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(57)摘要

本实用新型公开了一种与拖车传感器通信

的车辆视觉系统，包括被布置在拖车的后部并且

向拖车的背后观察的成像传感器、被布置在拖车

处并且与成像传感器进行数据通信的拖车RF天

线、被布置在该车辆上并且与布置在该车辆处的

控制单元进行数据通信的车辆RF天线；拖车RF天

线可操作来向该车辆和拖车正在行经的路面发

射代表成像传感器所捕获的图像数据的RF信号，

使得所发射的RF信号从路面反射且向该车辆处

所布置的车辆RF天线反射；车辆RF天线接收所反

射的RF信号并且将代表所接收到的反射RF信号

的数据通信给控制单元。本实用新型的系统通过

引导RF信号从能够反射RF波的硬表面反射或弹

回来以完成成像传感器与控制单元之间的连接。
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1.一种与拖车传感器通信的车辆视觉系统，其特征在于，包括：

成像传感器（3），其被布置在车辆（1）所拖曳的拖车（2）的后部并且向所述拖车（2）的背

后观察，其中所述成像传感器（3）捕获视频图像数据；

控制单元（6），其被布置在所述车辆（1）处并且包括可操作来对代表所述成像传感器

（3）所捕获的视频图像数据的数据进行处理的图像处理器；

拖车RF天线（4），所述拖车RF天线（4）被布置在所述拖车（2）处，其中所述拖车RF天线

（4）与所述成像传感器（3）进行数据通信，并且其中所述拖车RF天线（4）包括拖车RF发射天

线；

车辆RF天线（5），所述车辆RF天线（5）被布置在所述车辆（1）处，其中所述车辆RF天线

（5）与所述控制单元（6）进行数据通信，并且其中所述车辆RF天线（5）包括车辆RF接收天线；

其中，在所述车辆（1）拖曳所述拖车（2）并且在路面（7）上行进时，所述拖车RF发射天线

向所述路面（7）发射代表所述成像传感器（3）所捕获的视频图像数据的RF信号，使得被发射

的RF信号从所述路面（7）反射并向所述车辆RF接收天线发射，以便由被布置在所述车辆（1）

处的所述车辆RF接收天线接收；以及

其中所述车辆RF接收天线接收被反射的RF信号并且将代表被接收到的反射RF信号的

数据传达给所述控制单元（6）。

2.如权利要求1所述的视觉系统，其特征在于，包括设置在所述车辆（1）的舱室中并且

可由所述车辆（1）的驾驶员观看的显示屏幕，其中从所述成像传感器（3）所捕获的图像数据

导出的视频图像被显示在所述显示屏幕上。

3.如权利要求2所述的视觉系统，其特征在于，其中所述车辆RF天线（5）包括车辆RF发

射天线，并且其中，所述拖车RF天线（4）包括拖车RF接收天线。

4.如权利要求3所述的视觉系统，其特征在于，其中所述车辆RF发射天线可操作来向所

述路面（7）无线地发射RF信号，使得被所述车辆RF发射天线发射的所述RF信号从所述路面

（7）反射并且向所述拖车RF接收天线发射，以便所述被发射的反射RF信号由所述拖车RF接

收天线接收。

5.如权利要求4所述的视觉系统，其特征在于，其中被所述拖车RF接收天线接收的代表

所述被发射的反射RF信号的信号被传达给所述成像传感器（3）用于控制所述成像传感器

（3）。

6.如权利要求1所述的视觉系统，其特征在于，其中所述拖车RF发射天线被布置在所述

拖车（2）的后部。

7.如权利要求6所述的视觉系统，其特征在于，其中所述拖车RF发射天线被布置在所述

拖车（2）的后部的下部。

8.如权利要求1所述的视觉系统，其特征在于，其中所述车辆RF接收天线被布置在所述

车辆（1）的后部。

9.如权利要求8所述的视觉系统，其特征在于，其中所述车辆RF接收天线被布置在所述

车辆（1）的后部的下部。

10.如权利要求1所述的视觉系统，其特征在于，其中所述拖车RF天线（4）与所述成像传

感器（3）进行有线数据通信。
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与拖车传感器通信的车辆视觉系统

[0001] 相关申请的交叉引用

[0002] 本申请主张2017年06月30日提交的美国临时申请No.62/527,135的申请权益，其

在此通过引用整体并入本文。

技术领域

[0003] 本实用新型总地涉及车辆视觉系统，并且更特别地，涉及与拖车传感器通信的车

辆视觉系统。

背景技术

[0004] 成像传感器在车辆成像系统中的使用是常见的且已知的。美国专利No .5 ,949 ,

331、No.5,670,935和/或No.5,550,677描述了这种已知系统的示例，其在此通过引用整体

并入本文。

实用新型内容

[0005] 本实用新型提供了一种用于车辆的驾驶辅助系统或视觉系统，其利用一个或多个

传感器或相机(优选地是一个或多个CMOS相机)来捕获代表车辆外部图像的图像数据。该系

统通过从车辆下方的道路反射RF信号并且由在车辆的前部的接收器接收所反射的RF信号，

增强了来自传感器(其可以被布置在车辆的后部或被车辆拖曳的拖车的后部)的RF信号向

车辆的控制单元的通信，技术方案如下：

[0006] 本实用新型提供了一种与拖车传感器通信的车辆视觉系统，包括：

[0007] 成像传感器，其被布置在车辆所拖曳的拖车的后部并且向所述拖车的背后观察，

其中所述成像传感器捕获视频图像数据；

[0008] 控制单元，其被布置在所述车辆处并且包括可操作来对代表所述成像传感器所捕

获的视频图像数据的数据进行处理的图像处理器；

[0009] 拖车RF天线，所述拖车RF天线被布置在所述拖车处，其中所述拖车RF天线与所述

成像传感器进行数据通信，并且其中所述拖车RF天线包括拖车RF发射天线；

[0010] 车辆RF天线，所述车辆RF天线被布置在所述车辆处，其中所述车辆RF天线与所述

控制单元进行数据通信，并且其中所述车辆RF天线包括车辆RF接收天线；

[0011] 其中，在所述车辆拖曳所述拖车并且在路面上行进时，所述拖车RF发射天线向所

述路面发射代表所述成像传感器所捕获的视频图像数据的RF信号，使得被发射的RF信号从

所述路面反射并向所述车辆RF接收天线发射，以便由被布置在所述车辆处的所述车辆RF接

收天线接收；以及

[0012] 其中所述车辆RF接收天线接收被反射的RF信号并且将代表被接收到的反射RF信

号的数据传达给所述控制单元。

[0013] 进一步地，所述视觉系统包括设置在所述车辆的舱室中并且可由所述车辆的驾驶

员观看的显示屏幕，其中从所述成像传感器所捕获的图像数据导出的视频图像被显示在所
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述显示屏幕上。

[0014] 进一步地，其中所述车辆RF天线包括车辆RF发射天线，并且其中，所述拖车RF天线

包括拖车RF接收天线。

[0015] 进一步地，其中所述车辆RF发射天线可操作来向所述路面无线地发射RF信号，使

得被所述车辆RF发射天线发射的所述RF信号从所述路面反射并且向所述拖车RF接收天线

发射，以便所述被发射的反射RF信号由所述拖车RF接收天线接收。

[0016] 进一步地，其中被所述拖车RF接收天线接收的代表所述被发射的反射RF信号的信

号被传达给所述成像传感器用于控制所述成像传感器。

[0017] 进一步地，其中所述拖车RF发射天线被布置在所述拖车的后部。

[0018] 进一步地，其中所述拖车RF发射天线被布置在所述拖车的后部的下部。

[0019] 进一步地，其中所述车辆RF接收天线被布置在所述车辆的后部。

[0020] 进一步地，其中所述车辆RF接收天线被布置在所述车辆的后部的下部。

[0021] 进一步地，其中所述拖车RF天线与所述成像传感器进行有线数据通信。

[0022] 结合附图阅读以下说明书，本实用新型的这些和其他的目标、优点、目的和特征将

变得明显。

附图说明

[0023] 图1是一种具有具有本实用新型的视觉系统的车辆和拖车的侧视图；

[0024] 其中，附图标记包括：1-车辆，2-拖车，3-成像传感器，4-拖车RF天线，5-车辆RF天

线，6-控制单元，7-路面。

具体实施方式

[0025] 车辆视觉系统和/或驾驶员辅助系统和/或对象检测系统和/或警报系统运行以捕

获车辆外部的图像，并且可以处理所捕获的图像数据以显示图像和检测车辆处或附近的以

及在车辆的预测路径中的物体，例如以帮助车辆的驾驶员沿向后方向操纵车辆。视觉系统

包括图像处理器或图像处理系统，其可操作以从一个或多个相机接收图像数据，并且向显

示设备提供输出以显示代表所捕获的图像数据的图像。可选地，视觉系统可以提供显示器，

例如后视显示器或自顶向下的或鸟瞰的或环视显示器等。

[0026] 现在参考附图和其中所示的说明性实施例，车辆1例如拖曳拖车2的卡车具有被布

置在拖车2的后部并且感测或观察拖车2后方的成像传感器3(例如成像系统或视觉系统的

相机)(图1)。该系统包括控制单元6或电子控制单元(ECU)或处理器或处理模块，其可操作

以处理成像传感器3所捕获的数据(例如相机所捕获的图像数据)并且可以检测物体等和/

或提供在显示设备处所显示的图像以供车辆1的驾驶员观看。从相机到ECU的无线数据传输

或信号通信包括在车辆2后部的射频(RF)天线(并且例如经由有线或无线通信链路，与传感

器或相机通信)和在车辆1处的车辆RF天线5(例如在车辆1的后部并且远离拖车RF天线4)，

其例如经由有线或无线通信链路与控制单元6通信。如下文中所讨论的，RF天线(车辆RF天

线5和拖车RF天线4)通过反射沿着车辆正在行经的路面所传输的RF波而彼此无线地通信。

[0027] 当成像传感器3例如摄像机位于拖车2的远端或后端时，拖车2阻碍RF信号在成像

传感器3(以及与传感器相关联且与之通信的发射天线)与控制单元6(以及与控制单元6的
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处理模块相关联且与之通信的接收天线)之间连接。这是由于大多数商用货物拖车是由阻

挡RF信号路径的金属部件制成的。由于RF信号不会在角落附近弯曲，因此本实用新型的系

统或方法通过强制或引导RF信号从能够反射RF波的硬表面反射或弹回来以连接成像传感

器3和控制单元6的处理模块。在道路运输车辆的情况下，车辆1和拖车2下方的路面始终可

用作反射表面。虽然这种路面的反射率有限，但即使反射总能量或信号的小部分通常也足

以完成连接。通过在这两个位置使用定向RF天线，可以改善可用信号的量。

[0028] 在图1所示的实施例中，两个RF模块，一个用于在拖车2上的传感器或相机，一个用

于在车辆1上的控制单元6的处理模块，其相应位于拖车2和拖曳车辆1的下端，以允许它们

向拖车下方的路面上发射信号。RF模块与相应的成像传感器3或控制单元6的处理模块进行

有线或无线通信，使得RF模块之间的无线反射通信建立了处理模块或控制单元6与成像传

感器3或相机之间的数据通信和控制信号。

[0029] 在所示的实施例中，成像传感器3被布置在卡车拖车2的后部并与拖车2上安装的

拖车RF天线4通信，该拖车RF天线4发射代表所捕获的图像数据的RF信号并且朝车辆1和拖

车2正在行经的路面7向下和向前发射RF信号，使得RF信号从路面7反射并且向上和向前朝

车辆1上安装的车辆RF天线5发射。车辆1上安装的车辆RF天线5接收被反射的RF信号并将代

表性信号传送给车辆1的控制单元6的处理模块。拖车RF天线4可以包括RF发射天线和RF接

收天线，而车辆RF天线5也可以包括RF发射天线和RF接收天线，以便经由反射RF信号在车辆

RF天线5和拖车RF天线4之间提供双向通信，例如经由图1中所示的箭头可以看到的。因此，

经由RF天线以及沿着车辆1和拖车2正在行经的路面7对发射的RF信号的反射，代表由拖车2

上安装的相机所捕获的图像数据的信号被传达给车辆1上安装的处理模块，而由车辆1上安

装的处理模块所生成的控制信号被传达给拖车2上安装的相机。

[0030] 使用工业标准协议进行数据和录像的无线传输是首选的互通方法，这将简化不同

拖曳车辆1与不同拖车2的联结。每当拖曳车辆1与拖车2配对时，两个无线系统能够在现场

彼此配对。作为替代方案，遥感传感器和拖车RF天线4能够与拖曳车辆1保持在一起，并且可

以作为机械拖车联结程序的一部分连接到每个新拖车上(使得一旦拖车天线安装在拖车上

以被该车辆拖曳时，拖车RF天线4和车辆RF天线5已经配对并且彼此之间进行通信)。

[0031] 因此，本实用新型提供了在拖车2后部的成像传感器3或相机与拖曳拖车的车辆1

处的控制单元6或处理器之间的无线通信。来自拖车RF天线4的无线通信向下和向前地指向

拖车2的后部，并且从路面反射且由车辆RF天线5接收，然后车辆RF天线5将信号传送给控制

单元6或处理器。类似地，由车辆RF天线5发射的RF信号的无线通信(例如由处理模块生成的

用于控制拖车2上安装的相机的信号)通过向车辆RF天线5的下方和后方发射或引导RF信号

来提供，使得RF信号从路面7反射并且由拖车RF天线4接收，然后拖车RF天线4将信号传送给

成像传感器3或相机。因此该系统能够将信号反射出道路，使得该信号在来自拖车结构的干

扰减少的情况下进行通信。

[0032] 相机或传感器可以包括任何合适的相机或传感器。可选地，相机可以包括“智能相

机”，其包括作为相机模块的部分的成像传感器阵列和相关联的电路以及图像处理电路和

电连接器等，例如通过利用国际公开WO  2013/081984和/或WO  2013/081985中所描述的视

觉系统的方面，其在此通过引用整体并入本文。

[0033] 该系统包括图像处理器，该图像处理器可操作以处理一个或多个相机所捕获的图
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像数据，例如用于检测一个或多个相机的视场中的物体或其他车辆或行人等。例如，图像处

理器可以包括从以色列耶路撒冷的Mobileye  Vision  Technologies  Ltd.购买的EyeQ系列

图像处理芯片中选择的图像处理芯片，并且可以包括物体检测软件(例如，美国专利No.7,

855,755、No.7,720,580和/或No.7,038,577中所描述的类型，其在此通过引用整体并入本

文)，并且可以分析图像数据以检测车辆和/或其他物体。响应于这种图像处理，并且当检测

到物体或其他车辆时，该系统可以向车辆的驾驶员生成警报和/或可以在显示的图像上生

成覆盖图以突出显示或增强对所检测到的物体或车辆的显示，以便在所装备的车辆的驾驶

操纵期间增强驾驶员对检测到的物体、车辆或危险状况的意识。

[0034] 例如，视觉系统和/或处理器和/或相机和/或电路系统可以利用以下文献中所描

述的方面：美国专利No.9,233 ,641；No.9,146 ,898；No.9,174 ,574；No.9,090 ,234；No.9,

077 ,098；No.8,818,042；No.8,886 ,401；No.9,077 ,962；No.9,068,390；No.9,140 ,789；

No.9,092,986；No.9,205,776；No.8,917 ,169；No.8,694 ,224；No.7,005,974；No.5,760,

962；No.5,877 ,897；No.5,796,094；No.5,949,331；No.6,222,447；No.6,302,545；No.6,

396 ,397；No.6 ,498,620；No.6 ,523 ,964；No.6 ,611 ,202；No.6 ,201 ,642；No.6 ,690 ,268；

No.6,717 ,610；No.6,757 ,109；No.6,802,617；No.6,806,452；No.6,822,563；No.6,891 ,

563；No.6,946,978；No.7,859,565；No.5,550,677；No.5,670,935；No.6,636,258；No.7 ,

145 ,519；No.7 ,161 ,616；No.7 ,230 ,640；No.7 ,248,283；No.7 ,295 ,229；No.7 ,301 ,466；

No.7,592,928；No.7,881,496；No.7,720,580；No.7,038,577；No.6,882,287；No.5,929,786

和/或No .5 ,786 ,772和/或美国公开US-2014-0340510；US-2014-0313339；US-2014-

0347486；US-2014-0320658；US-2014-0336876；US-2014-0307095；US-2014-0327774；US-

2014-0327772；US-2014-0320636；US-2014-0293057；US-2014-0309884；US-2014-0226012；

US-2014-0293042；US-2014-0218535；US-2014-0218535；US-2014-0247354；US-2014-

0247355；US-2014-0247352；US-2014-0232869；US-2014-0211009；US-2014-0160276；US-

2014-0168437；US-2014-0168415；US-2014-0160291；US-2014-0152825；US-2014-0139676；

US-2014-0138140；US-2014-0104426；US-2014-0098229；US-2014-0085472；US-2014-

0067206；US-2014-0049646；US-2014-0052340；US-2014-0025240；US-2014-0028852；US-

2014-005907；US-2013-0314503；US-2013-0298866；US-2013-0222593；US-2013-0300869；

US-2013-0278769；US-2013-0258077；US-2013-0258077；US-2013-0242099；US-2013-

0215271；US-2013-0141578和/或US-2013-0002873，其在此通过引用整体并入本文。该系统

可以经由任何合适的方法与其他通信系统进行通信，例如通过利用国际公开WO  2010/

144900、WO  2013/043661和/或WO  2013/081985和/或美国专利No.9,126,525中所描述的系

统的方面进行通信，其在此通过引用整体并入本文。

[0035] 该系统利用传感器，例如雷达或激光传感器等。该传感系统可以利用以下文献中

所描述的系统的方面：美国专利No.9,753,121；No.9,689,967；No.9,599,702；No.9,575,

160；No.9,146,898；No.9,036,026；No.8,027 ,029；No.8,013,780；No.6,825,455；No.7 ,

053 ,357；No.7 ,408,627；No.7 ,405 ,812；No.7 ,379 ,163；No.7 ,379 ,100；No.7 ,375 ,803；

No.7,352,454；No.7 ,340,077；No.7 ,321 ,111；No.7 ,310,431；No.7,283,213；No.7,212,

663；No.7,203,356；No.7,176,438；No.7,157 ,685；No.6,919,549；No.6,906,793；No.6,

876,775；No.6,710,770；No.6,690,354；No.6,678,039；No.6,674,895和/或No.6,587,186，
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和/或国际公开WO  2018/007995和/或WO  2011/090484，和/或美国公开US-2018-0045812；

US-2018-0015875；US-2017-0356994；US-2017-0315231；US-2017-0276788；US-2017-

0254873；US-2017-0222311和/或US-2010-0245066，和/或2018年02月15日提交的美国专利

申请No.15/897,268(代理人案号MAG04P-3267R)，其在此通过引用整体并入本文。

[0036] 可选地，该视觉系统可以包括显示器，其用于在车辆的驾驶员正常操作车辆时显

示由一个或多个成像传感器所捕获的图像以供车辆的驾驶员观看。可选地，例如，该视觉系

统可以包括视频显示设备，例如通过利用如下文献中所描述的视频显示系统的方面：美国

专利No.5,530,240；No.6,329,925；No.7 ,855,755；No.7 ,626,749；No.7 ,581 ,859；No.7 ,

446 ,650；No.7 ,338,177；No.7 ,274 ,501；No.7 ,255 ,451；No.7 ,195 ,381；No.7 ,184 ,190；

No.5,668,663；No.5,724 ,187；No.6,690,268；No.7 ,370,983；No.7,329,013；No.7,308,

341；No.7,289,037；No.7,249,860；No.7,004 ,593；No.4,546,551；No.5,699,044；No.4,

953 ,305；No.5 ,576 ,687；No.5 ,632 ,092；No.5 ,708,410；No.5 ,737 ,226；No.5 ,802 ,727；

No.5,878,370；No.6,087 ,953；No.6,173,501；No.6,222,460；No.6,513,252和/或No.6,

642,851，和/或美国公开US-2014-0022390；US-2012-0162427；US-2006-0050018和/或US-

2006-0061008，其在此通过引用整体并入本文。可选地，该视觉系统(利用前视相机、后视相

机和被布置在车辆的外视场中的其他相机)可以是车辆的俯视或鸟瞰视图系统或车辆的环

绕视图的显示器的部分或可以提供该显示器，例如通过利用如下文献中所描述的视觉系统

的方面：国际公开WO  2010/099416；WO  2011/028686；WO  2012/075250；WO  2013/019795；WO 

2012/075250；WO  2012/145822；WO  2013/081985；WO  2013/086249和/或WO  2013/109869，

和/或美国公开US-2012-0162427，其在此通过引用整体并入本文。

[0037] 在具体描述的实施例中的变化和修改可以在不脱离本实用新型的原理的情况下

实现，本实用新型的原理旨在仅由所附权利要求的范围限定，其根据专利法的原理包括等

同原则来解释。
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