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Beschreibung
Technisches Gebiet

[0001] Die vorliegende Offenbarung betrifft eine
Vorrichtung und ein Verfahren zum Bereitstellen
eines Rundumsicht-Uberwachungs-(Around View
Monitoring - AVM) Bildes und insbesondere eine
Technologie, um ein zusammengesetztes Rundum-
sicht-Uberwachungs-(Around View Monitoring -
AVM) Bild bereitzustellen, das eine breitere Ansicht
sicherstellen kann.

HINTERGRUND

[0002] Ein Rundumsicht-Uberwachungs- (Around
View Monitoring - AVM) System von einem Fahrzeug
stellt ein AVM-Bild bereit, das fotografierte Bilder der
Fahrzeugumgebung umwandelt und zusammen-
setzt. Zum Beispiel werden die oberen, unteren,
linksseitigen und rechtsseitigen Bilder in ein Drauf-
sichtbild umgewandelt und zusammengesetzt, so
dass ein Fahrer frontseitige, riickseitige, linksseitige
und rechtsseitige Ansichten des Fahrzeugs durch
das AVM-Bild beobachten kann.

[0003] Jedoch, da das AVM-Bild ein Bild liefert, das
zu dem Draufsichtbild umgewandelt wird, kann eine
Bildverzerrung oder ein toter Winkel erzeugt werden,
und demzufolge kann es schwierig sein, das genaue
Geschehen zu erkennen. Dariber hinaus, da das
AVM-Bild einen schmalen Sichtbereich aufweist, ist
es schwierig, die anderen Bereiche zu erkennen.

[0004] US 2008/ 0 186 382 A1 offenbart eine Feld-
Uberwachungsvorrichtung, die ein entferntes Fahr-
zeug in einer intuitiv erkennbaren Art und Weise
anzeigt, wodurch Feldiberwachungsinformationen
Uber ein betreffendes Fahrzeug prazise in Form
eines grofieren Luftbildes bereitgestellt werden.

[0005] DE 10 2008 034 594 A1 offenbart ein Verfah-
ren zur Information von zumindest einem Insassen
eines Fahrzeuges, insbesondere eines Kraftfahrzeu-
ges, bei dem durch Aufnahmemittel des Fahrzeugs
wenigstens zwei Bilder erzeugt werden, welche
unterschiedliche Fahrbahnabschnitte der Fahrbahn-
ebene in der Umgebung des Fahrzeugs enthalten,
und bei dem die wenigstens zwei Bilder mittels
einer Bildverarbeitungseinheit verarbeitet und auf
einer Anzeigeeinheit im Fahrzeuginnenraum wieder-
gegeben werden.

[0006] US 2004/ 0 016 870 A1 offenbart Sicht- oder
Abbildungssysteme fiir Fahrzeuge und bezieht sich
auf Objekterkennungssysteme und insbesondere
auf Abbildungssysteme, mit denen bestimmt werden
kann, ob sich ein Fahrzeug oder ein Objekt von Inte-
resse neben, vor oder hinter dem betreffenden Fahr-
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zeug befindet, um den Fahrer beim Spurwechsel
oder beim Einparken des Fahrzeugs zu unterstutzen.

ZUSAMMENFASSUNG

[0007] Die Erfindung ist durch die unabhangigen
Anspriiche definiert. Die abhangigen Anspriiche defi-
nieren vorteilhafte Ausfiihrungsformen.

[0008] Die vorliegende Offenbarung stellt eine Vor-
richtung und ein Verfahren zum Bereitstellen eines
Rundumsicht-Uberwachungs-(Around View Monito-
ring - AVM) Bildes bereit, das ein zusammengesetz-
tes AVM-Bild bereitstellt, das eine breitere Ansicht
sicherstellen kann.

[0009] In einer Ausgestaltung der vorliegenden
Offenbarung stellt eine Vorrichtung und ein Verfah-
ren zum Bereitstellen eines AVM-Bildes das AVM-
Bild von einem Bereich bereit, der von einem eige-
nen Fahrzeug schwierig zu erkennen ist, durch
Bereitstellen des AVM-Bildes, das mit dem AVM-
Bild des eigenen Fahrzeugs zusammengesetzt ist,
auf der Grundlage des AVM-Bildes und von Informa-
tionen, die von einer Fahrzeugumgebung erhalten
werden.

[0010] Gemal einer Ausflhrungsform der vorlie-
genden Offenbarung umfasst eine Vorrichtung zum
Bereitstellen eines AVM-Bildes eine Kamera, die ein
Bild von einer Umgebung des eigenen Fahrzeugs
fotografiert. Eine Kommunikationsvorrichtung tber-
tragt und empfangt ein Signal mit einem umliegen-
den Fahrzeug und empfangt ein AVM-Bild und
Umgebungsinformationen von dem umliegenden
Fahrzeug. Eine Bildumwandlungsvorrichtung
erzeugt ein AVM-Bild von einem eigenen Fahrzeug
aus dem durch die Kamera fotografierten Bild und
wandelt das AVM-Bild des umliegenden Fahrzeugs
auf der Grundlage einer Position des eigenen Fahr-
zeugs durch Bestimmen einer relativen Position zwi-
schen dem eigenen Fahrzeug und dem umliegenden
Fahrzeug um. Eine Erfassungsvorrichtung erfasst
einen Uberlappten Bereich zwischen dem AVM-Bild
des eigenen Fahrzeugs und dem AVM-Bild des
umliegenden Fahrzeugs. Eine Bildzusammenset-
zungsvorrichtung setzt das AVM-Bild des eigenen
Fahrzeugs und das AVM-Bild des umliegenden Fahr-
zeugs durch Anpassen des Uberlappten Bereichs
zwischen dem AVM-Bild des eigenen Fahrzeugs
und dem AVM-Bild des umliegenden Fahrzeugs
zusammen. Eine Bildkorrekturvorrichtung korrigiert
einen Randbereich und einen leeren Bereich von
jedem AVM-Bild von dem zusammengesetzten
AVM-Bild.

[0011] GemalR einer weiteren Ausflihrungsform der
vorliegenden Offenbarung umfasst ein Verfahren
zum Bereitstellen eines AVM-Bildes ein Fotografie-
ren eines Bildes von einer Umgebung des eigenen
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Fahrzeugs. Ein AVM-Bild eines umliegenden Fahr-
zeugs und Umgebungsinformationen werden durch
Kommunizieren mit dem umliegenden Fahrzeug
empfangen. Das AVM-Bild des umliegenden Fahr-
zeugs wird zum Anpassen auf der Grundlage einer
Position von einem eigenen Fahrzeug durch Bestim-
men einer relativen Position zwischen dem eigenen
Fahrzeug und dem umliegenden Fahrzeug umge-
wandelt. Ein AVM-Bild des eigenen Fahrzeugs und
das AVM-Bild des umliegenden Fahrzeugs werden
auf der Grundlage eines uUberlappten Bereichs
durch Erfassen des Uberlappten Bereichs zwischen
dem AVM-Bild des eigenen Fahrzeugs, das aus dem
Bild der Umgebung des eigenen Fahrzeugs erzeugt
wird, und dem AVM-Bild des umliegenden Fahrzeugs
zusammengesetzt. Dann werden ein Randbereich
und ein leerer Bereich des zusammengesetzten
AVM-Bildes korrigiert.

Figurenliste

[0012] Die Aufgaben, Merkmale und Vorteile der
vorliegenden Offenbarung werden aus der folgenden
ausfiihrlichen Beschreibung in Verbindung mit den
beigefligten Zeichnungen deutlicher.

Fig. 1 zeigt ein Blockdiagramm, das einen Auf-
bau einer Rundumsicht-Uberwachungs-
(Around View Monitoring - AVM) Bildbereitstel-
lungsvorrichtung gemal der vorliegenden
Offenbarung darstellt.

Fig. 2 bis Fig. 6 zeigen beispielhafte Diagr-
amme, die einen Bildzusammensetzungsvor-
gang einer AVM-Bildbereitstellungsvorrichtung
gemal der vorliegenden Offenbarung erlautern.

Fig. 7 zeigt ein Flussdiagramm, das einen
Betriebsablauf fur ein AVM-Bildbereitstellungs-
verfahren gemaR der vorliegenden Offenbarung
darstellt.

AUSFUHRLICHE BESCHREIBUNG

[0013] Im Folgenden werden Ausflihrungsbeispiele
der vorliegenden Erfindung unter Bezugnahme auf
die beigefiigten Zeichnungen beschrieben. In der fol-
genden Beschreibung wird eine ausfihrliche
Beschreibung von bekannten Funktionen und Konfi-
gurationen, die hierin enthalten sind, weggelassen.

[0014] Fig. 1 zeigt ein Blockdiagramm, das einen
Aufbau einer Rundumsicht-Uberwachungs- (Around
View Monitoring - AVM) Bildbereitstellungsvorrich-
tung gemal der vorliegenden Offenbarung darstellt.
Unter Bezugnahme auf Fig. 1 kann eine AVM-Bild-
bereitstellungsvorrichtung gemaf der vorliegenden
Offenbarung einen Signalprozessor 110, eine
Kamera 120, eine Kommunikationsvorrichtung 130,
einen Speicher 140, eine Bildumwandlungsvorrich-
tung 150, eine Erfassungsvorrichtung 160, eine Bild-
zusammensetzungsvorrichtung 170 und eine Bild-
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korrekturvorrichtung 180 umfassen. Der
Signalprozessor 110 kann ein Signal verarbeiten,
das zwischen jeder Einheit der AVM-Bildbereitstel-
lungsvorrichtung zugefuhrt wird.

[0015] Die Kamera 120 ist in einem Fahrzeug ange-
bracht und kann ein Bild von der Umgebung des
Fahrzeugs fotografieren. Die Kamera 120 kann
mehrfach angebracht sein, sie kann beispielsweise
an einer vorderen, einer hinteren, einer linken und
einer rechten Seite des Fahrzeugs angebracht sein.
Die Bilder der vorderen, hinteren, linken und rechten
Seite des Fahrzeugs, die durch die Kamera 120 foto-
grafiert werden, kdnnen an die Bildumwandlungsvor-
richtung 150 zugefihrt werden, um ein Rundumsicht-
Uberwachungs- (Around View Monitoring - AVM) Bild
Zu erzeugen.

[0016] Die Kommunikationsvorrichtung 130 kann
eine  Kommunikationsschnittstelle fiir eine Fahr-
zeug-zu-Fahrzeug- (Vehicle to Vehicle - VSV) Kom-
munikation unterstitzen. Die Kommunikationsvor-
richtung 130 kann das AVM-Bild und die
Informationen des umliegenden Fahrzeugs durch
Kommunizieren mit zumindest einem umliegenden
Fahrzeug, das sich in der Nahe des eigenen Fahr-
zeugs befindet, empfangen. Daruber hinaus kann
die Kommunikationsvorrichtung 130 eine Kommuni-
kationsschnittstelle flir eine DGPS- (Differential Glo-
bal Positioning System) Kommunikation unterstut-
zen. Demzufolge kann die
Kommunikationsvorrichtung 130 Positionsinforma-
tionen zwischen dem eigenen Fahrzeug und dem
umliegenden Fahrzeug durch die DGPS-Kommuni-
kation empfangen.

[0017] Der Speicher 140 kann einen Sollwert spei-
chern, um die AVM-Bildbereitstellungsvorrichtung zu
betreiben, und kann Zustandsinformationen und ein
Ergebnis fiir jeden Vorgang speichern. Als ein Bei-
spiel kann der Speicher 140 das AVM-Bild des eige-
nen Fahrzeugs und das AVM-Bild des umliegenden
Fahrzeugs speichern und kann ein zusammenge-
setztes Bild fiir das AVM-Bild des eigenen Fahrzeugs
und das AVM-Bild des umliegenden Fahrzeugs spei-
chern. Darliber hinaus kann ein Bildzusammenset-
zungsalgorithmus fir die Zusammensetzung des
AVM-Bildes in dem Speicher 140 gespeichert wer-
den.

[0018] Die Bildumwandlungsvorrichtung 150 kann
das AVM-Bild des eigenen Fahrzeugs aus dem
durch die Kamera 120 fotografierten Bild der Umge-
bung des eigenen Fahrzeugs erzeugen. Zu diesem
Zeitpunkt kann die Bildumwandlungsvorrichtung 150
ein Umwandeln der Ansicht des von der Umgebung
des eigenen Fahrzeugs fotografierten Bildes in ein
Draufsichtbild durchfiihren, um das AVM-Bild zu
erzeugen.
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[0019] Darlber hinaus kann die Bildumwandlungs-
vorrichtung 150 das durch die Kommunikationsvor-
richtung 130 empfangene AVM-Bild des umliegen-
den Fahrzeugs umwandeln. Zu diesem Zeitpunkt
kann die Bildumwandlungsvorrichtung 150 eine rela-
tive Position zwischen dem eigenen Fahrzeug und
dem umliegenden Fahrzeug auf der Grundlage
einer Position des eigenen Fahrzeugs und des umlie-
genden Fahrzeugs erkennen. Als ein Beispiel kann
die Bildumwandlungsvorrichtung 150 das AVM-Bild
des umliegenden Fahrzeugs auf der Grundlage der
Position des eigenen Fahrzeugs durch Vergleichen
der Position und einer Richtung des eigenen Fahr-
zeugs mit der Position und einer Richtung des umlie-
genden Fahrzeugs bewegen, und kann das AVM-
Bild des umliegenden Fahrzeugs auf der Grundlage
des eigenen Fahrzeugs drehen. Wenn die Richtung
des umliegenden Fahrzeugs mit der Richtung des
eigenen Fahrzeugs identisch ist, braucht die Bildum-
wandlungsvorrichtung das AVM-Bild des umliegen-
den Fahrzeugs nicht drehen.

[0020] Die Erfassungsvorrichtung 160 kann einen
Uberlappten Bereich zwischen dem AVM-Bild des
eigenen Fahrzeugs und dem AVM-Bild des umlie-
genden Fahrzeugs durch Vergleichen des AVM-BIl-
des des eigenen Fahrzeugs mit dem AVM-Bild des
umliegenden Fahrzeugs erfassen.

[0021] Die Bildzusammensetzungsvorrichtung 170
kann das AVM-Bild des eigenen Fahrzeugs und das
AVM-Bild des umliegenden Fahrzeugs auf der
Grundlage des durch die Erfassungsvorrichtung
160 erfassten Uberlappten Bereichs zusammenset-
zen. Zu diesem Zeitpunkt kann die Bildzusammen-
setzungsvorrichtung 170 eine Gewichtung auf der
Grundlage von zumindest einem von einer linearen
Komponente, einem Abstandswert oder einem Pixel-
wert des AVM-Bildes des eigenen Fahrzeugs bezie-
hungsweise des AVM-Bildes des umliegenden Fahr-
zeugs zuordnen, und kann das AVM-Bild des
eigenen Fahrzeugs und das AVM-Bild des umliegen-
den Fahrzeugs auf der Grundlage einer gewichteten
Summe durch Berechnen einer gewichteten Summe
der zugeordneten Gewichtung mit Bezug auf den
Bereich, in dem jedes AVM-Bild Uberlappt wird,
zusammensetzen.

[0022] Die Bildzusammensetzungsvorrichtung 170
kann eine Koordinate des AVM-Bildes, das aus der
gewichteten Summe zusammengesetzt wird, unter
Bezugnahme auf die folgende [Gleichung 1] berech-
nen.

k
F overlappedAVM (X Y )

[Gleichung 1]

Pstitchedavm (X:¥) = %a’k (x:y)

[0023] Hierbei wird es angenommen, dass fur w gilt
O=w=1, fir wg gilt Zwy=1, und fir k gilt k 6 # von
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Uberlappten AVM, P ein Koordinatenwert des zusam-
mengesetzten AVM-Bildes ist, Pk ein Uberlappter
Koordinatenwert des AVM-Bild des umliegenden
Fahrzeugs ist und wy eine Gewichtung ist, die dem
entsprechenden Bild zugeordnet wird.

[0024] Ein Vorgang zum Zusammensetzen eines
Bildes gemalR der jedem AVM-Bild zugeordneten
Gewichtung wird unter Bezugnahme auf Fig. 3 und
Fig. 4 beschrieben.

[0025] Beim Zusammensetzen des AVM-Bildes des
eigenen Fahrzeugs und des AVM-Bildes des umlie-
genden Fahrzeugs kann die Bildzusammenset-
zungsvorrichtung 170 das AVM-Bild des umliegen-
den Fahrzeugs in das AVM-Bild des eigenen
Fahrzeugs zusammensetzen. Unter Bezugnahme
auf Fig. 5 kann ein sichtbarer Bereich des zusam-
mengesetzten Bildes mit dem AVM-Bild des eigenen
Fahrzeugs identisch sein. Unter Bezugnahme auf
Fig. 6 kann die Bildzusammensetzungsvorrichtung
170 das AVM-Bild erzeugen, das zusammengesetzt
ist, um alles von jedem Bereich des AVM-Bildes des
eigenen Fahrzeugs und des AVM-Bildes des umlie-
genden Fahrzeugs zu umfassen. Das AVM-Bild, das
durch die Bildzusammensetzungsvorrichtung 170
zusammengesetzt wird, kann durch ein Ausgabemit-
tel (nicht gezeigt) wie einen Monitor oder ein Naviga-
tionssystem, die in dem Fahrzeug angebracht sind,
ausgegeben werden. Demzufolge ist es flir einen
Benutzer maoglich, einen Dreiecksbereich des eige-
nen Fahrzeugs und ein Bild, das dem Bereich mit
Ausnahme von dem fotografierten Bereich der in
dem eigenen Fahrzeug vorgesehenen Kamera 120
entspricht, durch das zusammengesetzte AVM-Bild
zu erkennen.

[0026] Die Bildzusammensetzungsvorrichtung 170
kann jedes AVM-Bild auf der Grundlage von Bewe-
gungsablaufinformationen des entsprechenden
Fahrzeugs zusammensetzen, wenn die Bildzusam-
mensetzungsvorrichtung 170 ein aufeinanderfolgen-
des AVM-Bild zusammensetzt, und kann das AVM-
Bild auf der Grundlage eines Merkmalspunktes von
jedem AVM-Bild neben dem Uberlappten Bereich
zusammensetzen.

[0027] Die Bildkorrekturvorrichtung 180 Kkorrigiert
einen Randbereich und einen leeren Bereich des
durch die Bildzusammensetzungsvorrichtung 170
zusammengesetzten AVM-Bildes. Als ein Beispiel
kann die Bildkorrekturvorrichtung 180 ein Mischen
des Randbereichs durchfiihren, um eine Bildverzer-
rung beim Zusammensetzen jedes AVM-Bildes zu
minimieren. Die Bildkorrekturvorrichtung 180 kann
eine Interpolation durchfihren oder kann als einen
leeren Raum die Umgebungsinformationen des ent-
sprechenden Fahrzeugs mit Bezug auf den Bereich,
wo die GroRe der gewichteten Summe klein ist oder
Informationen nicht vorhanden sind, verarbeiten.
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[0028] Fig. 2 bis Fig. 6 zeigen beispielhafte Diagr-
amme, die einen Bildzusammensetzungsvorgang
einer AVM-Bildbereitstellungsvorrichtung geman
der vorliegenden Offenbarung erldutern.

[0029] Fig. 2 stellt einen gesamten Ablauf eines
AVM-Bildzusammensetzungsvorgangs einer AVM-
Bildbereitstellungsvorrichtung geman der vorliegen-
den Offenbarung dar. Fig. 2A zeigt ein AVM-Bild
211 von einem eigenen Fahrzeug und Fig. 2B zeigt
ein AVM-Bild 221 von einem umliegenden Fahrzeug.
Zu diesem Zeitpunkt dreht die AVM-Bildbereitstel-
lungsvorrichtung das Bild des umliegenden Fahr-
zeugs 221, das in Fig. 2B dargestellt ist, auf der
Grundlage einer Position und einer Richtung des
eigenen Fahrzeugs, wie dies in Fig. 2C dargestellt
ist.

[0030] Dann kann die AVM-Bildbereitstellungsvor-
richtung einen Uberlappten Bereich (P1, P2) zwi-
schen jedem AVM-Bild von dem AVM-Bild 211 des
eigenen Fahrzeugs und dem AVM-Bild 223 des
gedrehten umliegenden Fahrzeugs erfassen, wie
dies in Fig. 2C und Fig. 2D dargestellt ist. Zu diesem
Zeitpunkt kann die AVM-Bildbereitstellungsvorrich-
tung das AVM-Bild 213 des eigenen Fahrzeugs und
das AVM-Bild 223 des umliegenden Fahrzeugs wie
in Fig. 2E beschrieben auf der Grundlage des AVM-
Bildes 213 des eigenen Fahrzeugs, wobei der Uber-
lappte Bereich erfasst wird, und des Uberlappten
Bereichs (P1, P2) von dem AVM-Bild 223 des umlie-
genden Fahrzeugs zusammensetzen. Dementspre-
chend ist die AVM-Bildbereitstellungsvorrichtung in
der Lage, das zusammengesetzte AVM-Bild bereit-
zustellen, das einen breiteren sichtbaren Bereich
aufweist.

[0031] Fig. 3 stellt einen Vorgang zum Zusammen-
setzen jedes AVM-Bildes durch Zuordnen einer
Gewichtung zu einer linearen Komponente des
AVM-Bildes des eigenen Fahrzeugs und des AVM-
Bildes des umliegenden Fahrzeugs dar. Fig. 3A stellt
das AVM-Bild des eigenen Fahrzeugs dar, Fig. 3B
stellt das AVM-Bild des umliegenden Fahrzeugs dar
und Fig. 3C stellt das zusammengesetzte AVM-Bild
dar.

[0032] Wie in Fig. 3A und Fig. 3B dargestellt ist,
kann die AVM-Bildbereitstellungsvorrichtung den
Uberlappten Bereich 313, 323 zwischen dem AVM-
Bild des eigenen Fahrzeugs 310 beziehungsweise
dem AVM-Bild des umliegenden Fahrzeugs 320
erfassen. Zu diesem Zeitpunkt kann die AVM-Bildbe-
reitstellungsvorrichtung die Gewichtung zu dem
Bereich 315 zuordnen, wo die lineare Komponente
erfasst wird, durch Erfassen der linearen Kompo-
nente auf der Grundlage einer Bodenflache des
AVM-Bildes des eigenen Fahrzeugs 310. Daruber
hinaus, wie in Fig. 3B dargestellt, kann die AVM-Bild-
bereitstellungsvorrichtung die Gewichtung zu dem
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Bereich 325 zuordnen, wo die lineare Komponente
erfasst wird, durch Erfassen der linearen Kompo-
nente auf der Grundlage einer Bodenflache des
AVM-Bildes 320 des umliegenden Fahrzeugs.

[0033] Wie in Fig. 3C dargestellt ist, kann beim
Zusammensetzen des AVM-Bild des eigenen Fahr-
zeugs 310 und des AVM-Bild des umliegenden Fahr-
zeugs 320 die AVM-Bildbereitstellungsvorrichtung
jedes AVM-Bild zusammensetzen, so dass die
lineare Komponente der Bereiche 315, 325, wo die
lineare Komponente erfasst wird, gemaf der in dem
AVM-Bild des eigenen Fahrzeugs und dem AVM-Bild
des umliegenden Fahrzeugs 320 zugeordneten
Gewichtung beibehalten werden kann. Demzufolge
kann das zusammengesetzte AVM-Bild die lineare
Komponente des AVM-Bildes des eigenen Fahr-
zeugs und des AVM-Bildes des umliegenden Fahr-
zeugs beibehalten.

[0034] Fig. 4 stellt einen Vorgang zum Zusammen-
setzen jedes AVM-Bildes durch Zuordnen der
Gewichtung zu dem Bereich dar, wo ein Pixel des
AVM-Bildes des eigenen Fahrzeugs und des AVM-
Bildes des umliegenden Fahrzeugs hoch ist.
Fig. 4A bis Fig. C zeigen die AVM-Bilder 411, 421,
431. Die AVM-Bildbereitstellungsvorrichtung kann
jedes AVM-Bild 411, 421, 431 jeweils zu einer
bestimmten Form aufteilen. Zum Beispiel kann die
AVM-Bildbereitstellungsvorrichtung eine Gewichtung
einer Mehrzahl von Sechsecken gemaf} einem Pixel-
wert von jedem Sechseck zuordnen und kann, wie in
Fig. 4C beschrieben, durch Extrahieren des Bildes
mit der Gewichtung, die jedem AVM-Bild zugeordnet
ist, ob es gleich oder gréRer als ein Referenzwert ist.

[0035] Fig. 4A bis Fig. 4E zeigen, dass das AVM-
Bild jeweils in Sechsecke aufgeteilt ist, jedoch ist es
nicht darauf beschrankt und es ist demzufolge még-
lich, seine GréRRe und Form zu andern.

[0036] Fig. 5 stellt ein Beispiel zum Zusammenset-
zen des AVM-Bildes des umliegenden Fahrzeugs in
das AVM-Bild des eigenen Fahrzeugs dar. Wie in
Fig. 5 gezeigt, setzt die AVM-Bildbereitstellungsvor-
richtung das AVM-Bild des umliegenden Fahrzeugs
in das AVM-Bild des eigenen Fahrzeugs im Hinblick
auf die gewichtete Summe in dem Zustand zusam-
men, in dem das AVM-Bild des umliegenden Fahr-
zeugs gedreht wird oder seine Position basierend
auf der Position des eigenen Fahrzeugs bewegt
wird. Zu diesem Zeitpunkt ist das zusammengesetzte
AVM-Bild mit einem Aufnahmebereich A des eigenen
Fahrzeugs identisch.

[0037] Fig. 6 stellt ein Beispiel der Zusammenset-
zung dar, die alles von einem Aufnahmebereich des
AVM-Bildes des eigenen Fahrzeugs und des AVM-
Bildes des umliegenden Fahrzeugs umfasst. Wie in
Fig. 6 dargestellt ist, wird das zusammengesetzte



DE 10 2013 223 039 B4 2023.04.20

AVM-Bild durch Anpassen eines Uberlappten
Bereichs zwischen dem AVM-Bild des eigenen Fahr-
zeugs und dem AVM-Bild des umliegenden Fahr-
zeugs auf der Grundlage der Position des eigene
Fahrzeugs erzeugt. Dementsprechend ist es mdg-
lich, das zusammengesetzte AVM-Bild entsprechend
einem Bereich B zu erzeugen, der alle sichtbaren
Bereiche des AVM-Bildes des eigenen Fahrzeugs
und des AVM-Bildes des umliegenden Fahrzeugs
umfasst. Zu diesem Zeitpunkt kénnen die aufeinan-
derfolgenden AVM-Bilder gemalt der Fahrzeugbe-
wegung sowie das AVM-Bild zu einem entsprechen-
den Zeitpunkt ebenfalls zusammengesetzt werden.

[0038] Der Betriebsablauf der AVM-Bildbereitstel-
lungsvorrichtung gemafl der oben beschriebenen
vorliegenden  Offenbarung  wird  ausfihrlicher
beschrieben.

[0039] Fig. 7 =zeigt ein Flussdiagramm eines
Betriebsablaufes fir ein AVM-Bildbereitstellungsver-
fahren geman der vorliegenden Offenbarung. Wie in
Fig. 7 dargestellt ist, kann die AVM-Bildbereitstel-
lungsvorrichtung das AVM-Bild des eigenen Fahr-
zeugs aus dem durch die Kamera fotografierten Bild
des umliegenden Fahrzeugs erhalten (S100) und
kann das AVM-Bild und die Informationen des umlie-
genden Fahrzeugs durch eine V2V-Kommunikation
mit dem umliegenden Fahrzeug erhalten (S110).

[0040] Die AVM-Bildbereitstellungsvorrichtung
misst eine relative Position zwischen dem eigenen
Fahrzeug und dem umliegenden Fahrzeug auf der
Grundlage der Positions- und der Richtungsinforma-
tionen des eigenen Fahrzeugs und des umliegenden
Fahrzeugs, die durch ein DGPS-Modul erhalten wer-
den (S120). Dann kann die AVM-Bildbereitstellungs-
vorrichtung die Position und die Richtung des AVM-
Bildes des umliegenden Fahrzeugs auf der Grund-
lage der Position des eigenen Fahrzeugs gemaf
der in Schritt S120 gemessenen relativen Position
umwandeln (S130). Als ein Beispiel, wenn die Bewe-
gungsrichtungen des eigenen Fahrzeugs und des
umliegenden Fahrzeugs einander gegenuberliegen,
kann die AVM-Bildbereitstellungsvorrichtung das
AVM-Bild des umliegenden Fahrzeugs um 180
Grad drehen, um die Richtung des eigenen Fahr-
zeugs anzupassen.

[0041] Die AVM-Bildbereitstellungsvorrichtung ver-
gleicht das AVM-Bild des eigenen Fahrzeugs in
Schritt S100 mit dem AVM-Bild des umliegenden
Fahrzeugs, wo die Position und die Richtung in
Schritt S130 umgewandelt werden Schritt S140
erfasst den Uberlappten Bereich zwischen dem
AVM-Bild des eigenen Fahrzeugs und dem AVM-
Bild des umliegenden Fahrzeugs und setzt jedes
AVM-Bild basierend auf dem in Schritt S140 erfass-
ten Uberlappten Bereich zusammen (S150).

6/15

[0042] Zu diesem Zeitpunkt kann die AVM-Bildbe-
reitstellungsvorrichtung die gewichtete Summe der
Gewichtung, die jedem AVM-Bild zugeordnet wird,
mit Bezug auf den Bereich, wo das AVM-Bild des
eigenen Fahrzeugs und das AVM-Bild des umliegen-
den Fahrzeugs Uberlappt sind, berechnen, und kann
demzufolge das Bild korrigieren. Dariber hinaus
kann die AVM-Bildbereitstellungsvorrichtung einen
leeren Bereich von jedem AVM-Bild oder einen
Bereich, wo die gewichtete Summe klein ist, korrigie-
ren.

[0043] Das durch die AVM-Bildbereitstellungsvor-
richtung zusammengesetzte AVM-Bild kann durch
ein Ausgabemittel wie einem Monitor oder ein Navi-
gationssystem, mit dem das eigene Fahrzeug ausge-
rustet ist, ausgeben werden, so dass ein Benutzer
eine Uberpriifung vornehmen kann (S170).

[0044] Die vorliegende Offenbarung ist in der Lage,
ein AVM-Bild auch in einem Bereich bereitzustellen,
der von einem eigenen Fahrzeug schwer zu erken-
nen ist, durch Bereitstellen eines AVM-Bildes, das
mit dem AVM-Bild des eigenen Fahrzeugs zusam-
mengesetzt ist, auf der Grundlage eines AVM-Bildes
und von Informationen, die von einem umliegenden
Fahrzeug erhalten werden.

[0045] Obwohl Ausfiihrungsbeispiele der vorliegen-
den Offenbarung oberhalb ausfihrlich beschrieben
worden sind, sollte klar sein, dass viele Variationen
und Modifikationen der erfinderischen Grundkon-
zepte, die hierin gelehrt werden und dem Fachmann
sinnvoll erscheinen, noch innerhalb der Lehre und
des Umfangs der Offenbarung liegen, wie dies in
den beigefligten Ansprichen festgelegt ist.

Bezugszeichenliste

110 Signalprozessor

120 Kamera

130 Kommunikationsvorrichtung

140 Speicher

150 Bildumwandlungsvorrichtung

160 Erfassungsvorrichtung

170 Bildzusammensetzungsvorrichtung
180 Bildkorrekturvorrichtung

Patentanspriiche

1. Vorrichtung zum Bereitstellen eines Rundum-
sicht-Uberwachungs- (Around View Monitoring -
AVM) Bildes, die Vorrichtung aufweisend:
eine Kamera (120), die ein Bild von einer Umgebung
des eigenen Fahrzeugs fotografiert;
eine Kommunikationsvorrichtung (130), die ein Sig-
nal mit einem umliegenden Fahrzeug ubertragt und



DE 10 2013 223 039 B4 2023.04.20

empfangt, und ein AVM-Bild und Umgebungsinfor-
mationen von dem umliegenden Fahrzeug
empfangt;

eine Bildumwandlungsvorrichtung (150), die ein
AVM-Bild von einem eigenen Fahrzeug aus dem
durch die Kamera (120) fotografierten Bild erzeugt
und das AVM-Bild des umliegenden Fahrzeugs auf
der Grundlage einer Position des eigenen Fahr-
zeugs durch Bestimmen einer relativen Position zwi-
schen dem eigenen Fahrzeug und dem umliegen-
den Fahrzeug umwandelt;

eine Erfassungsvorrichtung (160), die einen Uber-
lappten Bereich zwischen dem AVM-Bild des eige-
nen Fahrzeugs und dem AVM-Bild des umliegenden
Fahrzeugs erfasst;

eine Bildzusammensetzungsvorrichtung (170), die
das AVM-Bild des eigenen Fahrzeugs und das
AVM-Bild des umliegenden Fahrzeugs durch Anpas-
sen des Uberlappten Bereichs zwischen dem AVM-
Bild des eigenen Fahrzeugs und dem AVM-Bild des
umliegenden Fahrzeugs zusammensetzt; und

eine Bildkorrekturvorrichtung (180), die einen Rand-
bereich und einen leeren Bereich von jedem AVM-
Bild von dem zusammengesetzten AVM-Bild korri-
giert.

2. Vorrichtung nach Anspruch 1, wobei die Bild-
umwandlungsvorrichtung (150) die Position und
eine Richtung des eigenen Fahrzeugs mit einer
Position und einer Richtung des umliegenden Fahr-
zeugs vergleicht, eine Position des AVM-Bildes des
umliegenden Fahrzeugs zum Anpassen auf der
Grundlage der Position des eigenen Fahrzeugs
bewegt und das AVM-Bild des umliegenden Fahr-
zeugs zum Anpassen auf der Grundlage der Rich-
tung des eigenen Fahrzeugs dreht.

3. Vorrichtung nach Anspruch 1, wobei die Bild-
zusammensetzungsvorrichtung (170) das AVM-Bild
des eigenen Fahrzeugs und das AVM-Bild des
umliegenden Fahrzeugs durch Zuordnen einer
Gewichtung zu einem Bereich zusammensetzt, wo
eine lineare Komponente an einer Bodenflache vor-
handen ist, die von dem AVM-Bild des eigenen
Fahrzeugs und dem AVM-Bild des umliegenden
Fahrzeugs erfasst wird.

4. Vorrichtung nach Anspruch 1, wobei die Bild-
zusammensetzungsvorrichtung (170) das AVM-Bild
des eigenen Fahrzeugs und das AVM-Bild des
umliegenden Fahrzeugs auf der Grundlage eines
Bereichs, welchem eine Gewichtung zugeordnet
wird, durch Zuordnen der Gewichtung auf einen kur-
zen Entfernungsbereich innerhalb eines Abstandes
von der Kamera (120) auf der Grundlage einer Mon-
tageposition der Kamera (120) des eigen Fahrzeugs
und des umliegenden Fahrzeugs zusammensetzt.

5. Vorrichtung nach Anspruch 1, wobei die Bild-
zusammensetzungsvorrichtung (170) das AVM-Bild

7/15

des eigenen Fahrzeugs und das AVM-Bild des
umliegenden Fahrzeugs auf der Grundlage eines
Bereichs, welchem eine Gewichtung zugeordnet
wird, durch Zuordnen der Gewichtung zu einem
Bereich mit einem Pixelwert, der gleich oder gréRer
als ein Referenzwert ist, und durch Vergleichen
eines Pixels des AVM-Bildes des eigenen Fahr-
zeugs mit einem Pixel des AVM-Bildes des umlie-
genden Fahrzeugs zusammensetzt.

6. Vorrichtung nach Anspruch 1, wobei das
durch die Bildzusammensetzungsvorrichtung (170)
zusammengesetzte AVM-Bild durch Zusammenset-
zung des AVM-Bildes des umliegenden Fahrzeugs
innerhalb eines AVM-Bildbereichs des eigenen
Fahrzeugs erhalten wird.

7. Vorrichtung nach Anspruch 1, wobei das
durch die Bildzusammensetzungsvorrichtung (170)
zusammengesetzte AVM-Bild sowohl einen AVM-
Bildbereich des eigenen Fahrzeugs als auch einen
AVM-Bildbereich des umliegenden Fahrzeugs auf-
weist.

8. Verfahren zum Bereitstellen eines AVM-Bil-
des, das Verfahren aufweisend:
Fotografieren eines Bildes von einer Umgebung des
eigenen Fahrzeugs;
Empfangen eines AVM-Bildes eines umliegenden
Fahrzeugs und von Umgebungsinformationen
durch Kommunizieren mit dem umliegenden Fahr-
zeug;
Umwandeln des AVM-Bildes des umliegenden Fahr-
zeugs zum Anpassen auf der Grundlage einer Posi-
tion von einem eigenen Fahrzeug durch Bestimmen
einer relativen Position zwischen dem eigenen Fahr-
zeug und dem umliegenden Fahrzeug;
Zusammensetzen eines AVM-Bildes des eigenen
Fahrzeugs und des AVM-Bildes des umliegenden
Fahrzeugs auf der Grundlage eines Uberlappten
Bereichs durch Erfassen des lberlappten Bereichs
zwischen dem AVM-Bild des eigenen Fahrzeugs,
das von dem Bild der Umgebung des eigenen Fahr-
zeugs erzeugt wird, und dem AVM-Bild des umlie-
genden Fahrzeugs; und
Korrigieren eines Randbereichs und eines leeren
Bereichs des zusammengesetzten AVM-Bildes.

9. Verfahren nach Anspruch 8, wobei das
Zusammensetzen des AVM-Bildes ein Zuordnen
einer Gewichtung auf der Grundlage von zumindest
einem von einer linearen Komponente, einem
Abstand oder einem Pixel des AVM-Bildes des eige-
nen Fahrzeugs beziehungsweise des AVM-Bildes
des umliegenden Fahrzeugs umfasst.

10. Verfahren nach Anspruch 9, wobei das
Zusammensetzen des AVM-Bildes ferner aufweist:
Berechnen einer gewichteten Summe eines
Bereichs, welchem die Gewichtung zugeordnet
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wird, auf dem AVM-Bild des eigenen Fahrzeugs und
dem AVM-Bild des umliegenden Fahrzeugs; und
wobei das AVM-Bild des eigenen Fahrzeugs und
das AVM-Bild des umliegenden Fahrzeugs aus der
gewichteten Summe zusammengesetzt werden.

Es folgen 7 Seiten Zeichnungen
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Anhéangende Zeichnungen
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Fig.1
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Fig.5
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Fig.6
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Fig.7
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