, la presente invencion pretende tener en cuenta las circunstancias por las que
atraviesa el vehiculo para evitar falsas medidas que den lugar a engafio, y que avisen al conductor del vehiculo donde
se encuentra montado el sistema de, por ejemplo, una posible colisién de un segundo vehiculo que supuestamente
estd intentando adelantarle, cuando en realidad dicho segundo vehiculo se encuentra justo detrds del primero, solo
que trazando una curva al igual que el primero. El objetivo es, por tanto, conocer las distorsiones que provocan,
no soélo el trazado de dicha curva (y de cualquier otra), sino también el paso del vehiculo por terrenos que no sean
Ilanos y provoquen vibraciones o inclinaciones en el mismo, y los campos magnéticos generados en el interior del
propio vehiculo. Para ello el sistema estd dotado de unos segundos medios de deteccién de posibles distorsiones
magnéticas derivadas de la trayectoria de dicho vehiculo automdvil, ademds unos terceros medios de deteccién de
posibles distorsiones magnéticas derivadas de la inclinacion y/o de las vibraciones del vehiculo y de unos cuartos
medios de deteccion de posibles distorsiones magnéticas provocadas por campos magnéticos generados en el interior
del propio vehiculo, asociados todos a dicho circuito electrénico y destinados a neutralizar la influencia de dichas
posibles distorsiones magnéticas sobre la deteccién de dichos primeros medios.

La presente invencion también propone un método mediante el cual, y utilizando el sistema arriba expuesto, se
lleva a la préactica la neutralizaciéon de la influencia de las posibles distorsiones magnéticas, no provocadas por el
objeto a detectar, sobre la deteccion de los primeros medios.

Dicho método consiste en tratar y analizar las sefiales representativas de las posibles distorsiones magnéticas, al-
macenar unos valores de distorsion del campo magnético terrestre para cada una de ellas, y formar con el conjunto de
dichos valores una tabla que relacione trayectoria, inclinacién y/o vibraciones o campos magnéticos generados en el
interior del vehiculo, con una correspondiente distorsion del campo magnético. En base a dicha tabla y conociendo la
situacion o circunstancia por la que atraviesa el vehiculo en un momento determinado, gracias a los medios comen-
tados, el valor o valores de dicha tabla representativos de dicha circunstancia serdn operados con el valor obtenido
gracias a los primeros medios de deteccién, compensando asi todas las distorsiones magnéticas indeseadas del resul-
tado final obtenido, el cual, si el campo magnético principal sufre alguna variacién, serd indicativo, y aqui si de una
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manera muy fiable, de que realmente un objeto invade peligrosamente la zona cubierta por el angulo muerto de nuestro
vehiculo.

Breve descripcion de los dibujos

Las anteriores y otras caracteristicas de la invencion apareceran con una mayor claridad a partir de la descripcion
que sigue de un ejemplo de realizacién que se ilustra en los dibujos adjuntos y que debe tomarse a titulo ilustrativo y
no limitativo.

A continuacion se explica un ejemplo de realizacién, con referencia a los dibujos adjuntos, en los que:
la Fig. 1 muestra el sistema propuesto por la presente invencion a nivel esquematico para un ejemplo de realizacion,

la Fig. 2 muestra una situacién real de conduccién con el vehiculo trazando una curva.

Descripcion detallada de un ejemplo de realizacion

De acuerdo a un ejemplo de realizacion preferida, el sistema de deteccidon propuesto por la presente invencion
se utiliza para detectar la presencia de objetos en un dngulo muerto de un vehiculo automévil, y va instalado en un
vehiculo automévil, normalmente en un conjunto de espejo retrovisor exterior del vehiculo, aunque su instalacién en
cualquier otra parte del vehiculo es posible, como por ejemplo en la parte posterior del vehiculo, dependiendo del
radio de accién deseado para el detector.

El sistema comprende unos primeros medios de deteccion 1, materializados en la forma de al menos un sensor
magnético 6 alojado en el interior de un conjunto de espejo retrovisor exterior del vehiculo, que en un ejemplo de
realizacion preferida serdn cuatro, dos en cada conjunto de espejo retrovisor, el del lado del conductor y el del lado
del acompaiiante (ver Fig. 1). Dichos primeros medios de deteccién 1 detectan una distorsién del campo magnético
terrestre provocada por la entrada de un objeto, que contiene por lo menos un material ferromagnético, en una zona de
dicho 4dngulo muerto cubierta por los primeros medios de deteccién 1, siendo dicho objeto normalmente un segundo
vehiculo automévil que invade dicha zona generando una potencial situacion de peligro. La modificacién del campo
magnético terrestre provocada por el objeto es captada por los sensores magnéticos 6 mencionados, los cuales se
encargan de traducir dicha modificacidn en unas sefiales eléctricas correspondientes, que son enviadas a través de unas
conducciones a un circuito electrénico 5 sito en el interior del vehiculo, que comprende una etapa de digitalizacién de
dichas sefiales, una etapa de andlisis de las sefiales obtenidas tras dicha digitalizacién y una etapa de generacion de unas
sefiales de salida variables en funcion del resultado de dicho andlisis, las cuales pueden ser utilizadas tanto para advertir
al conductor de la presencia de un objeto en el dngulo muerto del mismo, mediante sefiales de alarma luminosas,
acusticas, etc., o, incluso, de una manera més activa para impedir una maniobra brusca por parte del mismo, haciendo
vibrar el volante durante esa situacién, por ejemplo, o dificultando la salida del ocupante del vehiculo mediante el
bloqueo parcial de las puertas del mismo o indicdndole por qué puerta es mejor salir para evitar una situacion de
peligro, evitando asf un posible atropello.

Para mejorar su efectividad y evitar molestias a los ocupantes del vehiculo debido a falsas detecciones, el sistema
propuesto comprende ademads unos segundos medios de deteccion 2 de posibles distorsiones magnéticas derivadas de
la trayectoria de dicho vehiculo automdvil, unos terceros medios de deteccién 3 de posibles distorsiones magnéticas
derivadas de la inclinacién y/o de las vibraciones del vehiculo y unos cuartos medios de deteccién 4 de posibles
distorsiones magnéticas provocadas por campos magnéticos generados en el interior del propio vehiculo, asociados a
dicho circuito electrénico 5 y destinados a neutralizar la influencia de dichas posibles distorsiones magnéticas sobre
la deteccion de dichos primeros medios 1. En otras palabras, una serie de medios de deteccién destinados a detectar
todas las distorsiones del campo magnético terrestre ajenas a las producidas por la entrada del segundo vehiculo en
el angulo muerto del vehiculo donde estd instalado el sistema, para mds adelante tenerlas en cuenta y poder por tanto
relativizar las medidas obtenidas mediante los primeros medios de deteccidn 1, es decir diferenciar realmente cuando
la distorsién del campo magnético terrestre ha sido provocada realmente por la entrada de un objeto con material
ferromagnético en la zona cubierta por los sensores magnéticos 6 de los primeros medios de deteccién 1, es decir en
el 4ngulo muerto del vehiculo.

La Fig. 2 muestra una de las situaciones en que es necesario compensar la deteccion realizada con los primeros
medios de deteccién 1 para evitar falsas medidas. En ella se ve como el vehiculo en el que va instalado el sistema objeto
de la presente invencion estd trazando una curva, y como en esta situacion otro vehiculo que circula justo detrds, pero
que no intenta adelantarle, entra dentro de la zona cubierta por los primeros medios de deteccién 1, lo que harfa que
si no existiesen los segundos medios de deteccién de trayectoria 2, se interpretase dicha situacién como una situacién
potencialmente peligrosa, o un falso adelantamiento, cuando en realidad es una situacién normal de circulacién.

En la Fig. 1 pueden apreciarse a nivel esquematico todas las partes pertenecientes al sistema y arriba detalladas. En
concreto el ejemplo de realizacion representado por dicha figura incluye cuatro sensores magnéticos 6, dos en cada uno
de los conjuntos de espejo retrovisor exterior, pertenecientes a los primeros medios de deteccion 1. En ella también se
aprecian los segundos 2 y terceros 3 medios de deteccion, en un solo bloque, ya que como se explicard mas adelante
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existen sensores que pueden realizar los dos tipos de deteccidn a realizar por los segundos 2 y terceros 3 medios de
deteccion. También se observan a un nivel muy esquematico los cuartos medios de deteccion 4, asi como el circuito
electrénico 5, que en la figura se encuentra formado bdsicamente por un acondicionador de sefial, un procesador de
sefial y un microcontrolador, aunque como es obvio ello no es mds que un ejemplo que debe tomarse a titulo indicativo
y no representativo.

Para averiguar la trayectoria del vehiculo se han propuesto diferentes ejemplos de realizacién dependiendo de cémo
la informacion referente a dicha trayectoria es obtenida. En un primer ejemplo de realizacién los segundos medios de
deteccién 2 comprenden al menos un acelerémetro o sensor de aceleracion centripeta, mediante el cual se mide la
aceleracién centripeta del mismo, ofreciendo el sensor una sefial eléctrica al circuito electrénico 5, proporcional a
dicha aceleracion centripeta, lo que permite que el circuito electrénico S, que podria formar parte de un sistema de
control central del vehiculo tal como un ordenador de a bordo, y que también tiene acceso a la informacién indicativa de
la velocidad lineal del vehiculo, pueda obtener, en cada momento y mediante ambos pardmetros, la velocidad angular
del vehiculo y el radio de curvatura, ya que al producirse un giro se produce una aceleracion centripeta inversamente
proporcional al radio de curvatura y proporcional al cuadrado de la velocidad lineal.

Dicho radio de giro también podria obtenerse de otras maneras, tal como la propuesta en otro ejemplo de realiza-
cion, en el que el acelerdmetro comentado en el ejemplo de realizacién anterior es aqui substituido por unos medios
de adquisicién de datos a partir de un sistema pulsatil de sensado de giro formado por dos sensores situados cada
uno en una de las dos ruedas traseras del vehiculo. Dichos sensores proporcionan unas sefiales eléctricas en forma
de impulsos al circuito electrénico 5, proporcionales al giro de cada rueda, que serdn diferentes en el caso de que
una rueda gire mds que la otra, es decir en el caso de que el vehiculo esté girando. La diferencia entre el nimero de
impulsos entre una rueda y otra es tenida en cuenta por el circuito electrénico 5 para, al igual que sucedia en el caso
en que se utilizaba un acelerémetro como sensor, obtener una serie de valores de radios de curvatura correspondientes
a las diferentes trayectorias adoptadas por el vehiculo, en concreto a las diferentes clases de curvas, ademds de para
saber cuando el coche estd realmente girando y una distorsién del campo magnético terrestre indeseada se estd, en
consecuencia, produciendo.

En otro ejemplo de realizacién la informacién del radio de giro del vehiculo se obtiene mediante al menos un dis-
positivo de deteccion de giro situado en el volante del vehiculo, que forma parte de los segundos medios de deteccién
2. El trato que se le da a esa informacién es el mismo que ya ha sido explicado para los dos ejemplos de realizacién
arriba explicados.

Si bien la mayor influencia en cuanto a distorsiones indeseadas del campo magnético terrestre viene dada por la
trayectoria adoptada por el vehiculo, en concreto las curvas trazadas por el mismo, existen otras fuentes causantes
de distorsiones del campo magnético que pretenden tenerse en cuenta por la presente invencion con el fin de evitar
falsas detecciones. Una de ellas es la inclinacién y/o vibraciones que puede sufrir el vehiculo, las cuales pueden ser
importantes sobre todo en carreteras de montafia. Para ello se ha dotado al sistema de los citados terceros medios de
deteccién 3 de posibles distorsiones magnéticas derivadas de la inclinacién y/o de las vibraciones del vehiculo. En
un ejemplo de realizacién preferida los terceros medios de detecciéon 3 comprenden al menos un acelerémetro de dos
ejes, el cual puede ser utilizado no tan solo para medir la inclinacién del vehiculo sino su trayectoria, es decir que de
hecho dicho acelerémetro de dos ejes sustituiria al utilizado por los primeros medios de deteccién 1 y formaria parte
de ambos, los primeros 1 y los segundos 2 medios de deteccion.

Como ya se ha apuntado m4s arriba el sistema propuesto por la presente invencion, a fin de que las detecciones de
potenciales situaciones de peligro sean todavia mas exactas, también comprende unos cuartos medios de deteccién 4 de
posibles distorsiones magnéticas, en este caso provocadas por campos magnéticos generados en el interior del propio
vehiculo. Dichos cuartos medios 4 comprenden, a su vez, dos sensores de campo magnético situados en el interior
del vehiculo y conectados en modo comiin, distanciados y posicionados de manera tal que generan unas sefiales de
salida muy semejantes cuando se produce uno de dichos campos magnéticos en el interior del vehiculo, sefiales que
son enviadas a través de correspondientes medios de conduccion al circuito electrénico 5, que se encarga de tratarlas y
analizarlas para asi identificar las diferentes distorsiones del campo magnético terrestre provocadas por los diferentes
elementos interiores al vehiculo, tales como aparatos de aire acondicionado, luces (sobre todo las luces de freno), etc.,
y en definitiva cualquier dispositivo eléctrico que se halle en el vehiculo y, como ya se ha dicho, tenerlas en cuenta
para neutralizar su influencia sobre la deteccién de los primeros medios de deteccion 1.

Debido a su gran relacién calidad/coste, en un ejemplo de realizacién preferida, todos los sensores magnéticos
pertenecientes al sistema propuesto son sensores magnetorresistivos, aunque la utilizacion de otros tipos de sensores
magnéticos, obviamente, no se descarta, como podrian ser magnetémetros de interrupcién de flujo (sensor “flux-gate™),
sensores de tipo Hall o sensores magnetoinductivos.

Los sensores magnéticos conocidos suelen tener un alcance de unos cuatro metros, por lo cual si, como se ha
indicado para un ejemplo de realizacién preferida, los mismos se encuentran instalados en un conjunto de espejo
retrovisor exterior, la zona a cubrir por cada uno de ellos tendrd forma de semicircunferencia de un radio aproximado
de cuatro metros con centro en el retrovisor. Por ello se deja abierta la posibilidad de combinar el sistema propuesto
por la presente invencidn con otros de mayor alcance, tales como los que utilizan sensores Opticos, para asi detectar
objetos a distancias mayores, incluso fuera del dangulo muerto del vehiculo.
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La presente invencién propone también un método de deteccién de presencia de objetos en un dngulo muerto de
un vehiculo automévil, que utiliza el sistema propuesto para efectuar la neutralizacion de la influencia de las posibles
distorsiones magnéticas sobre la deteccidn de los primeros medios de deteccion 1.

El método comprende el realizar, mediante los primeros medios de deteccion 1 ya explicados y un sistema electro-
nico, del cual forma parte el circuito electrénico 5 perteneciente al sistema, la deteccion de la entrada de un objeto con
material ferromagnético en la zona cubierta por un dngulo muerto del vehiculo, la obtencién de unas sefiales represen-
tativas de dicha deteccion, el tratamiento y andlisis de dichas sefiales y la generacion de unas sefiales de salida variables
en funcién del resultado de dicho andlisis. Comprende ademads el realizar, mediante dicho sistema electrénico y los
segundos 2, terceros 3 y cuartos medios de deteccidn 4 ya explicados, la deteccidn de posibles distorsiones magnéti-
cas derivadas de la trayectoria, de la inclinacion y/o de las vibraciones de dicho vehiculo automévil y de los campos
magnéticos generados en el interior del propio vehiculo, respectivamente, y el tratamiento y andlisis de unas sefiales
representativas de dichas posibles distorsiones magnéticas, para neutralizar su efecto sobre la deteccién obtenida por
los primeros medios de deteccién 1.

Con cada una de dichas sefiales representativas de las posibles distorsiones magnéticas ajenas a las detectadas
mediante los primeros medios de deteccién 1, y después de dicho tratamiento y andlisis al que son sometidas por
parte del sistema electrénico, el método comprende el almacenar, mediante dicho sistema electrénico, unos valores
de distorsion del campo magnético terrestre, cada uno de los cuales siendo representativo de una circunstancia de-
terminada por la cual atraviesa el vehiculo en cada momento, formando el conjunto de dichos valores una tabla que
relaciona trayectoria, inclinacién y/o vibraciones o campos magnéticos generados en el interior del vehiculo, con una
correspondiente distorsion del campo magnético debida a las circunstancias especificas. Una vez generada dicha tabla,
lo cual puede hacerse en una etapa previa de calibrado sometiendo al vehiculo a toda clase de pruebas para todas
las circunstancias posibles, la misma es grabada en una memoria accesible y/o perteneciente al sistema electrénico.
Con dicha tabla como referencia, cuando en una situacién de conduccién real el vehiculo atraviese por cualquiera
de las circunstancias contempladas, por ejemplo cuando esté trazando una curva de un radio determinado, el sistema
electrénico serd consciente de ello gracias a que los dispositivos pertenecientes a los segundos 2, terceros 3 y cuartos
medios de deteccion 4, ya explicados cuando se detall6 el sistema utilizado por el presente método (1éase acelerémetro
o sensores magnéticos en modo comun, por ejemplo), informaran al sistema electrénico de que dicha circunstancia se
estd produciendo y el mismo se encargard de calcular, como se ha explicado anteriormente cuando se ha detallado el
sistema, un valor de una variable caracteristica de dicha circunstancia, tal como el radio de curvatura en el caso de que
se trate de una curva. Una vez conocido dicho valor de, por ejemplo, radio de curvatura, el sistema consultara la tabla y
seleccionard el valor de distorsion del campo magnético terrestre que le corresponda. Con dicho valor de distorsién el
sistema electrénico operard, con el valor de la distorsiéon de campo magnético terrestre obtenido mediante los primeros
medios de deteccién 1 para ese mismo instante. Para un ejemplo de realizacién preferida dicha operacion consistird
simplemente en descontar el valor de distorsién del campo magnético terrestre indeseado del obtenido gracias a los
sensores magnéticos 6 pertenecientes a los primeros medios de deteccién 1. El proceso a seguir serd idéntico para el
resto de circunstancias posibles, cambiando simplemente la variable a consultar en la tabla, siendo ésta, por ejemplo,
grado de inclinacién para el caso de distorsiones provocadas por la inclinacién y/o vibraciones, en lugar de radio de
curvatura.

Un experto en la materia podria introducir cambios y modificaciones en el ejemplo de realizacién descrito sin
salirse del alcance de la invencidn segtin estd definido en las reivindicaciones adjuntas.
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REIVINDICACIONES

1. Sistema de deteccion de presencia de objetos en un dngulo muerto de un vehiculo automdévil, del tipo que va
instalado en un vehiculo automévil y comprende unos primeros medios de deteccidn (1) de una distorsién del campo
magnético terrestre provocada por la entrada de un objeto, que contiene por lo menos un material ferromagnético,
en una zona de dicho dngulo muerto cubierta por dichos primeros medios de deteccién (1), que suministran unas
sefiales eléctricas, en funcién de dicho campo magnético, a un circuito electrénico (5) que comprende una etapa
de digitalizacién de dichas sefiales, una etapa de andlisis de las sefiales obtenidas tras dicha digitalizacién y una
etapa de generacién de unas sefiales de salida variables en funcién del resultado de dicho andlisis, caracterizado
porque comprende ademds unos segundos medios de deteccion (2) de posibles distorsiones magnéticas derivadas de
la trayectoria de dicho vehiculo automdévil, asociados a dicho circuito electrénico (5) y destinados a neutralizar la
influencia de dichas posibles distorsiones magnéticas sobre la deteccion de dichos primeros medios (1).

2. Sistema de deteccion segun la reivindicacion 1, caracterizado porque comprende ademds unos terceros medios
de deteccidn (3) de posibles distorsiones magnéticas derivadas de la inclinacién y/o de las vibraciones del vehiculo,
asociados al citado circuito electrénico (5).

3. Sistema de deteccion segtin la reivindicacion 1, caracterizado porque comprende ademds unos cuartos medios
de deteccion (4) de posibles distorsiones magnéticas provocadas por campos magnéticos generados en el interior del
propio vehiculo, asociados al citado circuito electrénico (5).

4. Sistema de deteccidn segun la reivindicacion 1, caracterizado porque dichos segundos medios de deteccién (2)
comprenden al menos un acelerémetro.

5. Sistema de deteccion segun la reivindicacién 1, caracterizado porque dichos segundos medios de deteccion (2)
comprenden al menos unos medios de adquisicién de datos a partir de un sistema pulsétil de sensado de giro situado
en al menos una rueda del vehiculo.

6. Sistema de deteccion segun la reivindicacion 1, caracterizado porque dichos segundos medios de deteccién (2)
comprenden al menos un dispositivo de deteccién de giro situado en el volante del vehiculo.

7. Sistema de deteccion segun la reivindicacidn 2, caracterizado porque dichos segundos (2) y terceros medios de
deteccion (3) comprenden al menos un acelerémetro de dos ejes.

8. Sistema de deteccion segun la reivindicacion 3, caracterizado porque dichos cuartos medios de deteccion (4)
comprenden al menos dos sensores de campo magnético situados en el interior del vehiculo y conectados en modo
comun, distanciados y posicionados de manera tal que generan unas sefiales de salida muy semejantes cuando se
produce uno de dichos campos magnéticos en el interior del vehiculo.

9. Sistema de deteccién segtin la reivindicacién 1, caracterizado porque dichos primeros medios de deteccion (1)
comprenden al menos un sensor (6) magnético alojado en el interior de un conjunto de espejo retrovisor exterior del
vehiculo.

10. Sistema de deteccion segiin la reivindicacion 8 6 9, caracterizado porque dichos sensores son magnetorresis-
tivos.

11. Sistema de deteccidn segtn la reivindicacién 8 6 9, caracterizado porque dichos sensores son unos del grupo
formado por magnetdémetros de interrupcion de flujo, sensores de tipo Hall y sensores magnetoinductivos.

12. Método de deteccion de presencia de objetos en un dngulo muerto de un vehiculo automdvil, del tipo que,
mediante unos primeros medios de deteccién (1) de una distorsién del campo magnético terrestre provocada por
la entrada de un objeto, que contiene por lo menos un material ferromagnético, en una zona de dicho dngulo muerto
cubierta por dichos primeros medios de deteccion (1), y un sistema electrénico, comprende el realizar la deteccion de la
entrada de dicho objeto en dicha zona, la obtencion de unas sefiales representativas de dicha deteccidn, el tratamiento
y andlisis de dichas sefiales y la generacién de unas sefiales de salida variables en funcién del resultado de dicho
analisis, caracterizado porque comprende ademads el realizar, mediante dicho sistema electrénico y al menos unos
segundos medios de deteccion (2), la deteccion de posibles distorsiones magnéticas derivadas de la trayectoria de
dicho vehiculo automévil, y el tratamiento y andlisis de unas sefiales representativas de dichas posibles distorsiones
magnéticas derivadas de la trayectoria del vehiculo automdvil, para neutralizar su efecto sobre la deteccién obtenida
por los primeros medios de deteccién (1).

13. Método de deteccion, segin la reivindicacién 12, caracterizado porque comprende ademds el realizar, me-
diante dicho sistema electrénico y al menos unos terceros medios de deteccion (3) de posibles distorsiones magnéticas
derivadas de la inclinacién y/o de las vibraciones del vehiculo automdvil, el tratamiento y andlisis de unas sefiales re-
presentativas de dichas posibles distorsiones magnéticas derivadas de la inclinacién y/o de las vibraciones del vehiculo
automovil, para neutralizar su efecto sobre la deteccién obtenida por los primeros medios de deteccion (1).
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14. Método de deteccion, segtn la reivindicacion 13, caracterizado porque comprende ademds el realizar, median-
te dicho sistema electrénico y unos cuartos medios de deteccion (4) de posibles distorsiones magnéticas provocadas
por campos magnéticos generados en el interior del propio vehiculo, el tratamiento y andlisis de unas sefiales repre-
sentativas de dichas posibles distorsiones magnéticas provocadas por campos magnéticos generados en el interior del
propio vehiculo, para neutralizar su efecto sobre la deteccién obtenida por los primeros medios de deteccién (1).

15. Método de deteccion segun la reivindicacion 14, caracterizado porque para cada una de las posibles trayec-
torias adoptadas por el vehiculo y/o de las posibles posiciones de inclinacién y/o vibraciones sufridas por el mismo
y/o de los campos magnéticos generados en el interior del propio vehiculo, tras dicho tratamiento y andlisis de dichas
seflales representativas de las posibles distorsiones magnéticas, comprende el almacenar, mediante el sistema electro-
nico (5), unos valores de distorsién del campo magnético terrestre, formando el conjunto de dichos valores una tabla
que relaciona trayectoria, inclinacién y/o vibraciones o campos magnéticos generados en el interior del vehiculo, con
una correspondiente distorsion del campo magnético debida a las circunstancias especificas.

16. Método de deteccion segin la reivindicacion 15, caracterizado porque al menos uno de dichos valores, re-
presentativo de las circunstancias del vehiculo en cada instante, dichas circunstancias siendo conocidas mediante los
segundo, tercer y cuarto medios de deteccion, es operado con el valor de la distorsién de campo magnético terrestre
obtenido mediante los primeros medios de deteccién (1) para ese mismo instante.
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