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Steuern eines Bildbereichs eines Bildes einer Fahrzeugka- 300

mera fiir ein Fahrzeug vorgeschlagen. Das Verfahren (300) \
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mation, die eine StralRenlage des Fahrzeugs relativ zu ei-
nem von dem Fahrzeug befahrenen StraRenabschnitt repra- ¢
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(320) des Erzeugens eines Steuersignals zum Steuern des
Bildbereichs des Bildes der Fahrzeugkamera auf, wobei das "\-’320
Erzeugen unter Verwendung der Lageinformation erfolgt.
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Beschreibung
Stand der Technik

[0001] Die vorliegende Erfindung bezieht sich auf ein
Verfahren zum Steuern eines Bildbereichs eines Bil-
des einer Fahrzeugkamera flr ein Fahrzeug, auf ei-
ne Vorrichtung zum Steuern eines Bildbereichs ei-
nes Bildes einer Fahrzeugkamera fir ein Fahrzeug,
auf ein Kamerasystem flr ein Fahrzeug sowie auf ein
entsprechendes Computer-Programmprodukt.

[0002] Es werden beispielsweise Bilder von Fahr-
zeugkameras haufig fir Fahrerassistenzsysteme ver-
wendet, insbesondere Bilder von vorausschauenden
Fahrzeugkameras. Fahrerassistenzsysteme kénnen
beispielsweise warnende und assistierende Funktio-
nen sowie Komfortfunktionen unter Verwendung von
solchen Kamerabildern bereitstellen.

Offenbarung der Erfindung

[0003] Vor diesem Hintergrund werden ein verbes-
sertes Verfahren zum Steuern eines Bildbereichs
eines Bildes einer Fahrzeugkamera fir ein Fahr-
zeug, eine verbesserte Vorrichtung zum Steuern ei-
nes Bildbereichs eines Bildes einer Fahrzeugkame-
ra fur ein Fahrzeug, ein verbessertes Kamerasystem
flr ein Fahrzeug und ein verbessertes Computer-Pro-
grammprodukt gemaf den Hauptanspruchen vorge-
stellt. Vorteilhafte Ausgestaltungen ergeben sich aus
den jeweiligen Unteranspriichen und der nachfolgen-
den Beschreibung.

[0004] Gemal Ausfiihrungsformen der vorliegenden
Erfindung kann eine an eine Strallenlage eines Fahr-
zeugs anpassbare Bildbereichssteuerung bzw. Sicht-
feldsteuerung fiir eine Fahrzeugkamera bereitgestellt
werden. Insbesondere kann gemaf Ausfihrungsfor-
men der vorliegenden Erfindung ein Kamerasystem
bzw. eine Kamera mit Sichtfeldsteuerung beispiels-
weise flr motorisierte Zweirader oder dergleichen be-
reitgestellt werden. Es kann insbesondere ein mo-
mentaner Fahrzustand des Fahrzeugs mittels Sen-
soren erfasst und beispielsweise in einem Steuerge-
rat verarbeitet werden, sodass eine Ausrichtung bzw.
Orientierung des Fahrzeugs im Raum bestimmt wer-
den kann und Ruckschlisse auf einen weiteren Ver-
lauf der Trajektorie des Fahrzeugs gezogen werden
kénnen. Ein Blickfeld der Kamera kann dementspre-
chend justiert werden oder es kénnen aufgenomme-
ne Kamerabilder angepasst bzw. transformiert wer-
den.

[0005] Vorteilhafterweise erméglichen Ausfuhrungs-
formen der vorliegenden Erfindung, insbesondere bei
einem in dem Fahrzeug verbauten oder verbaubaren
Kamerasystem, einen Einfluss von Fahrzeugeigen-
bewegungen, insbesondere Wanken, aus einem Ka-
merabild einer Fahrzeugkamera zu eliminieren. Auch
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kann vorteilhafterweise eine an eine folgende Tra-
jektorie des Fahrzeugs angepasste, vorausschauen-
de Blickfiihrung des Kamerasystems ermdglicht wer-
den. Damit kann eine fahrsituationsbezogene Erfas-
sung der Umgebung des Fahrzeugs ermoglicht wer-
den. Ausfihrungsformen der vorliegenden Erfindung
sind sowohl fiir motorisierte Zweirader, deren Fahr-
zeugeigenbewegungen verglichen mit Zweispurfahr-
zeugen grof3er sind, als auch fur andere Stralenfahr-
zeuge vorteilhaft und geeignet. Verglichen mit Zwei-
spurfahrzeugen kénnen bei motorisierten Zweiradern
typischerweise grolRere Eigenbewegungen auftreten,
insbesondere Wankwinkel. Vorteilhafterweise kann
gemal Ausfiihrungsformen der vorliegenden Erfin-
dung eine Blickfihrung der Fahrzeugkamera von ei-
ner starren Kopplung mit einer Lage bzw. Orientie-
rung des Fahrzeugs geldst werden. Somit kann in
vielen Fahrsituationen ein Strallenbereich, der im fol-
genden Verlauf tatséchlich befahren wird, in Kame-
rabildern der Fahrzeugkamera mdglichst vollstandig
erfasst werden. Daher kénnen die von der Kamera
erfassten Daten aussagekréaftiger und zuverlassiger
sein als ohne lageadaptierte Kamerabildsteuerung.

[0006] In Kraftfahrzeugen halten zunehmend mehr
Regel- und Fahrerassistenzsysteme Einzug, die mit
Hilfe von Fahrzeugkameras ein Umfeld des Fahr-
zeugs erfassen. Solche Assistenzsysteme kdnnen
sowohl zur Verbesserung eines Fahrkomforts als
auch zu einer Erhéhung der aktiven und passiven Si-
cherheit benutzt werden. Im Bereich des Fahrkom-
forts sind Assistenzsysteme mdglich, die ein StralRen-
profil optisch erfassen und aktive Fahrwerke friihzei-
tig optimal abstimmen, noch bevor Stérungen durch
die StraBe Uber den Bodenkontakt in ein Fahrwerk
eingeleitet werden. Flr den Bereich der aktiven und
passiven Sicherheit sind Kamerasysteme verfligbar,
die fur einen Fahrer schwer einzusehende Zonen ei-
nes Fahrzeugumfelds erfassen und auf einem Dis-
play darstellen kénnen. Darlber hinaus sind Kame-
rasysteme denkbar, die potenzielle Gefahren im Um-
feld des Fahrzeugs erfassen kénnen, z. B. stehende
und bewegte Hindernisse, Abkommen von der Stra-
Re, etc., und entweder mittels Warnsignalen den Fah-
rer auf diese Gefahren hinweisen oder sogar automa-
tische Reaktionen verbauter Aktoren, z. B. Bremsen,
Lenkung, etc., ausldsen. In Verbindung mit solchen
Assistenzsystemen kénnen Ausfihrungsformen der
vorliegenden Erfindung insbesondere mit lageadap-
tierter Kamerabildsteuerung vorteilhafte Kamerabil-
der bereitstellen oder eine Aufnahme vorteilhafter Ka-
merabilder ermdglichen, welche eine Grundlage fur
ein zuverlassiges Funktionieren der Assistenzsyste-
me darstellen kdnnen.

[0007] Ein Verfahren zum Steuern eines Bildbe-
reichs eines Bildes einer Fahrzeugkamera flr ein
Fahrzeug weist folgende Schritte auf:
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[0008] Bestimmen einer Lageinformation, die eine
Strallenlage des Fahrzeugs relativ zu einem von
dem Fahrzeug befahrenen Straflenabschnitt repra-
sentiert, unter Verwendung von Fahrzeugsensorda-
ten des Fahrzeugs; und

[0009] Erzeugen eines Steuersignals zum Steuern
des Bildbereichs des Bildes der Fahrzeugkamera,
wobei das Erzeugen unter Verwendung der Lagein-
formation erfolgt.

[0010] Bei dem Fahrzeug kann es sich um ein Kraft-
fahrzeug handeln, insbesondere ein strallengebun-
denes Kraftfahrzeug, wie ein Motorrad, ein Perso-
nenkraftwagen, ein Lastkraftwagen oder ein sonsti-
ges Nutzfahrzeug. Die Fahrzeugkamera kann in oder
an dem Fahrzeug verbaut sein. Bilddaten von der
Fahrzeugkamera kénnen beispielsweise auch zumin-
dest einem Fahrerassistenzsystem und/oder ande-
ren bildbasierten Funktionalitdten bzw. Anwendun-
gen bereitgestellt werden.

[0011] Vor oder nach einem Ausflihren des Verfah-
rens zum Steuern kann eine Aufnahme eines Bildes
mittels der Fahrzeugkamera erfolgen.

[0012] Gemal einer Ausfiihrungsform kann im
Schritt des Bestimmens als Lageinformation ein Nei-
gungswinkel des Fahrzeugs relativ zu dem Strallen-
abschnitt unter Verwendung von Inertialsensordaten
des Fahrzeugs bestimmt werden. Der Neigungswin-
kel kann einen Gierwinkel, einen Nickwinkel und/
oder einen Wankwinkel des Fahrzeugs relativ zu
dem StraRenabschnitt reprasentieren. Somit kann
der Neigungswinkel auf zumindest eine Drehachse
des Fahrzeugs bezogen sein. Anders ausgedrtickt
kann zumindest ein Neigungswinkel des Fahrzeugs
relativ zu dem StralRenabschnitt bestimmt werden. Ei-
ne solche Ausfuhrungsform bietet den Vorteil, dass
eine solche, einen Neigungswinkel reprasentierende
Lageinformation die Stralenlage des Fahrzeugs ge-
nau und zutreffend wiedergeben kann, um das Steu-
ersignal zuverlassig erzeugen und den Bildbereich
des Bildes genau steuern zu kénnen.

[0013] Auch kann im Schritt des Bestimmens als La-
geinformation eine Trajektorie des Fahrzeugs rela-
tiv zu dem StralRenabschnitt unter Verwendung von
Inertialsensordaten und weiteren Fahrzeugsensor-
daten zum Herleiten eines gefahrenen Kurvenradi-
us des Fahrzeugs bestimmt werden. Die Trajektorie
kann einen Kurs des Fahrzeugs auf einem an den
befahrenen Strallenabschnitt anschlieRenden Stra-
Renabschnitt reprasentieren. Ein Erfassen einer La-
ge bzw. Orientierung des Fahrzeugs kann mittels
Inertialsensoren erfolgen. Die Inertialsensoren kon-
nen erfasste translatorische Beschleunigungen in zu-
mindest einem translatorischen Freiheitsgrad und/
oder erfasste Winkelraten in zumindest einem ro-
tatorischen Freiheitsgrad bereitstellen. Durch Zeit-
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integration beispielsweise kénnen aus diesen Gro-
Ren insbesondere Gier-, Nick- und Wankwinkel des
Fahrzeugs bestimmt werden. Die weiteren Fahrzeug-
sensordaten kdnnen eine Fahrzeuggeschwindigkeit,
einen Lenkwinkel und/oder dergleichen aufweisen.
Zusammen mit den Inertialsensordaten kann unter
Verwendung der weiteren Fahrzeugsensordaten der
gefahrene Kurvenradius bestimmt werden. Eine sol-
che Ausfihrungsform bietet den Vorteil, dass ei-
ne solche, eine Fahrzeugtrajektorie reprasentieren-
de Lageinformation auch die folgende Stral3enlage
des Fahrzeugs genau und zutreffend wiedergeben
kann, um das Steuersignal noch zuverlassiger erzeu-
gen und den Bildbereich des Bildes noch genauer
steuern zu kdénnen.

[0014] Ferner kann im Schritt des Erzeugens
das Steuersignal einen Bildkompensationsparame-
ter zum Auswahlen eines Bildbereichs eines mittels
der Fahrzeugkamera aufgenommenen Bildes in Ab-
hangigkeit von der Lageinformation aufweisen, um
den Bildbereich des Bildes zu steuern. Insbesonde-
re kann das Steuersignal mit dem Bildkompensati-
onsparameter ausgebildet sein, um zum Steuern des
Bildbereichs ein Auswahlen eines Bildbereichs zu
bewirken, der einen der Trajektorie des Fahrzeugs
entsprechenden Bereich einer Fahrzeugumgebung
abbildet. Der ausgewahlte Bildbereich kann zumin-
dest einen Teilbereich des Bildes reprasentieren. Der
ausgewahlte Bildbereich kann fiir nachfolgende Ver-
arbeitungsschritte und/oder bildbasierte Funktionen
vorgesehen sein. Eine solche Ausfuhrungsform bie-
tet den Vorteil, dass ein je nach StraRenlage bzw.
Trajektorie des Fahrzeugs relevanter Bildbereich er-
mittelt wird, um nachfolgende Verarbeitungsschritte
und/oder bildbasierte Funktionen mit einem aussage-
kraftigen Bild mit vorteilhaft gesteuertem Bildbereich
versorgen zu kénnen.

[0015] Auch kann im Schritt des Erzeugens das
Steuersignal einen Kamerakompensationsparameter
zum Einstellen eines Blickfeldes der Fahrzeugkame-
ra in Abhangigkeit von der Lageinformation zum Auf-
nehmen des Bildes aufweisen, um den Bildbereich
des Bildes zu steuern. Insbesondere kann das Steu-
ersignal mit dem Kamerakompensationsparameter
ausgebildet sein, um zum Steuern des Bildbereichs
ein Einstellen des Sichtfeldes bzw. Blickfeldes der
Fahrzeugkamera zu bewirken, indem unter Verwen-
dung des Steuersignals die Fahrzeugkamera bewegt
wird, um dann ein Bild mit dem gesteuerten Bild-
bereich aufnehmen zu kdénnen. Eine solche Ausfiih-
rungsform bietet den Vorteil, dass ein Bild aufgenom-
men werden kann, das einen je nach Stral3enlage
bzw. Trajektorie des Fahrzeugs relevanten Bildbe-
reich aufweist, um nachfolgende Verarbeitungsschrit-
te und/oder bildbasierte Funktionen mit einem aus-
sagekraftigen Bild mit vorteilhaft gesteuertem Bildbe-
reich versorgen zu kdnnen.
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[0016] Eine Vorrichtung zum Steuern eines Bildbe-
reichs eines Bildes einer Fahrzeugkamera flr ein
Fahrzeug weist folgende Merkmale auf:

eine Einrichtung zum Bestimmen einer Lageinfor-
mation, die eine Strallenlage des Fahrzeugs relativ
zu einem von dem Fahrzeug befahrenen Strallen-
abschnitt reprasentiert, unter Verwendung von Fahr-
zeugsensordaten des Fahrzeugs; und

eine Einrichtung zum Erzeugen eines Steuersignals
zum Steuern des Bildbereichs des Bildes der Fahr-
zeugkamera, wobei das Erzeugen unter Verwendung
der Lageinformation erfolgt.

[0017] Die Vorrichtung zum Steuern kann Teil der
Fahrzeugkamera oder Teil eines getrennt von der
Fahrzeugkamera vorgesehenen Steuergerates oder
dergleichen sein. Auch kann unter einer Vorrichtung
vorliegend ein elektrisches Gerat bzw. Steuergerat
verstanden werden, das Fahrzeugsensordaten verar-
beitet und in Abh&ngigkeit davon Steuersignale aus-
gibt. Die Vorrichtung kann eine Schnittstelle aufwei-
sen, die hard- und/oder softwaremafig ausgebildet
sein kann. Bei einer hardwaremafRigen Ausbildung
kénnen die Schnittstellen beispielsweise Teil eines
sogenannten System-ASICs sein, der verschiedens-
te Funktionen der Vorrichtung beinhaltet. Es ist je-
doch auch mdglich, dass die Schnittstellen eigene,
integrierte Schaltkreise sind oder zumindest teilwei-
se aus diskreten Bauelementen bestehen. Bei einer
softwaremafigen Ausbildung kénnen die Schnittstel-
len Softwaremodule sein, die beispielsweise auf ei-
nem Mikrocontroller neben anderen Softwaremodu-
len vorhanden sind.

[0018] Die Vorrichtung zum Steuern kann ausgebil-
det sein, um die Schritte eines oben genannten Ver-
fahrens zum Steuern durchzufihren bzw. umzuset-
zen. Insbesondere kann die Vorrichtung Einrichtun-
gen aufweisen, die ausgebildet sind, um je einen
Schritt eines oben genannten Verfahrens auszufiih-
ren. Auch durch diese Ausfiihrungsvariante der Er-
findung in Form einer Vorrichtung kann die der Erfin-
dung zugrunde liegende Aufgabe schnell und effizi-
ent geldst werden.

[0019] Ein besonders vorteilhaftes Kamerasystem
fur ein Fahrzeug weist folgende Merkmale auf:

eine Fahrzeugkamera; und

eine Ausfuhrungsform der vorstehend genannten
Vorrichtung zum Steuern eines Bildbereichs eines
Bildes der Fahrzeugkamera.

[0020] Eine Ausfihrungsform der vorstehend ge-
nannten Vorrichtung zum Steuern kann in Verbin-
dung mit dem Kamerasystem vorteilhaft eingesetzt
bzw. verwendet werden. Auch kann eine Ausflih-
rungsform des vorstehend genannten Verfahrens
zum Steuern in Verbindung mit dem Kamerasystem
vorteilhaft ausgefuhrt werden, um einen Bildbereich
eines Bildes der Fahrzeugkamera zu steuern.
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[0021] Gemaly einer Ausfihrungsform kann die
Fahrzeugkamera ein Weitwinkelobjektiv aufweisen.
Hierbei kann das mittels der Vorrichtung erzeug-
te Steuersignal einen Bildkompensationsparameter
zum Auswahlen eines Bildbereichs eines mittels der
Fahrzeugkamera aufgenommenen Bildes in Abhan-
gigkeit von der Lageinformation aufweisen, um den
Bildbereich des Bildes zu steuern. Insbesondere
kann das Steuersignal mit dem Bildkompensations-
parameter ausgebildet sein, um zum Steuern des
Bildbereichs ein Auswahlen eines Bildbereichs zu
bewirken, der einen der Trajektorie des Fahrzeugs
entsprechenden Bereich einer Fahrzeugumgebung
abbildet. Der ausgewahlte Bildbereich kann zumin-
dest einen Teilbereich des mittels Weitwinkelobjek-
tiv aufgenommenen Bildes représentieren. Eine sol-
che Ausflhrungsform bietet den Vorteil, dass das Ka-
merasystem auch flr eine fest bzw. unbeweglich ein-
gebaute Kamera geeignet ist und somit einfach und
gunstig fur das Fahrzeug bereitstellbar ist.

[0022] Auch kann eine Befestigungseinrichtung zum
schwenkbaren Befestigen der Fahrzeugkamera an
dem Fahrzeug vorgesehen sein. Dabei kann das
mittels der Vorrichtung erzeugte Steuersignal einen
Kamerakompensationsparameter zum Einstellen ei-
nes Blickfeldes der Fahrzeugkamera zum Aufneh-
men des Bildes in Abh&ngigkeit von der Lageinforma-
tion mittels der Befestigungseinrichtung aufweisen,
um den Bildbereich des Bildes zu steuern. Die Befes-
tigungseinrichtung kann ausgebildet sein, um unter
Verwendung des Steuersignals die Fahrzeugkamera
zu bewegen bzw. zu schwenken. Insbesondere kann
das Steuersignal mit dem Kamerakompensationspa-
rameter ausgebildet sein, um zum Steuern des Bild-
bereichs ein Einstellen des Sichtfeldes bzw. Blickfel-
des der Fahrzeugkamera zu bewirken, indem unter
Verwendung des Steuersignals die Fahrzeugkame-
ra bewegt wird, um dann ein Bild mit dem gesteuer-
ten Bildbereich aufnehmen zu kdnnen. Eine solche
Ausfuhrungsform bietet den Vorteil, dass mittels des
Steuersignals eine lageadaptierte Kamerabildsteue-
rung mittels einer beweglich aufgehangten Fahrzeug-
kamera erreicht werden kann.

[0023] Von Vorteil ist auch ein Computerprogramm-
produkt mit Programmcode, der auf einem maschi-
nenlesbaren Trager wie einem Halbleiterspeicher, ei-
nem Festplattenspeicher oder einem optischen Spei-
cher gespeichert ist und zur Durchfiihrung eines oben
genannten Verfahrens verwendet wird, wenn das
Programm auf einem Computer oder einer Vorrich-
tung ausgefihrt wird.

[0024] Die Erfindung wird anhand der beigeflgten
Zeichnungen beispielhaft naher erlautert. Es zeigen:

[0025] Fig. 1 eine schematische Darstellung eines
Fahrzeugs mit einem Kamerasystem gemaf einem
Ausfuhrungsbeispiel der vorliegenden Erfindung;
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[0026] Fig. 2 eine schematische Darstellung eines
Motorrads mit einem Kamerasystem gemal einem
Ausfuhrungsbeispiel der vorliegenden Erfindung;

[0027] Fig. 3 ein Ablaufdiagramm eines Verfahrens
zum Steuern gemaf einem Ausfihrungsbeispiel der
vorliegenden Erfindung; und

[0028] Fig. 4 und Fig. 5 Ablaufdiagramme von Ver-
fahren zum Bereitstellen gemaf Ausfiihrungsbeispie-
len der vorliegenden Erfindung.

[0029] In der nachfolgenden Beschreibung bevor-
zugter Ausfiihrungsbeispiele der vorliegenden Erfin-
dung werden fur die in den verschiedenen Figuren
dargestellten und &hnlich wirkenden Elemente glei-
che oder ahnliche Bezugszeichen verwendet, wobei
auf eine wiederholte Beschreibung dieser Elemente
verzichtet wird.

[0030] Fig. 1 zeigt eine schematische Darstellung
eines Fahrzeugs 100 mit einem Kamerasystem ge-
man einem Ausfihrungsbeispiel der vorliegenden Er-
findung. Das Fahrzeug 100 weist beispielhaft einen
Inertialsensor 102 sowie einen Geschwindigkeitssen-
sor 104 als Fahrzeugsensoren und das Kamerasys-
tem 110 auf. Der Geschwindigkeitssensor 104 kann
z. B. basierend auf einem Raddrehzahlsensor zur
Schatzung der Fahrzeuggeschwindigkeit ausgefihrt
sein. Das Kamerasystem 110 ist in dem Fahrzeug
100 angeordnet. Das Kamerasystem 110 weist ei-
ne Fahrzeugkamera 120 und eine Steuervorrichtung
130 bzw. eine Vorrichtung zum Steuern eines Bild-
bereichs eines Bildes der Fahrzeugkamera 120 auf.
Die Steuervorrichtung 130 weist eine Bestimmungs-
einrichtung 132 und eine Erzeugungsvorrichtung 134
auf.

[0031] Der Inertialsensor 102 ist mittels einer Kom-
munikationsschnittstelle, beispielsweise einer elek-
trischen Leitung, einer drahtlosen Verbindung oder
dergleichen mit der Steuervorrichtung 130 verbun-
den. Der Inertialsensor 102 ist ausgebildet, um Iner-
tialsensordaten bereitzustellen. Insbesondere ist der
Inertialsensor ausgebildet, um erfasste translatori-
sche Beschleunigungen des Fahrzeugs 100 in zu-
mindest einem translatorischen Freiheitsgrad und/
oder erfasste Winkelraten einer Drehbewegung des
Fahrzeugs 100 in zumindest einem rotatorischen
Freiheitsgrad bereitzustellen. Der Geschwindigkeits-
sensor 104 ist mittels einer Kommunikationsschnitt-
stelle, beispielsweise einer elektrischen Leitung, ei-
ner drahtlosen Verbindung oder dergleichen mit der
Steuervorrichtung 130 verbunden. Der Geschwindig-
keitssensor 104 ist ausgebildet, um Geschwindig-
keitsdaten Uber eine Geschwindigkeit des Fahrzeugs
100 bereitzustellen.

[0032] Die Fahrzeugkamera 120 des Kamerasys-
tems 110 ist ausgebildet, um ein Bild einer Fahrzeu-
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gumgebung des Fahrzeugs 100 aufzunehmen und
Bilddaten zu generieren, die das Bild der Fahrzeu-
gumgebung des Fahrzeugs 100 reprasentieren. Die
Fahrzeugkamera 120 ist mittels einer Kommunika-
tionsschnittstelle, beispielsweise einer elektrischen
Leitung, einer drahtlosen Verbindung oder derglei-
chen mit der Steuervorrichtung 130 verbunden. Die
Fahrzeugkamera 120 ist ausgebildet, um der Steu-
ervorrichtung 130 die Bilddaten bereitzustellen. Auch
wenn es in Fig. 1 nicht dargestellt ist, so ist die Fahr-
zeugkamera 120 ferner ausgebildet, um die Bildda-
ten weiteren Fahrzeugsystemen bereitzustellen, bei-
spielsweise Fahrerassistenzsystemen oder derglei-
chen.

[0033] Die Steuervorrichtung 130 ist ausgebildet, um
die Bilddaten, die das Bild der Fahrzeugumgebung
des Fahrzeugs 100 reprasentieren, von der Fahr-
zeugkamera 120 und als Fahrzeugsensordaten die
Geschwindigkeitsdaten von dem Geschwindigkeits-
sensor 104 sowie die Inertialsensordaten von dem
Inertialsensor 102 zu empfangen bzw. einzulesen.
Die Steuervorrichtung 130 ist zum Steuern eines Bild-
bereichs des Bildes der Fahrzeugkamera 120 aus-
gebildet bzw. vorgesehen. Die Bestimmungseinrich-
tung 132 der Steuervorrichtung 130 ist ausgebildet,
um eine Lageinformation, die eine Stralenlage des
Fahrzeugs 100 relativ zu einem von dem Fahrzeug
100 befahrenen Strallenabschnitt reprasentiert, un-
ter Verwendung der Fahrzeugsensordaten des Fahr-
zeugs 100 zu bestimmen. Die Erzeugungsvorrich-
tung 134 der Steuervorrichtung 130 ist ausgebildet,
um unter Verwendung der Lageinformation ein Steu-
ersignal zum Steuern des Bildbereichs des Bildes der
Fahrzeugkamera zu erzeugen. Die Steuervorrichtung
130 ist ferner ausgebildet, um das Steuersignal ei-
ner in Fig. 1 nicht gezeigten Bildbereichsauswahlein-
richtung und/oder einer in Fig. 1 nicht gezeigten be-
wegbaren Kamerabefestigungseinrichtung bereitzu-
stellen.

[0034] Fig. 2 zeigt eine schematische Darstellung
eines Motorrads 100 mit einem Kamerasystem ge-
mal einem Ausfihrungsbeispiel der vorliegenden Er-
findung. Das Motorrad 100 weist beispielhaft einen
Inertialsensor 102 sowie einen Geschwindigkeitssen-
sor 104 als Fahrzeugsensoren auf. Bei dem Motorrad
100 handelt es sich beispielsweise um das Fahrzeug
aus Fig. 1. Das Kamerasystem weist eine Fahrzeug-
kamera 120 und eine Steuervorrichtung 130 bzw. ein
Steuergerat bzw. eine Vorrichtung zum Steuern eines
Bildbereichs eines Bildes der Fahrzeugkamera 120
auf. Die Fahrzeugkamera 120 ist beispielhaft als ei-
ne Frontkamera ausgefihrt. Bei dem Kamerasystem
handelt es sich beispielsweise um das Kamerasys-
tem aus Fig. 1. Bei der Steuervorrichtung 130 handelt
es sich um die Steuervorrichtung aus Fig. 1.

[0035] Das Kamerasystem weist ferner eine Kame-
rabefestigung 225 bzw. Befestigungseinrichtung zum
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Befestigen der Fahrzeugkamera 120 an dem Motor-
rad 100 auf. Die Kamerabefestigung 225 bzw. Be-
festigungseinrichtung ist hierbei in einer ersten Vari-
ante dieses Ausfiihrungsbeispiels rahmenfest und in
einer zweiten Variante dieses Ausflhrungsbeispiels
beweglich ausgefiihrt. Das Motorrad 100 weist ferner
beispielhaft ein Gerat 240 zur Nutzung von Bildda-
ten bzw. des Bildes der Fahrzeugkamera 120 auf. Es
kdénnen alternativ auch mehrere Gerate 240 zur Nut-
zung von Bilddaten bzw. des Bildes der Fahrzeugka-
mera 120 vorgesehen sein. Beispiele fur Gerate 240
sind Systeme zur Objekterkennung, Cockpit-Displays
und dergleichen.

[0036] Die Steuervorrichtung 130 ist ausgebildet, um
Sensordaten von dem Inertialsensor 102 sowie von
dem Geschwindigkeitssensor 104 und Bilddaten von
der Fahrzeugkamera 120 zu empfangen bzw. einzu-
lesen. Ferner ist die Steuervorrichtung 130 ausgebil-
det, um Bilddaten eines Bildes mit gesteuertem Bild-
bereich dem Gerat 240 bereitzustellen bzw. zur Ver-
figung zu stellen. Auch ist die Steuervorrichtung 130
ausgebildet, um ein mittels der Steuervorrichtung 130
erzeugtes Steuersignal in der ersten Variante die-
ses Ausflihrungsbeispiels fiir eine Bildbereichsaus-
wahleinrichtung des Kamerasystems bereitzustellen
und in der zweiten Variante dieses Ausfiihrungsbei-
spiels an die Kamerabefestigung 225 bzw. Befesti-
gungseinrichtung auszugeben. Flr eine Arbeitswei-
se der Steuervorrichtung 130 bzw. des Steuergerats
und des Kamerasystems sind somit zwei Varianten
mdglich.

[0037] Die erste Variante betrifft eine feste Monta-
ge der Fahrzeugkamera 120 und eine Bildverarbei-
tung in der Steuervorrichtung 130 bzw. im Steuerge-
rat. Hierbei handelt es sich bei der Fahrzeugkamera
120 um eine optische Kamera mit Weitwinkelobjek-
tiv, die fest an dem Motorrad 100 montiert ist. Die Ka-
merabefestigung 225 bzw. Befestigungseinrichtung
ist hierbei unbeweglich ausgefiihrt. Mittels der Fahr-
zeugkamera 120 erfasste bzw. aufgenommene Bil-
der werden an die Steuervorrichtung 130 gesendet.
Unter Verwendung der Sensordaten von dem Inerti-
alsensor 102 und dem Geschwindigkeitssensor 104
werden die Bilder bzw. Bilddaten mittels der Steuer-
vorrichtung 130 derart transformiert, dass ein Bild-
bereich in Abhangigkeit von dem Steuersignal aus-
gewahlt bzw. gesteuert wird, sodass die Bilder bzw.
Bilddaten von einer Eigenbewegung des Motorrads
100 weitgehend unabhangig sind und einen Bereich
einer weiteren Trajektorie des Motorrads 100 abbil-
den.

[0038] Die zweite Variante betrifft den Fall, in dem
die Kamerabefestigung 225 bzw. Befestigungsein-
richtung beweglich ausgeflihrt ist, wobei ein Blickfeld
bzw. eine Ausrichtung der Fahrzeugkamera 120 von
der Steuervorrichtung 130 in Abhangigkeit von dem
Steuersignal mittels der Kamerabefestigung 225 ein-
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gestellt bzw. justiert wird. Die Fahrzeugkamera 120
ist mittels der beweglichen bzw. bewegbaren Kame-
rabefestigung 225 an dem Motorrad 100 angebracht,
die eine Steuerung der Ausrichtung der Fahrzeugka-
mera 120 beispielhaft in allen drei rotatorischen Frei-
heitsgraden und somit eine Steuerung eines Bildbe-
reichs des Kamerabildes ermdglicht. Unter Verwen-
dung der an die Steuervorrichtung 130 lGbermittelten
Sensordaten erzeugt die Steuervorrichtung 130 das
Steuersignal, um durch ein Ansteuern von Aktoren
der Kamerabefestigung 225 eine optimale Ausrich-
tung der Fahrzeugkamera 120 zu bewirken.

[0039] Fig. 3 zeigt ein Ablaufdiagramm eines Ver-
fahrens 300 zum Steuern eines Bildbereichs eines
Bildes einer Fahrzeugkamera fiir ein Fahrzeug, ge-
mal einem Ausfihrungsbeispiel der vorliegenden Er-
findung. Das Verfahren 300 ist in Verbindung mit ei-
nem Kamerasystem mit einer Fahrzeugkamera so-
wie einer Steuervorrichtung zum Steuern eines Bild-
bereichs eines Bildes der Fahrzeugkamera ausfihr-
bar. Das Verfahren 300 kann in Verbindung mit dem
Kamerasystem bzw. der Vorrichtung bzw. Steuervor-
richtung aus Fig. 1 bzw. Fig. 2 vorteilhaft ausge-
fihrt werden. Hierbei kann die Vorrichtung bzw. kén-
nen die Einrichtungen aus Fig. 1 bzw. Fig. 2 aus-
gebildet sein, um die Schritte des Verfahrens 300
auszufuhren. Das Verfahren 300 weist einen Schritt
310 des Bestimmens einer Lageinformation, die ei-
ne StralRenlage des Fahrzeugs relativ zu einem von
dem Fahrzeug befahrenen Strallenabschnitt repra-
sentiert, unter Verwendung von Fahrzeugsensorda-
ten des Fahrzeugs auf. Auch weist das Verfahren 200
einen Schritt 320 des Erzeugens eines Steuersignals
zum Steuern des Bildbereichs des Bildes der Fahr-
zeugkamera auf. Hierbei erfolgt der Schritt 320 des
Erzeugens unter Verwendung der Lageinformation.

[0040] Fig. 4 zeigt ein Ablaufdiagramm eines Ver-
fahrens 400 zum Bereitstellen eines Bildes einer
Fahrzeugkamera, gemal einem Ausflihrungsbei-
spiel der vorliegenden Erfindung. Das Verfahren 400
ist in Verbindung mit einem Kamerasystem mit einer
Fahrzeugkamera sowie einer Steuervorrichtung zum
Steuern eines Bildbereichs eines Bildes der Fahr-
zeugkamera ausfihrbar. Das Verfahren 400 weist ei-
nen Schritt 410 des Aufnehmens eines Bildes mit-
tels der Fahrzeugkamera auf. Auch weist das Verfah-
ren 400 einen Schritt 420 des Ausfiihrens der Schrit-
te des Verfahrens aus Fig. 3 auf. Somit weist der
Schritt 420 des Ausfihrens Teilschritte des Bestim-
mens und des Erzeugens auf. Ferner weist das Ver-
fahren 400 einen Schritt 430 des Auswahlens eines
Bildbereichs des mittels der Fahrzeugkamera aufge-
nommenen Bildes unter Verwendung des im Schritt
420 erzeugten Steuersignals auf, um das Bild bereit-
zustellen. Anders ausgedriickt weist das Verfahren
400 nach dem Schritt 410 des Aufnehmens und vor
dem Schritt 430 des Auswahlens auch die Schritte
des Verfahrens aus Fig. 3 auf. Das Verfahren 400 zur
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Bildaufnahme kann in Verbindung mit dem Kamera-
system bzw. der Vorrichtung bzw. Steuervorrichtung
aus Fig. 1 bzw. Fig. 2 vorteilhaft ausgefihrt werden.
Zudem kann das Verfahren 400 zur Bildaufnahme
in Verbindung mit dem Verfahren zum Steuern aus
Fig. 3 vorteilhaft ausgefuhrt werden.

[0041] Fig. 5 zeigt ein Ablaufdiagramm eines Ver-
fahrens 400 Bereitstellen eines Bildes einer Fahr-
zeugkamera, gemal einem weiteren Ausfihrungs-
beispiel der vorliegenden Erfindung. Das Verfahren
500 ist in Verbindung mit einem Kamerasystem mit
einer Fahrzeugkamera sowie einer Steuervorrich-
tung zum Steuern eines Bildbereichs eines Bildes
der Fahrzeugkamera ausfiihrbar. Das Verfahren 500
weist einen Schritt 510 des Ausfiihrens der Schritte
des Verfahrens aus Fig. 3 auf. Somit weist der Schritt
510 des Ausfiihrens Teilschritte des Bestimmens und
des Erzeugens auf. Auch weist das Verfahren 500 ei-
nen Schritt 520 des Einstellens eines Blickfeldes der
Fahrzeugkamera unter Verwendung des im Schritt
510 erzeugten Steuersignals auf. Ferner weist das
Verfahren 500 einen Schritt 530 des Aufnehmens ei-
nes Bildes mittels der Fahrzeugkamera auf, um das
Bild bereitzustellen. Anders ausgedriickt weist das
Verfahren 500 vor dem Schritt 520 des Einstellens
auch die Schritte des Verfahrens aus Fig. 3 auf. Das
Verfahren 500 zur Bildaufnahme kann in Verbindung
mit dem Kamerasystem bzw. der Vorrichtung bzw.
Steuervorrichtung aus Fig. 1 bzw. Fig. 2 vorteilhaft
ausgefuhrt werden. Zudem kann das Verfahren 500
zur Bildaufnahme in Verbindung mit dem Verfahren
zum Steuern aus Fig. 3 vorteilhaft ausgefiihrt wer-
den.

[0042] Die beschriebenen und in den Figuren ge-
zeigten Ausfiihrungsbeispiele sind nur beispielhaft
gewahlt. Unterschiedliche Ausfiihrungsbeispiele kon-
nen vollstdndig oder in Bezug auf einzelne Merk-
male miteinander kombiniert werden. Auch kann ein
Ausflihrungsbeispiel durch Merkmale eines weiteren
Ausfiihrungsbeispiels erganzt werden. Ferner kon-
nen Verfahrensschritte wiederholt sowie in einer an-
deren als in der beschriebenen Reihenfolge ausge-
flhrt werden.

Patentanspriiche

1. Verfahren (300) zum Steuern eines Bildbe-
reichs eines Bildes einer Fahrzeugkamera (120) fur
ein Fahrzeug (100), wobei das Verfahren (300) fol-
gende Schritte aufweist:

Bestimmen (310) einer Lageinformation, die eine
Strallenlage des Fahrzeugs (100) relativ zu einem
von dem Fahrzeug (100) befahrenen Strallenab-
schnitt reprasentiert, unter Verwendung von Fahr-
zeugsensordaten des Fahrzeugs (100); und

Erzeugen (320) eines Steuersignals zum Steuern des
Bildbereichs des Bildes der Fahrzeugkamera (120),
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wobei das Erzeugen (320) unter Verwendung der La-
geinformation erfolgt.

2. Verfahren (300) gemall Anspruch 1, bei dem
im Schritt des Bestimmens (310) als Lageinformation
ein Neigungswinkel des Fahrzeugs (100) relativ zu
dem Stralenabschnitt unter Verwendung von Inerti-
alsensordaten des Fahrzeugs (100) bestimmt wird.

3. Verfahren (300) gemal einem der vorange-
gangenen Anspriiche, bei dem im Schritt des Be-
stimmens (310) als Lageinformation eine Trajekt-
orie des Fahrzeugs (100) relativ zu dem Stralen-
abschnitt unter Verwendung von Inertialsensordaten
und weiteren Fahrzeugsensordaten zum Herleiten ei-
nes gefahrenen Kurvenradius des Fahrzeugs (100)
bestimmt wird.

4. Verfahren (300) gemal einem der vorange-
gangenen Anspriiche, bei dem im Schritt des Erzeu-
gens (320) das Steuersignal einen Bildkompensati-
onsparameter zum Auswahlen eines Bildbereichs ei-
nes mittels der Fahrzeugkamera (120) aufgenomme-
nen Bildes in Abhangigkeit von der Lageinformation
aufweist, um den Bildbereich des Bildes zu steuern.

5. Verfahren (300) gemal einem der vorange-
gangenen Anspriiche, bei dem im Schritt des Er-
zeugens (320) das Steuersignal einen Kamerakom-
pensationsparameter zum Einstellen eines Blickfel-
des der Fahrzeugkamera (120) in Abhangigkeit von
der Lageinformation zum Aufnehmen des Bildes auf-
weist, um den Bildbereich des Bildes zu steuern.

6. Vorrichtung (130) zum Steuern eines Bildbe-
reichs eines Bildes einer Fahrzeugkamera (120) fir
ein Fahrzeug (100), wobei die Vorrichtung (130) fol-
gende Merkmale aufweist:
eine Einrichtung (132) zum Bestimmen einer La-
geinformation, die eine StralRenlage des Fahrzeugs
(100) relativ zu einem von dem Fahrzeug (100) be-
fahrenen StralRenabschnitt reprasentiert, unter Ver-
wendung von Fahrzeugsensordaten des Fahrzeugs
(100); und
eine Einrichtung (134) zum Erzeugen eines Steuersi-
gnals zum Steuern des Bildbereichs des Bildes der
Fahrzeugkamera (120), wobei das Erzeugen unter
Verwendung der Lageinformation erfolgt.

7. Kamerasystem (110) fur ein Fahrzeug (100), wo-
bei das Kamerasystem (110) folgende Merkmale auf-
weist:
eine Fahrzeugkamera (120); und
eine Vorrichtung (130) gemaf Anspruch 6 zum Steu-
ern eines Bildbereichs eines Bildes der Fahrzeugka-
mera (120).

8. Kamerasystem (110) gemal Anspruch 7, bei
dem die Fahrzeugkamera (120) ein Weitwinkelobjek-
tiv aufweist, wobei das mittels der Vorrichtung (130)

7/10



DE 10 2013 201 379 A1 2014.07.31

erzeugte Steuersignal einen Bildkompensationspara-
meter zum Auswahlen eines Bildbereichs eines mit-
tels der Fahrzeugkamera (120) aufgenommenen Bil-
des in Abhéangigkeit von der Lageinformation auf-
weist, um den Bildbereich des Bildes zu steuern.

9. Kamerasystem (110) gemal einem der Anspru-
che 7 bis 8, mit einer Befestigungseinrichtung (225)
zum schwenkbaren Befestigen der Fahrzeugkamera
(120) an dem Fahrzeug (100), wobei das mittels der
Vorrichtung (130) erzeugte Steuersignal einen Ka-
merakompensationsparameter zum Einstellen eines
Blickfeldes der Fahrzeugkamera (120) zum Aufneh-
men des Bildes in Abhangigkeit von der Lageinfor-
mation mittels der Befestigungseinrichtung (225) auf-
weist, um den Bildbereich des Bildes zu steuern.

10. Computer-Programmprodukt mit Programm-
code zur Durchfihrung eines Verfahrens (300) nach
einem der Anspriiche 1 bis 5, wenn das Programm
auf einer Vorrichtung (130) ausgefihrt wird.

Es folgen 2 Seiten Zeichnungen
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Anhéangende Zeichnungen
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