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(57) Abstract: The present invention relates to a method for detecting the position of a wiper blade arm (13) on a window pane (1)
provided with at least one heating wire (5), wherein; the heating wire (5) is supplied with an electric current; the wiper blade (11) is
moved back and forth on the window (1); the magnetic field emitted by the heating wire is detected by a sensor (19) mounted on the
wiper blade (11) or the wiper blade arm (13) when the sensor (19) moves over a portion of the heating wire (5) during the back-and-
forth movement; and the position of the wiper blade arm (13) is deduced from the detected magnetic field.
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vitre (1) équipée d'au moins un fil de chauffage (5), dans lequel : on alimente ledit fil de chauffage (5) avec un courant électrique; on
déplace le balai d'essuie-glace (11) selon un mouvement de va-et-vient sur la vitre (1); on détecte par un capteur (19) monté sur le balai
(11) ou le bras de balai (13) d'essuie-glace le champ magnétique émis par le fil de chauffage lorsque le capteur (19) passe au cours
du mouvement de va-et-vient au niveau d'une portion du fil de chauffage (5); et on déduit une position du bras de balai (13) d'essuie-
glace a partir du champ magnétique détecté.
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Description

Titre de Pinvention : Procédé de détection d’une position d’un bras de balai d’essuie-glace et

dispositif de mise en euvre du procédé

Le domaine de la présente invention est relatif a un procédé de détection d’'une
position d’un bras de balai d’essuie-glace et un dispositif de mise en ceuvre du procédé.

L’invention trouve une application par exemple dans le domaine des systémes
d’essuyage pour véhicules automobiles et plus particulierement pour les vitres / lunettes

arrieres de ces véhicules.

Pour le lavage des vitres d’un véhicule, on projette généralement un liquide de
lavage sur la vitre et puis on fait fonctionner le balai d'essuie-glace pour enlever les

saletés qui se sont par exemple accumulées sur la vitre.

Ainsi, on obtient un nettoyage efficace de la vitre ce qui est gage de sécurité pour le
conducteur.

Parmi les systémes d’essuyage pour véhicule automobile, on connalit par exemple
des balais d’essuie-glace qui sont équipés de buses de projection du liquide de lavage.
Ainsi, on peut par exemple projeter le liguide de lavage juste en amont du balai lorsque

celui-ci est en mouvement, ce qui optimise le nettoyage de la vitre.

Toutefois, la buse de projection pour la vitre arriere est généralement fixée sur le
chassis de la voiture. Si le conducteur commande la projection du liquide, alors le balai
d’essuie-glace se met souvent en marche et racle d’abord sur une vitre sale et séche ce
qui peut abimer rapidement le balai et réduire la durée de vie de celui-ci. De plus, le
conducteur projette souvent du liquide en continue sur la vitre, ce qui est consommateur

en liquide de lavage.

Pour étre le plus efficace possible, il convient de projeter le liquide de lavage
seulement quand le balai d’essuie-glace se trouve dans une position prédéterminée, de

préférence de sorte que la projection du liquide soit réalisée juste en amont du balai.
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Pour ce faire, il est donc nécessaire de connaltre la position du balai d’essuie-glace
afin de pouvoir synchroniser la projection du liquide de lavage avec le mouvement de va-

et-vient du balai d’essuie-glace sur la vitre.

Les moteurs électriques des systémes d’essuyage d’une vitre arriére sont
généralement de construction simple et moins cher que ceux pour le pare-brise et ne

permettent pas de connaitre la position précise du balai d’essuie-glace sur la vitre.

Ainsi, le systéme d’essuyage de la vitre arriere dispose au niveau de son unité
d’entrainement seulement des positions extrémales dénommées position arrét-fixe et

position arrét-fixe opposé et parking.

Toutefois, ces positions ne permettant pas de déterminer de fagon assez précise
les positions intermédiaires pour pouvoir lancer une opération spécifique comme par

exemple la projection d'un liquide de lavage ou de dégivrage.

La présente invention a donc pour objet de proposer un procédé de détection d’une
position d’un bras de balai d’essuie-glace simple et qui est indépendant du systéme
d’entrainement du balai d’essuie-glace, notamment indépendant du moteur

d’entrainement.

A cet effet, la présente invention concerne un procédé de détection d’une position
d’un bras de balai d’essuie-glace sur une vitre équipée d’au moins un fil de chauffage,
dans lequel :

- on alimente ledit fil de chauffage avec un courant électrique,

- on déplace le balai d’essuie-glace selon un mouvement de va-et-vient sur la
vitre,

- on détecte par un capteur monté sur le balai ou le bras de balai d’essuie-
glace le champ magnétique émis par le fil de chauffage lorsque le capteur passe au cours
du mouvement de va-et-vient au niveau d’'une portion du fil de chauffage, et

- on déduit une position du bras de balai d’essuie-glace a partir du champ
magnétique détecté.

Le procédé peut en outre comporter une ou plusieurs des caractéristiques suivantes

prises seules ou en combinaison.
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Selon un aspect, on détecte le champ magnétique en fonction du temps et on
détecte les maxima d’amplitude des signaux de mesure du champ magnétigue, un
maximum correspondant a une position du bras de balai d’essuie-glace ou le capteur se

trouve en vis-a-vis d’une portion du fil de chauffage.

On mémorise par exemple dans une mémoire la correspondance entre la position
du bras de balai d’essuie-glace sur la vitre et chaque maximum d’amplitude de champ

magnétique.

Selon un autre aspect, on interpole la position du bras de balai d’essuie-glace
entre deux maxima d’amplitude (M, Mi..1) détectés du champ magnétique.

On peut calculer a partir des positions détectées la dérivée premiére et seconde
en fonction du temps pour en déduire respectivement la vitesse de déplacement du balai
d’essuie-glace et 'accélération de celui-ci.

Le capteur peut étre monté au niveau de I'extrémité libre du bras de balai
d’essuie-glace ou du balai d’essuie-glace.

Le capteur du champ magnétique est par exemple un capteur a effet Hall.

L’invention concerne également un procédé de nettoyage d’une vitre de véhicule
automobile, equipée d’au moins un fil de chauffage et d’un balai d’essuie-glace,
comprenant les étapes suivantes :

- on détecte le déplacement du balai d’essuie-glace selon le procédé décrit ci-
dessus,

- on déclenche la projection d’un liguide de lavage sur la vitre lorsque le bras de balai
d’essuie-glace atteint une position prédéterminée.

L’invention concerne aussi un dispositif de détection d’une position d’un bras de
balai d’essuie-glace sur une vitre équipée d’au moins un fil de chauffage, comprenant :

- une unité de commande configurée pour alimenter ledit fil de chauffage avec
un courant électrigue,

- un capteur de champ magnétique monté sur le balai ou le bras de balai
d’essuie-glace configuré pour mesurer un champ magnétique émis par le fil de chauffage

lorsque le capteur passe au cours du mouvement de va-et-vient au niveau d’une portion
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du fil de chauffage,
- une unité de traitement configurée pour déduire une position du bras de balai
d’essuie-glace a partir du champ magnétique détecté.

Le dispositif selon I'invention peut en outre comporter une ou plusieurs des

caractéristigues suivantes prises seules ou en combinaison :

Selon un aspect, 'unité de traitement est configurée pour détecter les maxima
d’amplitude des signaux de mesure du champ magnétique, un maximum correspondant a
une position du bras de balai d’essuie-glace ou le capteur se trouve en vis-a-vis d'une

portion du fil de chauffage.

L’unité de traitement peut comprendre une mémoire dans laquelle est enregistrée
la correspondance entre la position du bras de balai d’essuie-glace sur la vitre et chague

maximum d’amplitude de champ magnétique.

L’unité de traitement peut étre en outre configurée pour interpoler la position du
bras de balai d’essuie-glace entre deux maxima d’amplitude détectés du champ

magneétique.

Selon un mode de réalisation, le capteur est monté au niveau de I'extrémité libre

du bras de balai d’essuie-glace.
Le capteur est par exemple un capteur a effet Hall.

L’invention concerne également un bras de balai d’essuie-glace pour un dispositif
tel que décrit ci-dessus, caractérisé en ce gqu’il comprend un capteur a effet Hall fixé sur
une face du bras de balai d’essuie-glace destiné a étre en vis-a-vis de la vitre a essuyer.

D'autres caractéristiques et avantages de l'invention ressortiront de la description
suivante, donnée a titre d'exemple et sans caractére limitatif, en regard des dessins

annexés sur lesquels :

[Fig. 1] la figure 1 représente dans une partie supérieure de fagon schématique une
vitre arriere d’un véhicule équipé d'un chauffage de la vitre ainsi que plusieurs positions

d’un balai d’essuie-glace muni d’'un capteur de mesure d’'un champ magnétique et dans



WO 2020/126300 PCT/EP2019/082149

une partie inférieure un diagramme montrant des signaux de mesure du capteur en

fonction de la position angulaire du bras de balai d’essuie-glace sur la vitre,

[Fig. 2] la figure 2 montre un diagramme synoptique d’un exemple de réalisation
d’un dispositif de détection d’'une position d’'un bras de balai d’essuie-glace selon

Pinvention, et

[Fig. 3] la figure 3 montre un organigramme d’'un exemple de réalisation du procédé
de détection d’'une position d’un bras de balai d’essuie-glace selon I'invention.

Sur toutes les figures, les éléements ayant des fonctions identiques portent

les mémes numéros de référence.

Les réalisations suivantes sont des exemples. Bien que la description se référe a
un ou plusieurs modes de réalisation, ceci ne signifie pas nécessairement que chaque
référence concerne le méme mode de réalisation, ou que les caractéristiques s'appliquent
seulement a un seul mode de réalisation. De simples caractéristiques de différents modes
de réalisation peuvent également étre combinées ou interchangées pour fournir d'autres

réalisations.

Certains éléments portent un numéro de référence avec ou sans indice. Dans ce
cas, le numeéro de référence désigne I'élément ou les éléments en général et I'indice un
élément individuel. Ainsi, le fil de chauffage peut étre désigné de fagon générale avec le
numeéro de référence 5 et un fil de chauffage individuel par exemple par la méme

référence suivi d’une lettre ou d’un indique comme 5a.

La figure 1 montre dans sa partie supérieure une vitre arriere 1 d’'un véhicule
automobile (non représenté) équipée d’'un chauffage 3 de la vitre 1 notamment pour
dégivrer cette derniére au cas ou de la glace ou du givre occulte la vision d’un conducteur

du véhicule au travers de la vitre 1.

Dans le présent cas, le chauffage 3 de la vitre est par exemple formeé par au moins
un fil de chauffage 5 qui s’échauffe par effet Joule lors qu’il est parcouru par un courant
électrigue. Dans la présente configuration, le chauffage 3 de la vitre arriere 1 comprend
deux electrodes d’extrémités 7 et 9 connectées a neuf fils de chauffage 5a a 5i paralleles

intégrés sur ou dans la vitre 1.
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Lorsque les électrodes d’extrémité 7 et 9 sont connectées a une alimentation
électrigue du véhicule automobile, chaque fil de chauffage 5a a 5i est parcouru par un
courant électrique et chauffe la vitre 1 par effet Joule.

Bien entendu, selon une réalisation non représentée, on peut aussi avoir un seul fil
de chauffage 5 parcourant la vitre arriere 1 en serpentin ou tout autre motif approprié pour
permettre de dégivrer cette vitre arriere 1 rapidement et efficacement.

Les fils de chauffage 5 peuvent étre en métal ou tout autre matériau adapté pour

chauffer la vitre arriere 1.

Les fils de chauffage 5 peuvent étre opaques et visibles, méme s’ils présentent un
diameétre tres fin ou alors étre réalisés dans un matériau électriguement conducteur et

transparent.

Bien entendu, la présente invention peut aussi s’appliquer a un pare-brise,

notamment quand les fils de chauffage 5 sont en matériau conducteur transparent.

En position centrale basse, la vitre arriére 5 est équipée d’un balai d’essuie-glace
11 monté sur un bras de balai d’essuie-glace 13 qui est relié via un axe (non visible) a un
moteur électrique (non-visible) pour pouvoir effectuer un mouvement de va-et-vient entre
une position arrét fixe du bras de balai 13 désignée par une fleche B et une position arrét
fixe opposée désignée par une fleche F en passant par des position intermédiaires C, D,
E. La position de parking ou de repos est désigné par une fleche A. Sur la figure 1 en
position haute, le méme balai 11 et le méme bras de balai 13 sont représentés dans les
cing positions B a E.

Pour pouvoir suivre la positon et le déplacement du balai d’essuie-glace 11 et donc
aussi du bras de balai 13 associe, la vitre arriére 1 est de plus équipée d’un dispositif de
détection 15 (voir figure 2) d’une position d’un bras de balai 13 d’essuie-glace.

Ce dispositif de détection 15 comprend :

- une unité 17 de commande configurée pour alimenter ledit fil de chauffage 5
avec un courant électrigue,

- un capteur 19 de champ magnétique monté sur le balai 11 ou le bras de
balai 13 d’essuie-glace configuré pour mesurer le champ magnétique émis par le fil de
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chauffage 5 lorsque le capteur 19 passe au cours du mouvement de va-et-vient au niveau
d’'une portion du fil de chauffage 5, et

- une unité de traitement 21 configurée pour déduire une position du bras de
balai d’essuie-glace a partir du champ magnétique détecteé.

L’unité de commande 17 est par exemple un relais connecté au systéme de
dégivrage du véhicule automobile pour alimenter les fils de chauffage 5 via les électrodes
d’extrémite 7 et 9. Bien entendu, on alimente les fils de chauffage 5 seulement lorsque I'on
a besoin de connaltre la position du bras de balai 13, par exemple dans le cadre d’'un
procédé de nettoyage de la vitre arriére 1 pour projeter un liquide de lavage au bon
moment par rapport a la position du bras de balai 13, c’est-a-dire juste avant le passage
du balai d’essuie-glace 11.

Sur la figure 1, le capteur 19 de champ magnétique est porté par I'extrémité libre 23
du bras de balai 13, opposée a I'axe de pivotement, et plus spécifiquement par une face
du bras de balai 13 d’essuie-glace destiné a étre en vis-a-vis de la vitre 1 a essuyer.

Selon une autre configuration non représentée, le capteur 19 de champ magnétique
est porté par 'extrémité libre du balai d’essuie- glace 11 opposée a I'axe de pivotement /
rotation du balai d’essuie-glace.

En effet, le capteur 19 de champ magnétique est disposé sur le bras de balai 13 ou
le balai d’essuie-glace 11 de fagon que lors d’un mouvement de va-et-vient sur la vitre, le
capteur 19 se trouve successivement en vis-a-vis d’'une portion du ou des fils de chauffage
5.

En étant parcouru par un courant électrique, chaque fil de chauffage 5 émet
egalement un champ magnétigue qui présente un maximum local lorsque le capteur 19
passe au cours du mouvement de va-et-vient au niveau d’une portion du fil de chauffage 5

et se trouve en vis-a-vis de celui-ci.

Le capteur 19 est par exemple un capteur a effet Hall. Il peut étre relié par une
liaison filaire par exemple a I'unité de traitement 21. Selon une autre réalisation, le capteur
19 peut étre un capteur autonome, c’est-a-dire disposant de sa propre alimentation et
communiquant par signal radio avec 'unité de traitement. Pour ce faire, un tel capteur

autonome comporte une pile rechargeable ou une capacité ainsi qu’une génératrice



WO 2020/126300 PCT/EP2019/082149

8

d’électricité a partir des mouvements du bras de balai 13. Selon un autre mode de
réalisation, le capteur 19 puise son énergie électrique par induction a partir du champ
magnétique émis par les fils de chauffage 5.

La partie inférieure de la figure 1 présente un diagramme montrant des signaux de
mesure 24 du capteur 19 en fonction de la position angulaire du bras de balai 13 d’essuie-

glace sur la vitre arriére 1.

On y voit que le signal posséde une forme caractéristique qui permet de déduire la
position du bras de balai 13 ainsi que d’autres caractéristiques de son mouvement
(vitesse, accélération).

Selon un mode de réalisation, 'unité de traitement 21 est configurée pour détecter
les maxima d’amplitude du signal de mesure du champ magnétique émis par les fils de
chauffage 5, par exemple par une détection de franchissement d’un seuil ou par un circuit

électronique dérivateur.

Comme on peut le voir sur la figure 1, chague maximum local M1 a M7 correspond
a une position angulaire spécifique, respectivement A a F du bras de balai 13 d’essuie-
glace ou le capteur se trouve en vis-a-vis d’'une portion du fil de chauffage.

Pour obtenir la correspondance entre les signaux de mesure d’'une part et la
position angulaire d’autre part, 'unité de traitement 21 peut comprendre de plus une
mémoire 25 dans laguelle est enregistrée la correspondance entre la position du bras de
balai d’essuie-glace sur la vitre et chague maximum d’amplitude de champ magnétique,
par exemple sous la forme d’une table.

Puis, pour accéder aux positions intermédiaires entre les maxima locaux de
mesure, I'unité de traitement 21 peut étre configurée pour interpoler la position du bras de
balai 13 d’essuie-glace. Dans une premiere approximation, il peut s’agir d’une interpolation
linéaire ou alors d’une interpolation plus sophistiquée tenant compte de la vitesse et de
'accélération du bras de balai 13 dans les differentes positions.

En référence a la figure 3 montrant un organigramme d’un exemple du procédé

selon l'invention, on va expliquer le fonctionnement du dispositif de détection 15.
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Selon une étape 101, on alimente ledit fil de chauffage 5 avec un courant

électrique.

Puis, selon une étape 103, on déplace le balai d’essuie-glace selon un mouvement

de va-et-vient sur la vitre 1.

Les étapes 101 et 103 ne doivent pas étre nécessairement étre réalisées dans cette
ordre, mais on peut aussi les inverser. I est seulement important que les fils de chauffage

5 soient alimentés en courant pour pouvoir détecter le champ magnétique émis.

Puis, lors de I'étape 105, on détecte par le capteur 19 le champ magnétique émis
par le fil de chauffage 5 et on déduit lors de I'étape 107 une position du bras de balai 13

d’essuie-glace a partir du champ magnétique détecté.

Lorsque I'on détecte le champ magnétigue, on reléve par exemple les mesures en
fonction du temps et on détecte les maxima d’amplitude du champ magnétiqgue mesuré. La
détection d’'un maximum local peut étre réalisée par franchissement d’un seuil, avec par

exemple un trigger de Schmitt ou simplement par un circuit électronique dériveur adapté.

Sur le diagramme de la figure 1, on reléve sept maxima M1 a M7 correspondant
donc a sept positions spécifiques (cing positions B, C, E, et F sont représentées sur la
figure 1) que peut prendre le bras de balai 13 sur la vitre arriére 1.

Chacun de ces maxima M1 a M7 correspond a une position angulaire du bras de
balai d’essuie-glace ou le capteur 19 se trouve en vis-a-vis d’'une portion du fil de
chauffage 5.

Pour I'exploitation des signaux de mesure, on mémorise par exemple dans la
mémoire 25 la correspondance entre la position (par exemple angulaire) du bras de balai
13 d’essuie-glace sur la vitre 1 et chagque maximum M1 a M7 du signal de mesure du
champ magnétique.

Pour avoir une résolution plus fine, on peut notamment interpoler la position du bras
de balai 13 d’essuie-glace entre deux maxima M et Mix1 ou Mi-1 d’amplitude détectés du

champ magnétique (i étant un nombre entier).
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A partir des mesures, on peut en outre calculer a partir des positions détectées la
dérivée premiére et seconde en fonction du temps pour en déduire respectivement la

vitesse de déplacement du balai 13 d’essuie-glace et 'accélération de celui-ci.

En particulier la position du bras de balai 13 d’essuie-glace peut étre mise a profit
pour un procédé de nettoyage d’une vitre de véhicule automobile, dans lequel on détecte
le déplacement du balai d’essuie-glace 11 selon le procédé comme décrit ci-dessus sans
avoir besoin de données du moteur d’entrainement et on déclenche lors d’une étape 109
par exemple la projection d’un liguide de lavage sur la vitre 1 lorsque le bras de balai 13
d’essuie-glace atteint une position prédéterminée propice a améliorer le nettoyage et/ou le
dégivrage de la vitre arriere 1.

On comprend donc que la présente invention permet une détection simple et
efficace de la position du balai d’essuyage 1 ou du bras de balai 13 sur la vitre 1. Cette
détection peut en particulier étre indépendante du systéme d’entrainement du balai
d'essuie-glace.
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Revendications

1. Procédé de détection d’une position d’un bras de balai (13) d’essuie-glace sur une
vitre (1) équipée d’au moins un fil de chauffage (5), dans lequel :
- on alimente ledit fil de chauffage (5) avec un courant électrique,
- on déplace le balai d’essuie-glace (11) selon un mouvement de va-et-vient sur la
vitre (1),
- on détecte par un capteur (19) monté sur le balai (11) ou le bras de balai (13)
d’essuie-glace le champ magnétigue émis par le fil de chauffage lorsque le capteur
(19) passe au cours du mouvement de va-et-vient au niveau d’une portion du fil de
chauffage (5), et
- on déduit une position du bras de balai (13) d’essuie-glace a partir du champ
magnétique détecté.

2. Procédé de détection selon la revendication 1, selon lequel on détecte le champ
magnétique en fonction du temps et on détecte les maxima d’amplitude (M1 a M7)
des signaux de mesure du champ magnétique, un maximum correspondant a une
position du bras de balai (13) d’essuie-glace ou le capteur se trouve en vis-a-vis
d’une portion du fil de chauffage (5).

3. Procédé selon la revendication 1 ou 2, dans lequel on mémorise dans une mémoire
(25) la correspondance entre la position du bras de balai (13) d’essuie-glace sur la
vitre et chague maximum d’amplitude de champ magnétique (M1 a M7).

4. Procédé selon 'une quelconque des revendications 1 a 3, dans lequel on interpole
la position du bras de balai (13) d’essuie-glace entre deux maxima d’amplitude (M;,
Mi.-1) détectés du champ magnétique.

5. Procédé selon 'une quelcongue des revendications 1 a 4, dans lequel on calcule a
partir des positions détectées la dérivée premiére et seconde en fonction du temps
pour en déduire respectivement la vitesse de déplacement du balai d’essuie-glace
(11) et l'accélération de celui-ci.

6. Procédé selon 'une quelconque des revendications 1 a 5, dans lequel ledit capteur
(19) est monté au niveau de I'extrémité libre du bras de balai d’essuie-glace (13).
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Procédé selon 'une quelconque des revendications 1 a 6, dans lequel ledit capteur
(19) est un capteur a effet Hall.

Procéde de nettoyage d’une vitre de véhicule automobile, équipée d’au moins un fil
de chauffage (5) et d’un balai d’essuie-glace (11), comprenant les étapes
suivantes :

- on détecte le déplacement du balai d’essuie-glace (11) selon le procédé selon
Fune quelconque des revendications 1 a 7,

- on déclenche la projection d’un liquide de lavage sur la vitre (1) lorsque le bras de
balai (13) d’essuie-glace atteint une position prédéterminée.

Dispositif de détection d’'une position d’'un bras de balai (13) d’essuie-glace sur une
vitre (1) équipée d’au moins un fil de chauffage (5), comprenant :

- une unité de commande (17) configurée pour alimenter ledit fil de chauffage (5)
avec un courant électrique,

- un capteur (19) de champ magnétique monté sur le balai (11) ou le bras de balai
(13) d’essuie-glace configuré pour mesurer un champ magnétique émis par le fil de
chauffage lorsque le capteur (19) passe au cours du mouvement de va-et-vient au
niveau d’une portion du fil de chauffage (5),

- une unité de traitement (21) configurée pour déduire une position du bras de balai
(13) d’essuie-glace a partir du champ magnétique détecté.

Dispositif de détection selon la revendication 9, selon lequel 'unité de traitement
(21) est configurée pour détecter les maxima d’amplitude (M1 a M7) des signaux de
mesure du champ magnétique, un maximum correspondant a une position du bras
de balai (13) d’essuie-glace ou le capteur (19) se trouve en vis-a-vis d’'une portion
du fil de chauffage.

Dispositif selon la revendication 9 ou 10, dans lequel 'unité de traitement (21)
comprend une mémoire (25) dans laguelle est enregistré la correspondance entre
la position du bras de balai (13) d’essuie-glace sur la vitre (1) et chague maximum
d’amplitude de champ magnétique (M1 a M7).
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12. Dispositif selon 'une quelconque des revendications 9 a 11, dans lequel F'unité de
traitement (21) est configurée pour interpoler la position du bras de balai d’essuie-
glace entre deux maxima d’amplitude détectés du champ magnétique (Mi, Mi.-1).

13. Dispositif selon 'une quelconque des revendications 9 a 12, dans lequel ledit
capteur (19) est monté au niveau de 'extrémité libre du bras de balai (13) d’essuie-

glace.

14. Dispositif selon 'une quelcongue des revendications 9 a 13, dans lequel ledit
capteur (13) est un capteur a effet Hall.

15. Bras de balai d’essuie-glace pour un dispositif selon la revendication 14, caractérisé
en ce qu’il comprend un capteur a effet Hall fixé sur une face du bras de balai (13)
d’essuie-glace destiné a étre en vis-a-vis de la vitre (1) a essuyer.
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