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DESCRIPCION

Método para validar datos de calibracion de al menos una unidad de sensor de un vehiculo y dispositivo de
mantenimiento de vehiculo correspondiente y sistema de mantenimiento

[0001] La invencion se refiere a un método para calibrar al menos una unidad de sensor de un vehiculo. La
invencion también proporciona un sistema correspondiente.

[0002] Se conoce del estado de la técnica que un vehiculo puede comprender al menos una unidad de sensor para
vigilar u observar su entorno. Tal unidad de sensor se puede usar para detectar un objeto en el entorno, por
ejemplo, otro vehiculo o un peatén o un ciclo o un objeto estatico, como un poste de luz. Un tipo de vehiculo que
depende en gran medida de al menos una unidad de sensor es un vehiculo auto conducido que no esta
supervisado por un conductor humano mientras conduce el vehiculo.

[0003] Por medio de al menos una unidad de sensor una unidad de mando electrénico de tal vehiculo puede
determinar la posicion relativa de objetos con respecto a la posicién de vehiculo misma. La unidad de mando
electrénico puede actualizar entonces un mapa electrénico donde se han almacenado las posiciones relativas de
los objetos. Con base en dicho mapa digital se puede interpretar la situacion de conduccién actual y/o se puede
planear una trayectoria para conducir el vehiculo.

[0004] Para determinar la posicion relativa de un objeto con respecto a la posicion del vehiculo, se deben conocer
la posicion y la orientacion espacial de cada unidad de sensor en relacion al cuerpo principal del vehiculo. Esto se
puede determinar en un procedimiento de calibracion. Tal procedimiento de calibracion normalmente, es decir en
el estado de la técnica, se realiza durante la fabricacion del vehiculo, y mas adelante, mientras el vehiculo se revisa
en un taller. Para este procedimiento de calibracién el vehiculo se tiene que posicionar en una posicién relativa
conocida con respecto a un elemento marcador. Este elemento marcador se disefia para ser detectado por la
unidad de sensor que se tiene que calibrar. A partir de los datos sensores de la unidad de sensor se determina la
posicion relativa del elemento marcador por la unidad de mando electronico que recibe los datos sensores. Esta
posicion relativa se compara con la posicion relativa conocida real del elemento marcador. Este produce datos de
calibracion que describen o proporcionan un mapeo que indica como los datos de posicion determinados de los
datos de sensor necesitan ser transformados para obtener la posicion relativa real.

[0005] Un problema surge durante el uso de un vehiculo, cuando una unidad de sensor se puede dafar o se puede
mover con respecto al cuerpo principal del vehiculo de manera que los datos de calibracién ya no son validos. Por
ejemplo, una unidad de sensor puede sufrir un golpe durante un accidente de manera que se cambia su orientacion
espacial. Otro problema puede surgir cuando la unidad de sensor se cubre de tal manera que puede no
proporcionar los datos sensores correctos. Por ejemplo, pueden cubrir la unidad de sensor polvo o suciedad. Si un
vehiculo auto conducido depende de una unidad de sensor de este tipo, se reduce su capacidad para vigilar su
entorno. Esto puede conducir a maniobras falsas e incluso a un accidente.

[0006] Por lo tanto es importante observar el estado actual de al menos una unidad de sensor de un vehiculo con
respecto a la validez de sus datos de calibracion.

[0007] Del documento 10 2012 213 754 A1 se conoce que una unidad de sensor giroscépico y una unidad de
sensor para determinar la pendiente de un vehiculo (como se puede determinar de la fuerza gravitacional) se
pueden validar con respecto a su calibracion por medio de una unidad de navegacién de un vehiculo. La unidad
de navegacion emite sefiales siempre que el vehiculo alcanza una posicion, por ejemplo, un espacio de
estacionamiento, que ya se haya visitado antes. Los datos sensores del giroscopio y del sensor de pendiente se
comparan después con los datos histéricos del sensor que se habian medido antes cuando el vehiculo se habia
estacionado en ese lugar antes. Si se determina una diferencia, esta se interpreta como una pérdida de validez de
los datos de calibracién. Este método se aplica solo a sensores giroscépicos y pendientes, pero no a sensores
para vigilar el entorno de un vehiculo, puesto que el entorno puede cambiar.

[0008] Para validar los datos de calibracion de tal unidad de sensor normalmente se necesita una instalacién
especifica, por ejemplo, un taller en donde se pueda colocar al vehiculo en una posicién relativa conocida con
respecto a al menos un elemento marcador. Sin embargo, conducir el vehiculo a una estacién de calibracion de
este tipo lleva mucho tiempo. Ademas, la estacion de calibracion necesita espacio que no se puede usar de otro
modo.

[0009] El documento US 2011/285856 A1 describe una plaza de aparcamiento con un area de calibraciéon donde
un grupo de marcas sobre el suelo se colocan de tal manera que un vehiculo que esta estacionado en la plaza de
aparcamiento puede usar las marcas sobre el suelo para calibracion de una cdmara.

[0010] En el documento EP 2 727 759 A1 se describe una estacién de carga inductiva que requiere para su
funcionamiento que un vehiculo se posicione en una posicién objetivo especifica para el proceso de carga. Para
guiar a un vehiculo a esa posicion objetivo especifica, se usa un sistema sensor que se tiene que calibrar por un
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procedimiento de calibracion que comprende el posicionamiento del vehiculo en la posicion objetivo con la ayuda
de un conductor humano y la medicién de una cantidad fisica especifica por medio de un sensor, donde la medicion
resulta en un valor de referencia para la sefal del sensor. La proxima vez que el vehiculo se acerca a la posicion
objetivo, la sefial de sensor se puede comparar con ese valor de referencia y cuando la sefial actual del sensor se
corresponde con el valor de referencia, se sabe que el vehiculo ha alcanzado la posicion objetivo.

[0011] En el documento US 2017/322560 A1 se describe un vehiculo que puede proporcionar guia visual para un
conductor cuando el vehiculo se tiene que llevar a un edificio de lavado de coches. Una unidad de control del
vehiculo determina el alineamiento espacial actual de una videocamara.

[0012] EI documento US 2005/ 229808 A1 divulga un sistema de lavado de vehiculos automatico que se
proporciona para procesar muchos vehiculos simultdneamente. El sistema incluye un emisor que se pone en
funcionamiento para informacion especifica directa a cada uno de los vehiculos por medio de sefiales radiofénicas.

[0013] Es un objeto de la presente invencién proporcionar medios para validar la calibracién de al menos una
unidad de sensor.

[0014] El objeto se resuelve por el objeto principal de las reivindicaciones independientes. Formas de realizacién
ventajosas se describen por las reivindicaciones dependientes, la descripcion que sigue y las figuras.

[0015] La invencién proporciona un método para validar los datos de calibracion de al menos una unidad de sensor
de un vehiculo. El método se realiza mientras el vehiculo esta situado en el interior o en un dispositivo de
mantenimiento de vehiculo predefinido. Tal dispositivo de mantenimiento de vehiculo puede ser, por ejemplo, un
dispositivo de lavado de vehiculo. Tal dispositivo de mantenimiento de vehiculo comprende un aparato funcional
para realizar un servicio definido en o sobre el vehiculo. En el caso de un dispositivo de lavado de vehiculo, el
aparato funcional puede ser el aparato de lavado y el servicio es el lavado del vehiculo. El método inventivo se
basa en el hecho de que en el interior o sobre dicho dispositivo de mantenimiento de vehiculo, el vehiculo se coloca
en una posicion de mantenimiento predefinida con respecto al aparato funcional. Tal posiciéon de mantenimiento
se necesita normalmente para evitar dafios al vehiculo cuando el aparato funcional esta activo, es decir sirviendo
al vehiculo.

[0016] Este hecho se usa por la invencion por el hecho de que en el dispositivo de mantenimiento de vehiculo se
proporciona al menos un elemento marcador, donde el al menos un elemento marcador se dispone en una posicién
relativa predefinida con respecto a la posicion de mantenimiento y/o el aparato funcional. En otras palabras, el al
menos un elemento marcador se dispone en una posicion relativa predefinida con respecto al espacio de
estacionamiento provisto para el vehiculo en el dispositivo de mantenimiento. Como cada elemento marcador tiene
una posicion relativa predefinida con respecto a la posicion de mantenimiento, la posicion relativa del al menos un
elemento marcador con respecto al vehiculo esta también determinada o fijada o se conoce, cuando el vehiculo
esta dispuesto en la posicién de mantenimiento. Segun el método, antes y/o durante y/o después de que el aparato
funcional realiza su servicio al vehiculo y mientras el vehiculo esta en la posicién de mantenimiento, al menos una
unidad de control del vehiculo pone en funcionamiento al menos una unidad de sensor y detecta asi el al menos
un elemento marcador y determina los datos de posicion que describen una posicion relativa del al menos un
elemento marcador con respecto al vehiculo. En otras palabras, el vehiculo no sélo recibié el servicio, sino que
también funcionaba como si estuviera en la estacion de calibracion ya descrita. Sin embargo, dado que el menos
un elemento marcador se integra en el dispositivo de mantenimiento del vehiculo, no se necesita espacio adicional.

[0017] Para la validaciéon de los datos de calibracion, la unidad de mando electrénico determina una diferencia
entre los datos de posicién y datos de posicién de referencia predefinida. Los datos de posicion de referencia
resultan del conocimiento acerca de la posicion relativa del al menos un elemento marcador con respecto a la
posicion de mantenimiento, es decir, indican la posicién relativa real del al menos un elemento marcador con
respecto a la posicién de mantenimiento. Si la diferencia es mayor que un umbral predefinido, la unidad de mando
electrénico genera una seinal de calibracion. Esta sefial de calibracién indica que la unidad de mando electrénico
no es capaz de determinar los datos de posicién correcta con la al menos una unidad de sensor. Esto indica que
la al menos una unidad de sensor no esta funcionando correctamente. Por ejemplo, la orientaciéon espacial de la
unidad de sensor puede haber cambiado y/o la unidad de sensor se puede cubrir por al menos un objeto que la
obstruya, como por ejemplo suciedad.

[0018] La invencion proporciona la ventaja de que no se necesita tiempo adicional para validar los datos de
calibracion de la al menos una unidad de sensor. La validacion de los datos de calibracion se puede realizar
mientras el vehiculo esta posicionado en el interior o en el dispositivo de mantenimiento de vehiculo para recibir el
servicio proporcionado por el aparato funcional del dispositivo de mantenimiento. Ademas, no se necesita ningun
espacio adicional para una estacion de calibracion dedicada, puesto que el al menos un elemento marcador esta
colocado o integrado en el dispositivo de mantenimiento del vehiculo. Preferiblemente, se proporciona mas de un
elemento marcador. La orientacién espacial de la al menos una unidad de sensor se puede determinar entonces
con base en una triangulacién y/o trilateracion en referencia a los elementos marcadores y la unidad de sensor
respectiva.
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[0019] La invencion proporciona también formas de realizacion que proporcionan ventajas adicionales.

[0020] En una forma de realizacién, cuando se genera la sefial de calibracion, se inicia una rutina de recalibracion
predefinida para recalibrar la al menos una unidad de sensor. En otras palabras, se generan nuevos datos de
calibracion o datos de calibracién adaptados con base en una medicién que se puede realizar con base en al
menos un elemento marcador del dispositivo de mantenimiento de vehiculo. Esto proporciona la ventaja de que el
vehiculo no se tiene que llevar a un taller para la recalibracién. De forma adicional o alternativa, se puede
proporcionar una indicacion de advertencia a un usuario del vehiculo, cuando se genera la sefial de calibracién
(por ejemplo, un mensaje de advertencia). En otras palabras, el usuario se puede adaptar o preparar para un
posible cambio de comportamiento del vehiculo debido a la calibracion falsa de al menos una unidad de sensor.
De forma adicional o alternativa se desactiva una funcién de control de vehiculo predefinida, cuando se genera la
sefial de calibracion. En otras palabras, se bloquea o desactiva una funcion de control que se basa en la al menos
una unidad de sensor. Esto proporciona la ventaja de que la funcién de control puede no generar sefiales de control
falsas debido a la calibracion incorrecta de al menos una unidad de sensor. Tal funcién de control de vehiculo
puede ser por ejemplo un piloto de coche para conducir automaticamente el vehiculo.

[0021] Para realizar el método inventivo, se necesita un dispositivo de mantenimiento de vehiculo que tiene al
menos un elemento marcador integrado. Por consiguiente, el sistema de mantenimiento proporciona un dispositivo
de mantenimiento de vehiculo para mantener un vehiculo, donde el dispositivo de mantenimiento comprende un
aparato funcional para realizar un servicio predefinido para el vehiculo. Este servicio requiere que el vehiculo se
sitlie en una posicion de mantenimiento relativa predefinida con respecto al aparato funcional. En otras palabras,
cuando el vehiculo se estaciona o se coloca o dispone dentro del dispositivo de mantenimiento de vehiculo
correctamente, sera colocado en la posicion de mantenimiento. En otras palabras, se conoce donde se coloca el
vehiculo. En el dispositivo de mantenimiento se proporciona al menos un elemento marcador, donde el al menos
un elemento marcador se dispone en una posicion relativa predefinida con respecto a la posiciéon de mantenimiento
y/o aparato funcional, como ya se ha descrito. El al menos un elemento marcador se disefia para ser detectable
por al menos una unidad de sensor 6ptico y/o electromagnético y/o ultrasénico del vehiculo. Con este fin, al menos
un elemento marcador tiene la forma y propiedades fisicas correspondientes. El dispositivo de mantenimiento de
vehiculo por lo tanto no solo proporciona el aparato funcional para realizar el mantenimiento del vehiculo, sino que
también proporciona una disposicién de al menos un elemento marcador que se posiciona en una posicién relativa
conocida con respecto a la posicion de mantenimiento en la que se colocara un vehiculo cuando esté usando el
dispositivo de mantenimiento de vehiculo. El vehiculo puede, por lo tanto, recibir el servicio como también realizar
la prueba o verificacion descrita de sus datos de calibracién para el al menos un sensor del vehiculo.

[0022] En una forma de realizacion, el aparato funcional es un aparato de lavado de vehiculo para lavar el vehiculo.
En una forma de realizacion, el aparato funcional es una plataforma elevadora para elevador el vehiculo. Tal
plataforma elevadora puede ser parte de un taller donde el vehiculo se puede elevar para permitir que el personal
de servicio haga reparaciones debajo del vehiculo. En este caso, el aparato funcional es el elevador. En una forma
de realizacion, el aparato funcional es un garaje multiple para apilar el vehiculo encima o debajo de otro vehiculo.
En tal garaje multiple, el vehiculo se coloca en una posicion de mantenimiento fijo en una repisa o plataforma o
elevador. En este caso, el aparato funcional es la repisa o plataforma o elevador. En una forma de realizacion, el
aparato funcional es una estacién de recarga inductiva para recargar un almacenamiento de energia eléctrica del
vehiculo. Tal estacién de recarga inductiva requiere también que el vehiculo se sitie en una posicién de
mantenimiento especifica para minimizar la pérdida durante la transferencia inductiva de energia. En este caso, el
aparato funcional es el cargador inductivo (asi llamado bobina primaria). Las formas de realizacién proporcionan
la ventaja de que un vehiculo puede recibir varios servicios de una vez, es decir el servicio del aparato funcional y
la validacion de los datos de calibracion.

[0023] En una forma de realizacién, la posicion de mantenimiento se marca y/o refuerza en el dispositivo de
mantenimiento de vehiculo por medio de al menos un elemento de tope que bloquea un movimiento del vehiculo
mientras el vehiculo estd en la posicion de mantenimiento. En otras palabras, una vez el vehiculo alcanza la
posicion de mantenimiento, sacar al vehiculo de la posicion de mantenimiento requiere superar al menos un
elemento de tope. Tal elemento de tope puede ser por ejemplo un bache que se tiene que superar por una rueda
del vehiculo o un elemento de tope puede ser un hoyo en el que se coloca la rueda cuando el vehiculo esta en la
posicion de mantenimiento. El al menos un elemento de tope reduce por lo tanto la posibilidad de posicionar
incorrectamente el vehiculo en el dispositivo de mantenimiento del vehiculo.

[0024] En una forma de realizacién, una unidad de deteccion del dispositivo de mantenimiento de vehiculo se
disefia para detectar que el vehiculo estd en la posicion de mantenimiento. En otras palabras, la unidad de
deteccién sefializa cuando el vehiculo ha alcanzado la posicion de mantenimiento. Tal unidad de deteccion se
puede realizar, por ejemplo, basandose en un dispositivo de seguridad fotoeléctrico o basandose en una camara
combinada con una unidad de procesamiento de imagen. Una unidad de comunicacién del dispositivo de
mantenimiento de vehiculo esta disefiada para enviar una sefal de activacion de calibracion al vehiculo cuando la
unidad de deteccion detecta y sefializa que el vehiculo esta en la posicién de mantenimiento. En otras palabras,
el vehiculo es informado cuando ha alcanzado la posicion de mantenimiento. La unidad de comunicacion puede
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comunicar con el vehiculo basandose en una conexion WLAN (WLAN - red de area local inalambrica) o una
conexion Bluetooth o una conexiéon NFC (NFC - comunicacién de campo cercano). La sefial de activacion de
calibracion puede activar la verificacion descrita de los datos de calibracion de al menos una unidad de sensor del
vehiculo. La sefial de activacion de calibracion puede desencadenar asi la verificacion de los datos de calibracion
en la unidad de mando electronico descrita del vehiculo. Esto permite realizar la verificacion de los datos de
calibracion automaticamente.

[0025] En una forma de realizacion, el dispositivo de mantenimiento de vehiculo comprende una unidad de
sefalizacién que esta disefiada para sefalar datos de marcador al vehiculo. Estos datos marcadores describen un
tipo del al menos un elemento marcador y/o la respectiva posicion del al menos un elemento marcador. El tipo del
al menos un elemento marcador se puede referir a la apariencia del elemento marcador de manera que se puede
reconocer en los datos sensores de la al menos una unidad de sensor. Por ejemplo, se puede describir una
apariencia optica o una apariencia en el espectro de radar y/o se puede describir una forma del respectivo elemento
marcador. Describiendo la posicién del al menos un elemento marcador, los datos de la posicién de referencia
descrita se sefializan al vehiculo o los datos de posicion de referencia se pueden derivar en el vehiculo basandose
en los datos del marcador. Esto proporciona la ventaja de que en el vehiculo no se necesita ningin conocimiento
previo para realizar la validacion de los datos de calibracién en el dispositivo de mantenimiento.

[0026] Segun una forma de realizacion, el al menos un elemento marcador no esta relacionado con una funcion
de mantenimiento del aparato funcional. En otras palabras, el al menos un elemento marcador no es parte del
aparato funcional o no apoya al aparato funcional al realizar la funcién de mantenimiento. El al menos un elemento
marcador es un complemento que se instala adicionalmente en el dispositivo de mantenimiento de vehiculo. Esto
proporciona la ventaja de que el al menos un elemento marcador no se tiene que adaptar a la funcién de
mantenimiento.

[0027] Segun una forma de realizacion, al menos un elemento marcador se instala permanentemente en el
dispositivo de mantenimiento de vehiculo. Como ventaja, no se pierde tiempo cuando el vehiculo esta usando el
dispositivo de mantenimiento de vehiculo. El al menos un elemento marcador esta disponible permanentemente.
También se puede usar para varios vehiculos en una fila.

[0028] Segun una forma de realizacion, al menos uno del al menos un elemento marcador comprende una
superficie con un patrén grafico que esta dispuesto en una linea de vision de la posicion de mantenimiento. En
otras palabras, la superficie se puede ver por el vehiculo cuando el vehiculo se coloca en la posicion de
mantenimiento. El patrén grafico puede ser, por ejemplo, un patrén de verificador. Con dicha superficie se puede
calibrar una unidad de sensor que comprende una cdmara.

[0029] Segun una forma de realizacion, al menos uno del al menos un elemento marcador proporciona al menos
una zona que es reflectante o absorbente con respecto a radiacion de radar. En otras palabras, una unidad de
sensor que comprende un radar se puede calibrar con base en este al menos un elemento marcador. Si este tipo
de elemento marcador es reflectante con respecto a radiacion de radar, la reflexion esta contenida en los datos
sensores de la unidad de sensor. Si el elemento marcador es absorbente, los datos del sensor comprenden una
sombra o la ausencia de radiacion de eco de radar en la zona del elemento marcador.

[0030] Segun una forma de realizacion, al menos uno del al menos un elemento marcador proporciona al menos
una zona que es reflectante o absorbente con respecto a ondas ultrasénicas. Con este elemento marcador se
puede evaluar o calibrar un sensor ultrasénico, por ejemplo, un sensor de asistente de estacionamiento. Como en
el caso de la unidad de sensor de radar, las propiedades reflectantes y absorbentes resultan en un eco (marcador
reflectante) o una sombra o ausencia de datos de eco (marcador absorbente) en los datos sensores.

[0031] Las propiedades reflectantes y absorbentes también se pueden mezclar o cambiar en zonas diferentes de
un elemento marcador o entre varios elementos marcadores de manera que hay un patron de al menos una zona
reflectante y al menos una zona absorbente, que proporciona la ventaja de que la posicion espacial del al menos
un elemento marcador se puede determinar por reflexiones y sombras o la ausencia de ecos en los datos sensores.

[0032] La invencion comprende también la combinacion de las caracteristicas de las formas de realizacion
descritas.

[0033] En lo que sigue se describe una implementacion ejemplar de la invencion. Las figuras muestran:

Fig. 1
una ilustracion esquematica de una forma de realizacion del sistema inventivo y
Fig. 2
un diagrama de flujos que ilustra una forma de realizacién del método inventivo.

[0034] La forma de realizacién explicada a continuacion es una forma de realizacion preferida de la invencion. Sin
embargo, en la forma de realizaciéon, los componentes descritos de la forma de realizacion representan cada uno
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caracteristicas individuales de la invencion que se tienen que considerar independientes unos de otros y que
desarrollan la invencion también independientemente unos de otros y por lo tanto se tienen que considerar también
como un componente de la invencion de manera individual o en otra combinacién que la mostrada. Ademas, la
forma de realizacién descrita se puede complementar también con caracteristicas adicionales de la invencion ya
descritas.

[0035] En las figuras sefiales de referencia idénticas marcan elementos idénticos o elementos que proporcionan
la misma funcion.

[0036] Fig. 1 muestra un sistema 10 que comprende un dispositivo de mantenimiento de vehiculos 11 y una unidad
de mando electrénico 12 que esta dispuesta dentro de un vehiculo 13. El vehiculo 13 puede ser un vehiculo a
motor, especialmente un vehiculo de pasajeros o un camién. En el ejemplo mostrado, el vehiculo 13 se puede
colocar dentro del dispositivo de mantenimiento de vehiculo 11. El dispositivo de mantenimiento de vehiculo 11
comprende un aparato funcional 14 para realizar un servicio al vehiculo 13. Por ejemplo, el aparato funcional 14
puede ser un aparato de lavado de vehiculos, de manera que el dispositivo de mantenimiento 11 es un dispositivo
de lavado de vehiculos. Con el aparato funcional 14 se puede realizar el servicio de lavado o de limpieza automatica
del vehiculo 13.

[0037] Para permitir que el aparato funcional 14 realice el servicio, el vehiculo 13 se debe posicionar en una
posicion de mantenimiento predefinida 15 con respecto al dispositivo de mantenimiento 11 y en particular respecto
al aparato funcional 14. Con este fin, se puede proporcionar al menos un elemento de tope 16. Por ejemplo, en un
suelo 17 del dispositivo de mantenimiento 11, se puede posicionar una rejilla metélica 18 sobre la pueden rodar
hacia dentro y fuera del dispositivo de mantenimiento 11 las ruedas 19 del vehiculo 13. Tal rejilla 18 puede
proporcionar pasos o bultos como elementos de tope 16 que pueden alinear o retener al vehiculo 13 en la posicién
de mantenimiento 15. Un controlador del vehiculo 13 o un piloto automatico 20 de vehiculo 13 sabe cuando se ha
alcanzado la posicién de mantenimiento 15 cuando las ruedas 19 alcanzan al menos un elemento de tope 16. El
al menos un elemento de tope 16 se puede proporcionar también independientemente de una rejilla 18.

[0038] Cuando el vehiculo 13 esta en la posicion de mantenimiento 15, se puede permitir que el aparato funcional
14 realice el servicio al vehiculo 13 sin perjudicar al vehiculo 13.

[0039] Se puede proporcionar una unidad de deteccion 21 en el dispositivo 11. La unidad de deteccién 21 se puede
disefar para detectar cuando ha alcanzado el vehiculo 13 la posicion de mantenimiento. Con este fin, la unidad de
deteccién 21 puede comprender una camara 22 para observar épticamente el vehiculo 13. Los datos de la imagen
de la camara 23 proporcionados por la camara 22 se pueden procesar por una unidad de procesamiento de imagen
24 de la unidad de deteccion 21. La unidad de deteccion 21 se puede disefiar para activar el aparato funcional 14
de manera que el aparato funcional 14 esta activado cuando el vehiculo 13 ha alcanzado la posicion de
mantenimiento. De forma adicional o alternativa a una camara 22 la unidad de deteccién 21 puede comprender
también un dispositivo de seguridad fotoeléctrico.

[0040] En el sistema 10 el dispositivo de mantenimiento 11 no solo se usa para realizar el servicio descrito al
vehiculo 13. Adicionalmente, el dispositivo de mantenimiento 11 proporciona también una posibilidad de que la
unidad de mando electrénico 12 valide los datos de calibracion 25. Estos datos de calibracién 25 se pueden usar
por la unidad de mando electronico 12 para calibrar al menos una unidad de sensor 26, 27 de vehiculo 13. Cada
unidad de sensor se usa por la unidad de mando electrénico 12 para vigilar u observar el entorno 28 del vehiculo
13. Por medio de la al menos una unidad de sensor 26, 27, la unidad de mando electrénico 12 determina la posicion
relativa de al menos un objeto 29 en el entorno 28. La posicién relativa se determina respecto a o en relacion al
vehiculo 13.

[0041] Cuando una unidad de sensor 26,27 proporciona sus datos sensores 30, la posicion relativa se tiene que
determinar por la unidad de mando electrénico 12 con base en los datos de los sensores 30. Este proceso de
deteccién se conoce en el estado de la técnica. Los datos de calibracion 25 se pueden usar para calibrar el proceso
de deteccion. Estos dependen de la posicién y orientacion espacial de la respectiva unidad de sensor 26, 27 en el
vehiculo 13. Si una unidad de sensor 26, 27 se mueve o desplaza en el vehiculo 13, ya no son validos los datos
de calibracion 25.

[0042] Esto se determina por la unidad de mando electrénico 12 en el dispositivo de mantenimiento 11. Con este
fin, el dispositivo de mantenimiento 11 comprende al menos un elemento marcador 31, 32 que representa cada
uno un objeto 29 que se puede detectar por la unidad de mando electrénico 12 por medio de la al menos una
unidad de sensor 26, 27. Por ejemplo, la unidad de sensor 26 puede ser una camara. Para esta camara, un
elemento marcador 31 puede comprender una superficie 33 con un patrén grafico, por ejemplo, un patrén de
verificador u otro patron predefinido conocido por la unidad de mando electrénico 12. Por ejemplo, la unidad de
sensor 27 puede ser una unidad de radar o un sensor ultrasénico. Un elemento de marcador correspondiente 32
puede ser un objeto reflectante con respecto a la radiacion de radar u ondas ultrasénicas, respectivamente.
Preferiblemente se proporciona mas de un elemento marcador para cada unidad de sensor 26 o tipo de sensor.
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[0043] La unidad de mando electrénico hace funcionar la al menos una unidad de sensor 26, 27 cuando se
posiciona en la posicién de mantenimiento 15. Después determina los datos de posicién 34 del al menos un
elemento marcador 31, 32 con base en los datos del sensor 30 y los datos de calibracién 25. La unidad de mando
electroénico 12 usa entonces los datos de posicion de referencia 35 que indican la posicion relativa real del al menos
un elemento marcador 31, 32 con respecto a la posicion de mantenimiento 15. Si una diferencia 36 entre los datos
de posicion 34 y los datos de posicion de referencia 35 es mas amplia o mayor que un valor umbral predefinido
37, la unidad de mando electrénico 12 genera una sefial de calibraciéon 38 que sefializa que los datos de calibracién
25 ya no son validos. Por ejemplo, la sefial de calibraciéon 38 puede desactivar una funcion de control de vehiculo
39, que puede ser, por ejemplo, el piloto automatico 20. La sefal de calibracién se puede usar para emitir una
advertencia a un usuario del vehiculo 13. La sefial de calibracién 38 se puede usar también para desencadenar
una recalibracién o la generacién de nuevos datos de calibracién 25 con base en los datos del sensor 30.

[0044] Los datos de posicién de referencia 35 se pueden almacenar en la unidad de mando electrénico 12 antes
de que el vehiculo 13 se posicione en el dispositivo de mantenimiento 11. Como una alternativa, los datos de
posicion 35 relativos se pueden almacenar en una unidad de sefalizacién 40 del dispositivo de mantenimiento 11.
Los datos de posicion de referencia 35 pueden ser parte de datos marcadores 41 que también pueden describir el
tipo de elementos marcadores 31, 32 instalados en el dispositivo de mantenimiento 11. Los datos marcadores 41
se pueden transmitir al vehiculo 13 por medio de una unidad de comunicacion 42 que se puede basar, por ejemplo,
en comunicacion WLAN o comunicacion Bluetooth o comunicacion NFC. El vehiculo 13 puede comprender una
unidad de comunicacién correspondiente 43.

[0045] La validacion de los datos de calibracion 25 se puede iniciar por la unidad de mando electrénico 12 en
reaccion a una sefal activadora de calibracion 44 que se puede generar por la unidad de detecciéon 21 cuando la
unidad de deteccion 21 detecta que el vehiculo 13 esta en la posicion de mantenimiento 15. Asi, la validacién se
puede activar automaticamente.

[0046] Fig. 2 ilustra el método que se realiza para validar los datos de calibracion 25.

[0047] El método se realiza mientras el vehiculo 13 estd situado en el interior o sobre el dispositivo de
mantenimiento de vehiculo 11 en la posicion de mantenimiento relativa predefinida 15 con respecto al aparato
funcional 14 del dispositivo de mantenimiento de vehiculo 11. El aparato funcional 14 realiza el servicio al vehiculo,
por ejemplo, el aparato funcional lava o limpia el vehiculo y/o levanta el vehiculo para trabajos de reparacion en el
vehiculo y/o para estacionar el vehiculo y/o el aparato funcional carga el vehiculo por medio de carga inductiva.
En un paso S10 antes y/o durante y/o después de que el aparato funcional realiza su servicio y mientras el vehiculo
estd en la posicibn de mantenimiento 15, al menos una unidad de control 12 del vehiculo 13 pone en
funcionamiento la al menos una unidad de sensor 26, 27 y detecta asi el al menos un elemento marcador 31,32
del dispositivo de mantenimiento 11. En un paso S11, la unidad de control 12 determina los datos de posicion 34
para el al menos un elemento marcador 31,32 y determina una diferencia 36 entre los datos de posicion 34 y datos
de posicion de referencia predefinida 35. En un paso S11, la unidad de control 12 determina, si la diferencia 36 es
mayor que un valor umbral predeterminado 37. El valor absoluto de la diferencia se puede usar en este paso. En
un paso S13, si la diferencia 36 es mayor que el valor umbral predefinido 37, la unidad de control 12 genera la
sefial de calibracién 38. De otro modo, cuando la diferencia es menor que el valor umbral 37, la sefial de calibracion
38 no se genera o se genera con un valor de sefal diferente. La sefial de calibracién 38 desencadena una
advertencia o una recalibracion y/o desactiva una funcién de control de vehiculo predefinida 39.

[0048] En general, el ejemplo muestra como se puede proporcionar por la invencion un dispositivo de lavado de
vehiculos que ofrece la posibilidad adicional de calibrar automaticamente al menos una unidad de sensor de un
vehiculo.
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REIVINDICACIONES

1. Método para validar datos (25) de calibracion de al menos una unidad de sensor (26,27) de un vehiculo (13),
mientras el vehiculo (13) esta situado interior o en un dispositivo de mantenimiento de vehiculo predefinido (11) en
una posicion de mantenimiento relativo predefinido (15) con respecto a un aparato funcional (14) del dispositivo de
mantenimiento de vehiculo (11), donde el aparato funcional (14) es un aparato de lavado de vehiculo para lavar el
vehiculo (13) o una plataforma elevadora para elevador el vehiculo (13) o un garaje multiplex para apilado el
vehiculo por encima o debajo otro vehiculo o una estacion de recarga inductiva para recargar una acumulacién de
energia eléctrica del vehiculo (13) y donde el aparato funcional (14) ejecuta un servicio predefinido para el vehiculo
(13), y donde

en el dispositivo de mantenimiento de vehiculo (11) se proporciona al menos un elemento marcador (31,32) , donde
el al menos un elemento marcador (31,32) se dispone en una posicion relativa predefinida con respecto a la
posicion de mantenimiento relativa predefinida (15) y donde el al menos un elemento marcador (31,32) se disefia
para ser detectable por la al menos una unidad de sensor (26,27), donde la al menos una unidad de sensor (26,27)
es una unidad de sensor 6ptico y/o electromagnético y/o ultrasonico, y

antes y/o durante y/o después de que el aparato funcional (14) realiza su servicio y mientras el vehiculo (13) esta
en la posicion de mantenimiento relativo predefinido (15) al menos una unidad de control (12) del vehiculo (13)
pone en funcionamiento la al menos una unidad de sensor (26, 27) y detecta asi el al menos un elemento marcador
(31,32) y determina datos de posicion (34) que describen una posicion relativa del al menos un elemento marcador
(31,32) con respecto al vehiculo (13) y determina una diferencia (36) entre los datos de posicion (34) y datos de
posicion de referencia predefinida (35) que indican la posicion relativa real del al menos un elemento marcador
(31,32) con respecto a la posicion de mantenimiento (15) y, si la diferencia (36) es mayor que un valor de umbral
predefinido (37), genera una sefal de calibracion (38).

2. Método segun la reivindicacion 1, donde cuando se genera la sefial de calibracion (38), se inicia una rutina de
recalibracion predefinida para recalibrar la al menos una unidad de sensor (26,27) y/o se proporciona una
indicacion de advertencia a un usuario del vehiculo (13) y/o se desactiva una funcién predefinida de control del
vehiculo (39).

3. Sistema que comprende

+ un vehiculo (13) con al menos una unidad de sensor (26,27), donde la al menos una unidad de sensor (26,27) es
una unidad de sensor 6ptico y/o electromagnético y/o ultrasoénico, y

» un sistema de mantenimiento (10) que comprende un dispositivo de mantenimiento de vehiculo (11) para
proporcionar un servicio al vehiculo (13), donde el sistema de mantenimiento (10) comprende al menos una unidad
de control (12) para el vehiculo (13),

donde el sistema esta disefiado para realizar un método segun la reivindicacion 1 o 2, donde el dispositivo de
mantenimiento (11) comprende un aparato funcional (14) para realizar el servicio predefinido al vehiculo (13),
donde el aparato funcional (14) es un aparato de lavado de vehiculo para lavar el vehiculo (13) o una plataforma
elevadora para elevar el vehiculo (13) o un garaje multiple para apilar el vehiculo encima o debajo de otro vehiculo
0 una estacion de recarga inductiva para recargar un almacenamiento de energia eléctrica del vehiculo (13) y
donde el servicio requiere que el vehiculo (13) se posicione en una posicién de mantenimiento relativa predefinida
(15) con respecto al aparato funcional (14), donde

en el dispositivo de mantenimiento (11) se proporciona al menos un elemento marcador (31, 32), donde el al menos
un elemento marcador (31,32) se dispone en una posicién relativa predefinida con respecto a la posicion de
mantenimiento relativa predefinida (15), donde al menos un elemento marcador (31,32) esta disefiado para ser
detectable por al menos una unidad de sensor 6ptico y/o electromagnético y/o ultrasénico (26,27) del vehiculo (13).

4. Sistema segun la reivindicacion 3, donde la posicién de mantenimiento relativa predefinida (15) esta marcada
y/o reforzada en el dispositivo de mantenimiento de vehiculo (11) por medio de al menos un elemento de choque
(16) que bloquea un movimiento del vehiculo (13) mientras el vehiculo (13) esta en la posicién de mantenimiento
relativa predefinida (15).

5. Sistema segun cualquiera de las reivindicaciones 3 o 4, donde el dispositivo de mantenimiento de vehiculo (11)
comprende una unidad de sefializacion (40) que se disefia para sefializar los datos marcadores (41) al vehiculo
(13), donde los datos marcadores (41) describen un tipo del al menos un elemento marcador (31, 32) y/o contiene
los datos de posicién de referencia predefinidos (35) del al menos un elemento marcador (31, 32).

6. Sistema segun cualquiera de las reivindicaciones 3 a 5, donde el al menos un elemento marcador (31, 32) no
esta relacionado con una funciéon de mantenimiento del aparato funcional (14).

7. Sistema segun cualquiera de las reivindicaciones 3 a 6, donde el al menos un elemento marcador (31, 32) se
instala permanentemente en el dispositivo de mantenimiento de vehiculo (11).

8. Sistema segun cualquiera de las reivindicaciones 3 a 7, donde el al menos un elemento marcador (31, 32)
comprende una superficie (33) con un patrén grafico que esta dispuesto en una linea de vision de la posicion de
mantenimiento relativa predefinida (15).
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9. Sistema segun cualquiera de las reivindicaciones 3 a 8, donde el al menos un elemento marcador (31, 32)
proporciona al menos una zona que es reflectante y/o absorbente con respecto a la radiacion de radar.

10. Sistema segun cualquiera de las reivindicaciones 3 a 9, donde el al menos un elemento marcador (31,32)
proporciona al menos una zona que sea reflectante o absorbente con respecto a ondas ultrasoénicas.

11. Sistema segun cualquiera de las reivindicaciones 3 a 10, donde una unidad de deteccién (21) del sistema de
mantenimiento (10) se proporciona en el dispositivo de mantenimiento de vehiculo (11), donde la unidad de
deteccion (21) esta disefiada para detectar que el vehiculo (13) esta en la posicién de mantenimiento relativa
predefinida (15) y una unidad de comunicacion (42) del dispositivo de mantenimiento de vehiculo (11) esta
disefiada para enviar una sefial activadora de calibracion (44) al vehiculo (13) cuando se detecta que el vehiculo
(13) esta en la posicion de mantenimiento relativa predefinida (15).
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