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"Procédé et systéme de pilotage du nettoyage d'une vitre de véhicule, et ensemble comportant un tel systéme et un dispositif de
nettoyage" L'invention propose un procédé de pilotage d'un systéme (100) de nettoyage d'une vitre (2) de véhicule automobile,
procédé qui comprend un cycle de déneigement comprenant : -une étape (120) d'acquisition d'au moins une donnée qui est repré -
sentative de la présence ou de l'absence de neige sur une surface extérieure (1) de la vitre(2), ou qui est représentative de la proba-
bilité de présence de neige sur une surface extérieure de la vitre; -et une étape (130) d'analyse de ladite donnée dont le résultat,
lorsque la présence de neige a été détectée ou lorsque la probabilité de présence de neige est supérieure & une valeur de seuil dé-
terminée, est de lancer une opération (190) de déneigement visant a débarrasser la vitre d'au moins une partie de la neige. Un tel
cycle de déneigement peut précéder un cycle de dégivrage afin de réduire la consommation de liquide de dégivrage.
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"Procédé et systéme de pilotage du nettoyage d'une vitre de véhicule, et

ensemble comportant un tel systéme et un dispositif de nettoyage"

DOMAINE TECHNIQUE DE L'INVENTION

L'invention concerne un procédé de pilotage d'un systéme
de nettoyage d'une vitre de véhicule automobile qui comprend un
cycle de déneigement, un systéme de pilotage d'un dispositif de
nettoyage, et encore un ensemble comportant un tel systéme et

un dispositif de nettoyage par exemple du type a essuie-glace.

ARRIERE PLAN TECHNIQUE DE L'INVENTION

Selon une conception connue, un véhicule automobile est
équipé d'un systéme d'essuyage et de lavage de la surface
extérieure de vitre équipant le véhicule, et notamment du pare-
brise du véhicule.

Un tel systéme d'essuyage et de lavage permet d'éviter
gque la vision qu'a le conducteur de son environnement ne soit
perturbée notamment lorsque le véhicule roule sous la pluie.

Un tel systéme peut comporter un ou plusieurs balais
d'essuie-glace dont chacun est congu pour racler au moins une
partie de la surface extérieure de la vitre, notamment de maniére
a évacuer de l'eau présente sur cette surface.

Des gicleurs ou des buses de projection sont par exemple
disposés sur une partie de carrosserie du véhicule au voisinage
de la vitre a essuyer ou peuvent étre intégrés au balai d'essuie-
glace et sont alimentés en liquide dit de lave-glace, par
I'intermédiaire d'un circuit comportant notamment une pompe et
un systéme de canalisations relieées a un réservoir de liquide de
lave-glace, pour projeter ce liquide sur la surface de la vitre dont
on deésire effectuer une opération de lavage.
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Par ailleurs, il est aussi connu d'équiper un véhicule d'un
systéme de nettoyage de la vitre visant a débarrasser la surface
extérieure de la vitre de corps solides qui y sont collés tels que
par exemple des insectes ou du givre.

Lorsque le systéme de nettoyage a pour fonction d'assurer
un dégivrage de la surface extérieure de la vitre, il peut comporter
un second réservoir comportant un liquide de dégivrage
éventuellement associé a une pompe supplémentaire et a un
systéme de canalisation complémentaire.

Ainsi, par temps froid, les gicleurs buses sont alimentés en
liquide de dégivrage par des moyens reliés au réservoir de liquide
de dégivrage.

Ce systéme peut aussi étre utilisé, avec un liquide adapte,
pour décoller les salissures causées par exemple par
I'écrasement de moustiques ou d'autres insectes sur la surface
extérieure du pare-brise. Le liquide est alors utilisé pour
dissoudre ou deécoller ces salissures avant que Ila lame
d'essuyage du balai d'essuie-glace ne racle |la surface extérieure
du pare-brise pour les évacuer.

La demanderesse a déja proposé différents exemples de
conception de systémes et de dispositifs de dégivrage ou de
nettoyage d'insectes qui font notamment appel a la mise en
ccuvre de programmes commandés dans lesquels on utilise une
projection de liquide spécifique.

La mise en ceuvre de tels programmes fait ainsi appel a
une consommation d'un liquide spécifique qui est relativement
colteux et qu'il y a lieu d'utiliser de la maniéere la plus efficace.

Il est ainsi souhaitable d'éviter de consommer inutilement
le liquide spécifique de dégivrage lorsque la surface extérieure de
la vitre a degivrer est recouverte en tout ou partie d'une couche
de neige plus ou moins importante.

En effet, si I'on projette du liquide spécifique de dégivrage

sur de la neige présente sur la surface extérieure de la vitre a
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dégivrer, le liquide se mélange a la neige et n‘assure pas son réle
de liquide de deégivrage de maniére efficace, soit parce qu'il
n'‘atteint pas la couche de givre sous la neige, soit parce que
seulement une faible quantitée du liquide dégivrage atteint la
couche de givre.

Il est ainsi souhaitable de voir piloter un systeme de
nettoyage d'une vitre de vehicule automobile par mise en ceuvre
d'un cycle de déneigement, avant toute mise en ceuvre d'un cycle

de nettoyage tel qu'un cycle de dégivrage.

BREF RESUME DE L'INVENTION

L'invention propose un procédé de pilotage d'un systéme
de nettoyage d’une vitre de veéhicule automobile, procédé qui
comprend un cycle de déneigement comprenant :

- une étape d’acquisition d’au moins une donnée qui est
représentative de la présence ou de I'absence de neige sur une
surface extérieure de la vitre, ou qui est représentative de la
probabilité de présence de neige sur une surface extérieure de la
vitre ;

- et une étape d’analyse de ladite donnée dont le résultat,
lorsque la présence de neige a été détectée ou lorsque la
probabilité de présence de neige est supérieure a une valeur de
seuil determinée, est de lancer une opération de déneigement
visant a débarrasser la vitre d’au moins une partie de la neige.

Il est ainsi possible de détecter la présence de neige, ou la
probabilité de présence de neige, sur au moins une partie de la
surface extérieure de la vitre, par exemple du pare-brise avant de
déclencher un cycle de dégivrage.

Selon d'autres caractéristiques du procédé :

- l'opération de déneigement est réitérée jusqu'a

I'obtention d'un niveau déterminé de déneigement de la vitre ;
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- le procédé de nettoyage comprend un cycle de nettoyage
de la vitre qui peut é&tre déclenché a Il'issue du cycle de
déneigement ;

- ce cycle de nettoyage est un cycle de dégivrage de la
vitre, par exemple par projection d'un liquide de dégivrage en
direction de la surface extérieure de la vitre préalablement
déneigée ;

- le cycle de déneigement est declenché en réponse a un
ordre de déneigement émis par un utilisateur du véhicule ;

- l'ordre de déneigement est émis a distance par un
utilisateur du véhicule, par exemple a partir de son domicile ou de
son lieu de travail, et l'ordre est transmis au systéme de
nettoyage ;

- en réponse a l'ordre de déneigement, le cycle de
déneigement est déclenché de maniére différée et/ou séquentielle

-  I|'étape d’acquisition d'au moins une donnée
représentative de la présence ou de l'absence de neige sur la
surface extérieure de la vitre est réalisée au moyen d'au moins un
capteur, tel que par exemple une cameéra, embarqué a bord du
véhicule ;

-  I|'étape d’acquisition d'au moins une donnée
représentative de la probabilité de présence de neige sur la
surface extérieure de la vitre est une étape d'acquisition de
données meétéorologiques et/ou de localisation géographique du
véhicule a l'arrét et/ou en cours de roulage, par exemple au
moyen d'un systéme de geéolocalisation du véhicule ;

- préalablement au démarrage d'un cycle de déneigement,
ou au cours d'un cycle de déneigement, le procédé comporte une
étape de mesure d'un niveau d'énergie disponible a bord du
véhicule pour I'entrainement de moyens de balayage de la surface
extérieure de la vitre, et par exemple une étape de mesure du

niveau de charge d'une batterie électrique du vehicule ;
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- lorsque I|'étape de mesure révele un niveau d'énergie
disponible inférieur a une valeur de seuil déterminée, le cycle de
déneigement ne démarre pas ou est interrompu, de préférence
une information correspondante est transmise a l'utilisateur du
véhicule afin de le prévenir des circonstances inhérentes par
exemple au niveau de charge insuffisant de la batterie ;

- I'opération de déneigement est effectuée au moyen d'un
dispositif de nettoyage de surface extérieure de la vitre qui est
congu pour débarrasser la vitre d'au moins une partie d'une neige
présente cette surface, et qui comporte au moins un balai
d'essuie-glace congu pour fonctionner :

- selon un premier mode, d'essuyage, au cours duquel le
balai d'essuie-glace se déplace angulairement entre une position
extréme d'essuyage et une autre position extréme d'essuyage ;

- et selon un deuxiéme mode, de déneigement, au cours
duquel le balai d'essuie-glace peut se déplacer angulairement
entre deux positions extrémes de balayage de la neige dont |'une
au moins est située angulairement au dela de I'une desdites deux
positions extrémes d'essuyage, de fagon a évacuer la quantité de
neige balayée par exemple en dehors d'une zone délimitée par
I'encadrement de la vitre.

L'invention propose aussi un systeme de pilotage d’un
dispositif de nettoyage d’une vitre de veéhicule automobile,
comprenant :

- au moins un capteur d’acquisition d’au moins une donnée
qui est représentative de la présence ou de l'absence de neige
sur une surface extérieure de la vitre, ou qui est représentative de
la probabilité de présence de neige sur une surface extérieure de
la vitre ;

- et un premier moyen électronique de communication au
moins avec le capteur d'acquisition, et de réception d'un ordre de
déclenchement d’un cycle de déneigement,

caractérisé en ce que le premier moyen électronique est congu :
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- pour analyser ladite au moins une donnée ;

- et pour, lorsque la présence de neige a été détectée ou
lorsque la probabilité de présence de neige est supérieure a une
valeur de seuil déterminée, lancer au moins une opération de
déneigement de la vitre visant a débarrasser la vitre d’au moins
une partie de la neige.

Selon d'autres caractéristiques du systéme :

- il comprend des moyens de déclenchement d'un cycle de
nettoyage de la vitre qui peut étre déclenché a l'issue du cycle de
déneigement, et par exemple d'un cycle de dégivrage de la vitre ;

- il comprend un deuxiéme moyen électronique qui est
connecté au premier moyen électronique et qui est congu pour
communiquer avec un terminal portable de maniére a recevoir au
moins un ordre émis a distance par un utilisateur du véhicule, et
de manieére a transmettre a [I'utilisateur des informations
provenant du systéme telles que par exemple une information
relative au non déclenchement d'un cycle de déneigement et/ou a
I'interruption d'un cycle de déneigement ;

- il comprend au moins un capteur de mesure d'un niveau
d'énergie disponible a bord du véhicule pour l'entrainement de
moyens de balayage de la surface extérieure de la vitre, tel que
par exemple un capteur de mesure d'un niveau de charge d'une
batterie électrique du véhicule ;

- le capteur de mesure est connecté au premier moyen
électronique, et ce premier moyen électronique est congu pour ne
pas déclencher, ou pour interrompre, le cycle de déneigement
lorsque la valeur d'un niveau d'énergie mesurée par le capteur de
mesure est inférieur a une valeur de seuil déterminée ;

- le capteur d’acquisition d'au moins une donnée
représentative de la présence ou de l'absence de neige sur la
surface extérieure de la vitre est un capteur embarqué a bord du

véhicule ;
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- le capteur d’acquisition d'au moins une donnée
représentative de la probabilité de présence de neige sur la
surface extérieure de la vitre est un capteur d'acquisition de
données meétéorologiques et/ou de localisation géographique du
véhicule a I'arrét et/ou en cours de roulage.

L'invention propose encore un ensemble comportant un
systéme de pilotage d’'un systéme de nettoyage selon l'invention
et un dispositif de nettoyage de la vitre congu pour effectuer au
moins une opération de balayage de la surface extérieure de la
vitre visant a la débarrasser d'au moins une partie d'une neige
présente sur cette surface.

Selon une autre caractéristique de I'ensemble, le dispositif
de nettoyage comporte au moins un balai d'essuie-glace, ledit
balai d'essuie-glace étant de préférence concgu pour fonctionner :

- selon un premier mode, d'essuyage, au cours duquel il se
déplace angulairement entre une position extréme d'essuyage et
une autre position extréme d'essuyage ;

- et selon un second mode, de déneigement, au cours
duquel il peut se déplacer angulairement entre deux positions
extrémes, de balayage de la neige, dont I'une au moins est située
angulairement au dela de I'une desdites deux positions extrémes

d'essuyage.

BREVE DESCRIPTION DES FIGURES

D'autres caractéristiques et avantages de I'invention
apparaitront au cours de la lecture de la description détaillée qui
va suivre pour la compréhension de laquelle on se reportera aux
dessins annexés dans lesquels :

- la figure 1 est une vue schématique d'un systeme de

nettoyage d’une vitre, ici d'un pare-brise de véhicule automobile ;
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- la figure 2 est une vue schématique d'un ensemble
comprenant un systeme de pilotage selon [l'invention et le
systéme de nettoyage de la figure 1;

- la figure 3 est un diagramme illustrant les étapes d’'un
exemple d'un procédé selon l'invention, comportant un cycle de
déneigement, de pilotage du systéme de nettoyage de la figure 1 ;

- la figure 4 est une vue schématique illustrant
I'association d'un capteur de charge de la batterie avec le
systéme de pilotage ;

- la figure 5 est un diagramme illustrant les étapes d'une
boucle de gestion de la mise en ceuvre d'un cycle de déeneigement
du procede illustre a la figure 3, en fonction du niveau de charge
de la batterie électrique du véhicule.

DESCRIPTION DETAILLEE DES FIGURES

Dans la suite de la description, des éléments et
composants présentant une structure identique ou des fonctions
analogues seront désignés par des mémes références.

A titre d'exemple non limitatif, l'invention concerne le
pilotage d’'un systéme 100 de nettoyage de la surface extérieure 1
d'une vitre d’'un véhicule automobile, qui est ici un pare-brise 2,
tel qu'illustré a la figure 1.

Le systeme comporte un dispositif de nettoyage 100
qui comporte ici deux balais d'essuie-glace, ou balais d'essuyage
3, dont chacun est monté sur un bras d'essuie-glace associé 4.

Chaque balai d'essuie-glace est apte a se déplacer
angulairement le long de la surface extérieure 1 du pare-brise 2
entre une position extréme basse d'essuyage PB et une position
extréme haute d'essuyage PH, et inversement.

Le dispositif de nettoyage comprend aussi un moteur
électrique 5 qui est destiné a entrainer les bras d'essuie-glace, et
donc les balais d’essuyage 3 en balayage angulaire alterné.
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Le systeme de nettoyage 100 comprend aussi un ensemble
de moyens de projection de liquide sur la surface extérieure du
pare-brise.

Ces moyens comportent ici un systeme 6 de canalisation(s)
relié a des gicleurs (ou buses) 7 destinés a éjecter et projeter du
liquide sur le pare-brise 2.

Les gicleurs 7 sont ici situés et répartis tout le long des
balais d’essuie-glace 3, et ils sont disposés de maniére a projeter
du liquide vers le haut des balais d’essuyage 3, c'est-a-dire vers
le haut du pare-brise 2.

Selon une premiere variante, les gicleurs peuvent étre
situés le long des balais d’essuie-glace 3 uniquement en regard
de la position extréme haute d'essuyage PB. Dans ce cas, la
projection de liquide peut s’effectuer uniguement dans le sens de
la montée de la position basse PB vers la position haute PH,
uniqguement dans le sens de la descente de la position haute PH
vers la position basse PB, ou aussi bien dans le sens de la
montée que dans le sens de la descente.

Selon une deuxiéme variante, le systeme peut &tre mis en
ceuvre avec des gicleurs situés des deux cOtés longitudinaux des
balais d’essuie-glace. Comme décrit ci-dessus, la projection de
liquide peut s'effectuer alors soit uniqguement dans le sens de la
montée de la position basse PB vers la position haute PH, soit
uniqguement dans le sens de la descente de la position haute PH
vers la position basse PB, ou dans les deux sens, c'est-a-dire
selon le sens de la montée et selon le sens de |la descente. La
projection de liquide est effectuée alors a |'aide des gicleurs
disposés face au cb6té d’avancement ou opposés au coété
d’'avancement selon I'effet recherché.

Il est aussi possible que des gicleurs 7 agencés des deux

cOtés des balais d'essuyage 3 projettent simultanément le liquide.
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Le systéme de canalisation(s) 6 est alimenté en liquide a
projeter par deux circuits amont distincts dont chacun est associé
a une fonction spécifique demandée au systéme de nettoyage 1.

Pour une fonction de lavage normale ou classique visant a
éliminer de l'eau et/ou des saletés présente(nt) a la surface
extérieure du pare-brise, un premier circuit 8 comporte un premier
réservoir 9 - contenant un liquide de lavage - et une premiere
pompe 10 destinée a faire circuler le liquide de lavage dans le
systéme de canalisation(s) 6.

Pour une fonction de nettoyage telle qu'une fonction de
dégivrage, un deuxiéme circuit 11 comporte un deuxiéme
réservoir 12 - contenant un liquide de deégivrage - et une
deuxieme pompe 13 destinée a faire circuler le liquide de
dégivrage dans le systéme de canalisation(s) 6.

Une telle fonction de dégivrage est utilisée pour enlever du
givre forme sur la surface extérieure de la vitre, ici du pare-brise.

Le dispositif de nettoyage 100 peut étre congu pour
pouvoir aussi nettoyer des insectes collés sur le pare-brise 2.

Le deuxiéme réservoir 12 peut se présenter sous la forme
d'une cartouche amovible. En changeant par exemple de
cartouche, Il est alors possible de remplacer un liquide de
dégivrage par un liquide de nettoyage adapté au nettoyage des
insectes, par exemple contenant un détergent spécifique.

En fonction par exemple de la saison et / ou du climat, on
peut ainsi adapter le systéme de nettoyage soit a une fonction de
degivrage soit a une fonction de nettoyage des insectes.

Par rapport a une fonction de lavage normale ou classique,
les fonctions de dégivrage et de nettoyage d’'insectes ont pour
particularité de débarrasser le pare-brise d'une matiére adhérente
a la surface extérieure 1 du pare-brise 2, pour laquelle le liquide

utilisé pour la fonction de lavage n’est pas adapté.
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Pour faire fondre le givre en vue de le décoller du pare-
brise, le systéme de nettoyage 100 utilise un liquide particulier
qui est colteux et qu'il y a lieu d'utiliser en quantité minimale.

Le systéme de nettoyage 100 comprend un boitier
électronique 14 capable de commander le moteur électrique 5
d'entrainement des balais d'essuie-glace 3 et l'activation des
pompes 10, 13 des deux circuits 8, 11 d’alimentation en liquide
pour faire exécuter au systéme différents cycles de
fonctionnement, dont des cycles adaptés soit a la fonction de
lavage normale, avec le liquide de lavage présent dans le premier
réservoir 9, soit I'une des fonctions de dégivrage et/ou de
nettoyage d’'insectes, avec le liquide spécifigue présent dans le
deuxiéme réservoir 12.

Le boitier électronique de commande 14 peut étre plus ou
moins simple, selon la complexité des opérations prévues pour
exeécuter les différents cycles et remplir les différentes fonctions.

Le véhicule peut étre équipé en outre d'un capteur 15 de
mesure de la température extérieure qui est ici situé sur une
partie haute du pare-brise 2, au milieu de celui-ci, sans que cette
position ne soit limitative.

Le capteur 15 de mesure de la température peut étre
directement exposé a |'air ambiant extérieur du véhicule, et il est
destiné a mesurer la température extérieure par exemple dans
une plage de valeurs allant de -50°C a +50°C.

Dans ce cas, le boitier électronique de commande 14 peut
étre relié au capteur 15 de mesure de la température extérieure et
exploiter des données fournies par ce capteur pour adapter des
parameétres des différents cycles et remplir les différentes
fonctions exécutées par le systéme.

En se reportant a la figure 2, le véhicule comprend de
maniére connue des moyens embarqués 16 de commande qui

permettent a un conducteur de transmettre des ordres au boitier
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de commande 14 pour faire exécuter différents cycles et faire
remplir les différentes fonctions par le systeme.

Normalement, les fonctions de dégivrage et/ou de
nettoyage des insectes doivent étre mises en ceuvre a l'arrét du
véhicule. Dans cette hypothése, les moyens embarqués 16 de
commande peuvent comporter des dispositifs de sécurité pour
interdire la mise en ceuvre de ces fonctions lorsque le véhicule
roule.

Le véhicule est équipé d’'un module électronique 17 de
télétransmission pour, lorsque le véhicule est stationné, permettre
a un utilisateur de lancer a distance des cycles de dégivrage ou
de nettoyage des salissures.

Le module électronique 17 de télétransmission est agenceé
pour communiquer avec un terminal 18 par exemple portable, qui
est par exemple un téléphone mobile, a partir duquel l'utilisateur
peut émettre a distance des ordres de commande a destination du
systeme de nettoyage 100 et/ou lire des messages contenant des
informations qui lui sont transmises par différentes sources parmi
lesquelles des informations fournies par le systéme de nettoyage.

Comme illustré a la figure 2, le véhicule est équipé d'un
capteur 19 de détermination de I'état de |la surface extérieure du
pare-brise 2. |l est aussi équipé d’'un module électronique de
pilotage 20 congu pour analyser et exploiter des données fournies
par le capteur 19.

Le module électronique de pilotage 20 peut &tre un boitier
speécifique appartenant au systéme de nettoyage ou il peut étre
constitué par une partie d'un ordinateur de bord, en fonction du
type de vehicule.

Sur I'exemple illustré a la figure 2, le module électronique
20 de pilotage est connecté electriqguement au module
électronique 17 de  télétransmission, notamment  pour
communiquer avec le terminal portable 18 et transmettre des

ordres de commande au boitier de commande 14.
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Le capteur 19 et le module électronique 20 de pilotage
sont congus pour analyser I'état de la surface extérieure du pare-
brise 2.

A la figure 2, le capteur 19 est agencé a l'intérieur du
véhicule et peut par exemple comporter une caméra regardant
vers I'extérieur au-travers du pare-brise.

Le capteur 19 est installée de maniére a ne pas géner la
vision du conducteur, et de maniére que son champ de prise de
vue traverse une portion de pare-brise représentative de I'état
geénéral de la surface extérieure de ce dernier.

Le capteur 19 est par exemple installé en haut au milieu du
pare-brise, en général au niveau du rétroviseur intérieur de
I'habitacle, et son champ traverse une portion du pare-brise 2 qui
peut étre balayée par au moins I'un des balais d'essuie-glace 3.

A titre - non limitatif - de variantes, le capteur 19 peut
comporter une caméra installée a I'extérieur du véhicule, voire un
capteur a ultrasons agence sur la vitre 2.

Quelle que soit sa conception, le capteur 19 peut fournir
des données relatives a la présence et/ou a I'absence de toute
matiére ou tout produit présent qui adhére a la surface extérieure
du pare-brise.

A ce titre, le capteur 19 et le module électronique 20 de
pilotage sont congus pour analyser I’état de la surface extérieure
1 du pare-brise 2 et déterminer la présence ou non de neige sur
la surface extérieure du pare-brise.

Selon certaines conceptions, le capteur 19 et le module
électronique 20 de pilotage sont congus pour analyser I'état de la
surface extérieure du pare-brise 2, et déterminer la quantité de
neige — en étendue surfacique et/ou en épaisseur de la couche de
neige — présente sur la surface extérieure du pare-brise 2.

Le véhicule peut aussi étre équipé d'un capteur 21 de
localisation de la position géographique du véhicule qui est relié
au module électronique de pilotage 20. Un tel capteur, ou tout



WO 2017/162609 PCT/EP2017/056596

10

15

20

25

30

14

autre moyen équivalent de géolocalisation du véhicule, permet au
module électronique de pilotage 20 de connaitre en temps réel,
ou d'avoir mémorisé, la localisation géographique du veéhicule,
notamment lorsqu'il est a I'arrét.

Le véhicule peut aussi recevoir en temps réel, ou
meémoriser, des informations ou données météorologiques
fournies par un prestataire de services. Ces données peuvent par
exemple étre regues par le module électronique de
télétransmission 17 ou par tout autre moyen de communication a
distance dont le véhicule est équipé.

En référence au diagramme illustré a la figure 3, il va étre
décrit maintenant un premier exemple d'un procédé selon
I'invention de pilotage du systeme de nettoyage 100.

A titre d'exemple non limitatif, I'utilisateur souhaite ici
déclencher un cycle de dégivrage de la surface extérieure du
pare-brise 2.

A cet effet, au moyen par exemple du bouton de commande
16 ou I'aide de son téléphone mobile 18, a I'étape 110 il transmet
un ordre de déclenchement d'un cycle de dégivrage.

Conformément aux enseignements de l'invention, et afin
notamment d'économiser le liquide de dégivrage qui sera
consommé a cette fin, le module électronique 20 de pilotage du
systéme 100 de nettoyage déclenche une étape 120 d'acquisition
de données visant a déterminer si de la neige est présente sur la
surface extérieure 1 du pare-brise 2.

Dans ce premier exemple, l'étape 120 est réalisée en
utilisant le capteur 19, qui peut comme décrit ci-dessus étre une
caméra. Les données d'images ou de prise de vues fournies par
le capteur 19 sont transmises au boitier électronique 20 de
pilotage qui est capable de les analyser pour déterminer la
présence ou non de neige sur le pare-brise 2.

Ainsi, le boitier électronique 20 de pilotage effectue une
etape 130 d'analyse et fournit un résultat représentatif de la
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présence ou non de neige sur la surface extérieure 1 du pare-
brise 2.

Si le résultat de I'étape 130 d'analyse est négatif, c'est-a-
dire si il n'y a pas de neige sur le pare-brise 2, ou bien si la
quantité de neige présente est évaluée comme étant trés faible ou
négligeable, le module électronique 20 de pilotage déclenche
alors une etape 140 de demarrage d'un cycle de nettoyage de la
vitre qui est ici un cycle de dégivrage en réponse a l'ordre
transmis a |I'étape 110.

De maniére connue, |'étape 140 de démarrage d'un cycle
de dégivrage peut étre suivie d'une étape 150 de détermination
d'un état de blocage, ou non, des balais d'essuie-glace 3 par le
givre présent a la surface extérieure du pare-brise 2.

Si I'étape 150 de détermination révéle un blocage des
balais d'essuie-glace par le givre, le systéme de pilotage émet un
ordre 160 représentatif de cet état de blocage qui est traduit par
le systéme sous la forme d'une instruction 170 d'arrét du cycle de
dégivrage.

Si I'étape 150 de détermination ne révéle pas de blocage
des balais d'essuie-glace 3, le systeme de pilotage émet une
instruction 180 de poursuite du cycle de dégivrage.

Si le résultat de I'étape 130 d'analyse est positif, c'est-a-
dire si I'analyse des données fournies par le capteur 19 aboutit a
un reésultat de deétection de neige présente sur la surface
extérieure du pare-brise 2, le module électronique 20 de pilotage
déclenche alors a I'etape 190 un cycle de déneigement de tout ou
partie de la surface extérieure 1 du pare-brise 2.

Le systéme de nettoyage 100 effectue alors une ou
plusieurs opérations de déneigement visant a débarrasser la
surface extérieure du pare-brise 2 d'au moins une partie de la
neige présente, notamment a fin de dégager la zone a dégivrer
correspondant par exemple a un champ de vision minimal du

conducteur.
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Les opérations de déneigement sont par exemple
constituées par un ou plusieurs balayage(s) effectué(s) par les
balais d'essuie-glace 3.

Selon un mode classique, les balayages sont effectués
entre les positions extrémes PB et PH qui ont été précédemment
décrites qui correspondent respectivement aux positions extrémes
basse et haute de balayage lors des opérations classiques
d'essuyage du pare-brise en vue d'en évacuer l'eau.

A titre de variante, la mise en ceuvre des balais d'essuie-
glace 3 en vue d'évacuer la neige peut étre effectuée selon un
mode particulier de déneigement, qui est géré par le module
électronique 20 et selon lequel I'un et ou l'autre des deux balais
d'essuie-glace 3 est déplacé angulairement au-dela de I'une et/ou
l'autre des deux positions extrémes PB et ou PH, c'est-a-dire par
exemple vers une grille située en partie inférieure du pare-brise 2,
au-dela d'un joint de pare-brise situé en partie supérieure, de
maniére s'approcher au plus prés ou de toucher un montant de
pare-brise.

Dans un tel mode, on peut prévoir de ralentir la vitesse de
balayage puis d'aller jusqu'au contact avec la grille inférieure ou
un montant de pare-brise, jusqu'a ce que le moteur électrique
d'entrainement détecte une résistance a I|'avancement, par
exemple par une mesure d'augmentation du couple, puis on
revient en arriére.

La neige est ainsi évacuée « entierement » en dehors du
pare-brise.

La gestion du nombre d'opérations successives de
déneigement effectuées par les balais d'essuie-glace 3 est gérée
par le module électronique 20 de pilotage en association avec le
capteur 19 jusqu'a évacuation totale ou quasi totale de la neige.

Selon une variante non représentée, le ou les capteurs
d'évaluation de la présence de neige sont tels qu'ils permettent
une évaluation initiale de I'épaisseur de la couche de neige ou de
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la quantité de neige a évacuer, le nombre d'opérations de
balayage de la neige pouvant alors étre établi initialement.

Un autre exemple de déclenchement éventuel d'un cycle de
déneigement va étre maintenant décrit qui ne se fonde pas sur
une étape d'évaluation « in situ » de la présence ou non de neige
sur le pare-brise 2 au moyen de capteurs embarqués a bord du
véhicule.

Dans cet autre exemple, le dispositif électronique 20 de
pilotage recgoit des informations qui sont représentatives de la
probabilité, c'est-a-dire d'un niveau de probabilité, de présence
de neige sur la surface extérieure 1 du pare-brise 2.

Ainsi, le conducteur peut transmettre a distance, par
exemple au moyen du terminal portable 18, une information selon
laquelle il a neigé ou il va neiger, cette information pouvant étre
plus ou moins riche de données indiquant éventuellement la
quantité de neige tombée ou dont la chute est prévue, ou encore
par exemple indiquant la chronologie des chutes de neige.

L'interrogation du conducteur sur la présence ou non de
neige sur la surface extérieure du pare-brise 2 peut aussi étre
effectuée directement auprés de celui-ci lorsqu'il est a bord du
véhicule et qu'il déclenche un cycle de dégivrage, en lui posant
par tous moyens adaptés disponibles a bord du véhicule, une
question telle que : « Y-a-t-il de la neige sur le pare-brise ? » ou
bien « A-t-il neigé ? ».

Lorsque le conducteur gare son veéhicule en vue de le
quitter, il peut aussi entrer une information selon laquelle il pense
qu'il va neiger, le systéme de pilotage 100, et notamment le
boitier électronique 20 de pilotage, pouvant étre congu et
programmé pour effectuer un plusieurs cycles "préventifs" de
déneigement pendant le stationnement du véhicule.

Les informations ou données, représentatives d'un niveau
de probabilité de la présence de neige sur la surface extérieure
du pare-brise 2, peuvent aussi étre fournies au systéme de
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pilotage, et notamment au boitier électronique 20 de pilotage,
automatiquement sans intervention du conducteur.

Ainsi, le véhicule peut recevoir et mémoriser des
informations relatives au climat et a la météorologie qui peuvent
étre associées ou non aux données fournies par le capteur 21 et
qui sont représentatives de la position géographique du véhicule.

L'ensemble de ces données est alors analysé par le boitier
électronique 20 de pilotage qui détermine si la probabilité est
supérieure a une valeur de seuil déterminée et qui, en fonction du
résultat de cette étape d'analyse, déclenche ou non un cycle de
déneigement plus ou moins important.

Le déclenchement d'un ou plusieurs cycles de
déneigement, successifs ou décalés dans le temps, est alors une
opération préventive de déneigement.

La durée de chaque cycle et/ou l'intervalle entre chaque
cycle de déneigement peuvent-étre calculés par le systéme de
pilotage 100, et notamment par le boitier électronique 20 de
pilotage, notamment en prenant en compte des informations
relatives au couple du ou des moteurs électriques 5
d'entrainement des balais d'essuie-glace 3.

Si I'on ne détecte aucune « résistance » au niveau du
moteur, l'intervalle jusqu'au prochain cycle de déneigement sera
allongé. Si I'on detecte une résistance importante, cette
information pourra étre analysée comme représentative de fortes
chutes de neige et l'intervalle jusqu'au prochain cycle de
déneigement sera raccourci.

On a représenté schématiquement a la figure 4 l'intégration
d'un capteur 22 de mesure du niveau de charge de la batterie
électrigue du véhicule automobile qui permet notamment
d'assurer l'alimentation en énergie électrigue des moteurs 5
d'entrainement des balais d'essuie-glace lorsque le véhicule est a

'arrét.
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Le déplacement des balais d'essuie-glace 3 pour effectuer
un cycle de déneigement, chaque cycle comportant une ou
plusieurs opérations de déneigement par balayage de la surface
extérieure 1 du pare-brise 2, est consommatrice d'énergie
électrique.

La quantité d'énergie électrique nécessaire a la réalisation
d'un cycle de déneigement peut étre plus ou moins importante en
fonction notamment de la quantité de neige a évacuer qui
determine le nombre d'opérations successives de balayage de la
neige, et donc I'énergie consommée lors de chaque cycle de
déneigement. De plus, I'épaisseur de la neige nécessite
l'application d'un couple plus ou moins important par les moteurs
électrigues 5 ce qui modifie également la consommation
électrique.

La prise en compte des informations relatives a la mesure
du niveau d'énergie électrique disponible dans la batterie
électrique du veéhicule, dont la mesure est effectuée au moyen du
capteur 22, est illustrée a la figure 5 dans le cadre du
déclenchement d'un cycle de déneigement, ici indépendamment
de tout autre déclenchement d'un autre cycle de nettoyage tel que
par exemple un cycle de degivrage.

A I'étape 200, au moyen du bouton de commande 16, ou de
maniére préventive et programmeée, ou encore par transmission
d'un ordre de déclenchement a distance comme expliqué
précédemment, on transmet au boitier électronique 20 de pilotage
un ordre de lancement d'un cycle de déneigement, éventuellement
a titre préventif.

Cet ordre est transmis au boitier électronique 20 de
pilotage qui, a |I'étape 210, analyse les données fournies par le
capteur 22 de mesure du niveau de charge de la batterie
électrique du véhicule pour, a I|'étape 220, déterminer si la
batterie électrique est suffisamment chargée pour effectuer un tel
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cycle de déneigement ou au moins une partie du cycle de
déneigement.

La notion de niveau suffisant de charge de la batterie
électrique ne s'entend pas uniquement de la quantité d'électricité
nécessaire pour effectuer une ou plusieurs opérations
d'évacuation de la neige par balayage au moyen des balais
d'essuie-glace 3, mais elle prend aussi en compte une quantité
d'énergie électrique "minimale" suffisante aprés le cycle de
déneigement, notamment pour permettre d'effectuer ensuite un
démarrage du groupe motopropulseur du véhicule automobile.

Si le résultat de I'étape d'analyse du niveau de charge de
la batterie 220 est négatif, le boitier électronique 20 de pilotage
emet alors une instruction 230 d'arrét du cycle de déneigement.

Si I'étape 220 réveéle un niveau suffisant de charge de la
batterie électrique du véhicule, le dispositif électronique 20 de
pilotage déclenche alors une étape 120' d'acquisition de données
relatives a la présence ou non de neige sur la surface extérieure
1 du pare-brise 2 qui est analogue a I'étape 120 décrite
précédemment.

Les données fournies par exemple par le capteur 19, ou les
données relatives a la probabilité de présence de neige sur la
surface extérieure 1 du pare-brise 2, sont alors analysées a
I'étape 130' qui est analogue a I'étape 130 décrite précédemment.

Si I'étape 130' révele qu'il n'y a pas de neige a évacuer,
alors le dispositif électronique de pilotage soit interrompt le cycle
de déneigement, soit met celui-ci en veille temporisée jusqu'a un
nouveau déclenchement ultérieur.

Si I'étape 130' révéle la présence de neige a évacuer, alors
le dispositif électronique 20 de pilotage déclenche une étape 190',
analogue a I|'étape 190 décrite précédemment qui comporte au
moins une opération d'évacuation de la neige par balayage au
moyen des balais d'essuie-glace 3.
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Le cycle de déneigement peut ensuite comporter
éventuellement une étape supplémentaire 240 de détermination
du nombre d'opérations de balayage qui ont pu étre effectuées
notamment pour le comparer a un nombre d'opérations
programmeées ou déterminées en fonction du résultat d'une
évaluation d'une quantité de neige présente sur la surface
extérieure 1, ou dont la chute est attendue sur cette surface
extérieure du pare-brise 2.

Si I'étape 240 révéle qu'un nombre suffisant d'opérations
d'évacuation a été effectué, alors le dispositif électronique 20 de
pilotage met fin au processus a |'étape 250.

Si I'étape 240 révéle que seulement un nombre insuffisant
d'opérations a pu étre effectué, le dispositif électronique 20 de
pilotage déclenche alors une nouvelle interrogation de mesure du
niveau de charge de la batterie électrique du véhicule a I'étape
210.
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REVENDICATIONS

1. Procédé de pilotage d'un systéme (100) de nettoyage

d'une vitre (2) de véhicule automobile, procédé qui comprend un
cycle de déneigement comprenant :

- une étape (120) d’acquisition d’'au moins une donnée qui
est représentative de la présence ou de l'absence de neige sur
une surface extérieure (1) de la vitre (2), ou qui est représentative
de la probabilité de présence de neige sur une surface extérieure
de la vitre ;

- et une étape (130) d’analyse de ladite donnée dont le
résultat, lorsque la présence de neige a été détectée ou lorsque
la probabilité de présence de neige est supérieure a une valeur
de seuil déterminée, estde lancer une opération (190) de
déneigement visant a débarrasser la vitre d’au moins une partie
de la neige.

2. Procédé selon la revendication 1, caractérisé en ce que
l'opération de déneigement est réitérée jusqu'a l'obtention d'un
niveau déterminé de déneigement de la vitre.

3. Procédé selon l'une quelconque des revendications
précédentes, caractérisé en ce qu'il comprend un cycle (110) de
nettoyage de la vitre qui peut étre déclenché a l'issue du cycle de
déneigement.

4. Procédé selon la revendication 3, caractérisé en ce que
le cycle de nettoyage (140) est un cycle de dégivrage de la vitre.

5. Procédé selon l|'une quelconque des revendications
précédentes, caractérisé en ce que le cycle de déneigement est
déclenché en réponse a un ordre de déneigement émis par un
utilisateur du véhicule.

6. Procédé selon la revendication 5, caractérisé en ce que
I'ordre de déneigement est émis a distance par un utilisateur du
véhicule et transmis au systéme de nettoyage.

7. Procédé selon l'une des revendications 5 ou 6,

caractérisé en ce que, en réponse audit ordre de déneigement, le
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cycle de déneigement est déclenché de maniére différée et/ou
séquentielle.8. Procedé selon 'une gquelconque des
revendications precedentes, caractérisé en ce que l'eétape (120)
d'acquisition d'au moins une donnée représentative de la
présence ou de I'absence de neige sur la surface extérieure de la
vitre est réalisée au moyen d'au moins un capteur (19) embarqué
a bord du véhicule.

9. Procédé selon l'une quelconque des revendications
précédentes, caractérisé en ce que ['étape (120) d’acquisition
d’au moins une donnée représentative de la probabilité de
présence de neige sur la surface extérieure de la vitre est une
étape d'acquisition de données météorologiques et/ou de
localisation géographique du véhicule a l'arrét et/ou en cours de
roulage.

10. Procédé selon l'une quelconque des revendications
précédentes, caractérisé en ce que, préalablement au démarrage
d'un cycle de déneigement, ou au cours d'un cycle de
déneigement, le procédé comporte une étape (210) de mesure
d'un niveau d'énergie disponible a bord du véhicule pour
I'entrainement de moyens (3) de balayage de la surface
extérieure de la vitre.

11. Procédé selon la revendication 10, caractérisé en ce
que le niveau d'énergie disponible est un niveau de charge d'une
batterie électrique du véhicule.

12. Procédé selon l|'une des revendications 10 ou 11,
caractérisé en ce que lorsque l'étape (210) de mesure révéle un
niveau d'énergie disponible inférieur a une valeur de seuil
déterminée, le cycle de déneigement ne démarre pas ou est
interrompu, de préférence une information correspondante est
transmise a un utilisateur du véhicule.

13. Procédé selon l'une quelconque des revendications
précédentes, caractérisé en ce que ladite opération de
déneigement est effectuée au moyen d'un dispositif de nettoyage
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de la surface extérieure (1) de la vitre (2) qui est congu pour
débarrasser la vitre d'au moins une partie d'une neige préesente
sur cette surface et qui comporte au moins un balai d'essuie-
glace (3) congu pour fonctionner :

- selon un premier mode, d'essuyage, au cours duquel il se
déplace angulairement entre une position extréme d'essuyage
(PB) et une autre position extréme d'essuyage (PH) ;

- et selon un deuxiéme mode, de déneigement, au cours
duquel il peut se déplacer angulairement entre deux positions
extrémes de balayage de la neige dont I'une au moins est située
angulairement au dela de I'une desdites deux positions extrémes
d'essuyage (PB, PH).

14. Systeme (100) de pilotage d’un dispositif de nettoyage
d'une vitre de véhicule automobile, comprenant :

- au moins un capteur (19) d’acquisition d’au moins une
donnée qui est représentative de la présence ou de |l'absence de
neige sur une surface extérieure (1) de la vitre (2), ou qui est
représentative de la probabilité de présence de neige sur une
surface extérieure de la vitre ;

- et un premier moyen électronique (20) de communication
au moins avec le capteur (19) d'acquisition, et de réception d’'un
ordre de déclenchement d’'un cycle de déneigement,
caracterisé en ce que le premier moyen électronique (20) est
congu :

- pour analyser ladite au moins une donnée ;

- et pour, lorsque la présence de neige a été détectée ou
lorsque la probabilité de présence de neige est supérieure a une
valeur de seuil déterminée, lancer au moins une opération (190)
de déneigement de la vitre visant a deébarrasser la vitre d’'au
moins une partie de la neige.

15. Systeme selon la revendication 14, caractéerisé en ce
qu'il comprend des moyens de déclenchement d'un cycle (140) de
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nettoyage de la vitre qui peut étre déclenché a l'issue du cycle de
déneigement.

16. Systeme selon la revendication 15, caractérisé en ce
que ledit cycle de nettoyage (140) est un cycle de dégivrage de la
vitre.

17. Systéme selon I'une quelconque des revendications 14
a 16, caractérisé en ce qu'il comprend un deuxiéme moyen
électronique (17) qui est connecté au premier moyen électronique
(20) et qui est congu pour communiquer avec un terminal portable
(18) de maniere a recevoir au moins un ordre émis a distance par
un utilisateur du veéhicule, et de maniére a transmettre a
l'utilisateur des informations provenant du systéeme.

18. Systeme selon la revendication 17, caractérisé en ce
que les informations a transmettre a l'utilisateur comportent une
information relative au non déclenchement d'un cycle de
déneigement et/ou a l'interruption d'un cycle de déneigement.

19. Systéme selon I'une quelconque des revendications 14
a 18, caractérisé en ce qu'il comprend au moins un capteur de
mesure (22) d'un niveau d'énergie disponible a bord du véhicule
pour l'entrainement de moyens (3) de balayage de la surface
extérieure (1) de la vitre (2).

20. Systéme selon la revendication 19, caractérisé en ce
que le capteur de mesure est un capteur de mesure (22) d'un
niveau de charge d'une batterie électrique du véhicule.

21. Systeme selon l'une des revendications 19 ou 20,
caractéerisé en ce que le capteur de mesure (22) est connecte
audit premier moyen électronique (20), et en ce que le premier
moyen électronique (20) est congu pour ne pas déclencher, ou
pour interrompre le cycle de déneigement, lorsque la valeur d'un
niveau d'énergie mesurée par le capteur de mesure est inférieur a
une valeur de seuil détermineée.

22. Systéme selon l'une quelconque des revendications 14
a 21, caractérisé en ce que ledit au moins un capteur (19)
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d'acquisition d'au moins une donnée représentative de la
présence ou de I'absence de neige sur la surface extérieure de la
vitre est un capteur embarqué a bord du véhicule.

23. Systéme selon l'une quelconque des revendications 14
a 22, caractérisé en ce que ledit au moins un capteur
d'acquisition d'au moins une donnée représentative de la
probabilité de présence de neige sur la surface extérieure (1) de
la vitre (2) est un capteur d'acquisition de donnees
météorologiques (21) et/ou de localisation géographique du
véhicule a I'arrét et/ou en cours de roulage.

24. Ensemble caractérisé en ce qu'il comporte un systéeme
de pilotage d'un dispositif de nettoyage (100) selon ['une
gquelconque des revendications 14 a 23, et un dispositif de
nettoyage de la vitre congu pour effectuer au moins une opération
de balayage de la surface extérieure (1) de la vitre (2) visant a la
débarrasser d'au moins une partie d'une neige présente sur cette
surface.

25. Ensemble selon la revendication 24, caractérisé en ce
que le dispositif de nettoyage (100) comporte au moins un balai
d'essuie-glace (3), ledit balai d'essuie-glace (3) étant de
préférence concu pour fonctionner :

- selon un premier mode, d'essuyage, au cours duquel il se
déplace angulairement entre une position extréme d'essuyage
(PB) et une autre position extréme d'essuyage (PH) ;

- et selon un second mode, de déneigement, au cours
duquel il peut se déplacer angulairement entre deux positions
extrémes de balayage de la neige dont I'une au moins est située
angulairement au dela de I'une desdites deux positions extrémes
d'essuyage (PB, PH).
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