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(57) Zusammenfassung: Es wird ein Verfahren und eine Vor-
richtung zum Bestimmen aktueller Orientierungsdaten fir
ein Fahrzeug (3) relativ zu einem Weltkoordinatensystem
beschrieben. Dabei wird zunachst ein Referenzobjekt (21,
25, 29), das typischerweise eine vorgegebene Orientierung
(23, 27, 31) relativ zu dem Weltkoordinatensystem aufweist,
mittels eines in dem Fahrzeug (3) montierten Objekterken-
nungssystems, beispielsweise mit einer Videosensorik (5,
7, 9), erkannt. AnschlieRend wird die Orientierung (23, 27,
31) des Referenzobjektes (21, 25, 29) relativ zu einer aktu-
ellen Orientierung des Objekterkennungssystems 2 und da-
mit zu einer aktuellen Orientierung (19) des Fahrzeugs be-
stimmt. Abschlief3end kdnnen hieraus aktuelle fahrzeugspe-
zifische Orientierungsdaten relativ zu der ermittelten Orien-
tierung (23, 27, 31) des Referenzobjektes (21,25, 29) und
damit relativ zu einem Weltkoordinatensystem ermittelt wer-
den. Diese Orientierungsdaten kénnen von Fahrzeugfunk-
tionen wie zum Beispiel einem Bremsassistenten oder der
Steuerung eines aktiven Fahrwerks dazu verwendet werden,
Wirkungsweisen abhangig von einer absoluten Orientierung
(19) des Fahrzeugs (3) bzw. einer relativen Orientierung des
Fahrzeugs (3) zu einer Orientierung (17) der Fahrbahn an-
zupassen.
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Beschreibung
Gebiet der Erfindung

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft ein Verfah-
ren und eine Vorrichtung zum Bestimmen aktuel-
ler fahrzeugspezifischer Orientierungsdaten fur ein
Fahrzeug, relativ zu einem Weltkoordinatensystem.
Die Erfindung betrifft ferner ein Computerprogramm-
produkt zur Ausfiihrung eines solchen Verfahrens so-
wie ein computerlesbares Medium, auf dem ein sol-
ches Computerprogrammprodukt gespeichert ist.

Stand der Technik

[0002] In modernen Kraftfahrzeugen wie z.B. Auto-
mobilen oder Zligen wird von vielen Fahrzeugfunktio-
nen eine Information Uber die Orientierung des Fahr-
zeugs, insbesondere bezlglich des Erdschwerefel-
des, bendtigt.

[0003] Beispielsweise kann ein Anfahrassistent aus
der Information, dass das Fahrzeug in einem Nei-
gungswinkel zum Erdschwerefeld orientiert ist, das
heilkt, dass das Fahrzeug an einem Hang steht,
schlussfolgern, wie der Anfahrassistent beim Anfah-
ren des Fahrzeugs am Hang die Bremswirkung be-
einflussen soll, um beispielsweise ein unerwiinschtes
Rickwartsrollen des Fahrzeugs zu vermeiden.

[0004] In einem alternativen Beispiel kann ein akti-
ves Fahrwerk eines frei fahrenden Kraftfahrzeuges
oder eines schienengebundenen Kraftfahrzeuges ei-
ne Information Uber die Orientierung des Fahrzeugs
relativ zu dem Erdschwerefeld, das heil3t, relativ zu
einem Weltkoordinatensystem, dazu nutzen, sich ak-
tiv an beispielsweise eine Kurvenneigung der befah-
renen Fahrbahn oder Trasse anzupassen.

[0005] Bisher wurde eine Orientierung des Fahrzeu-
ges relativ zu einem Weltkoordinatensystem und da-
mit insbesondere indirekt ableitbar relativ zu einer
Oberflache einer Fahrbahn, meist mit Hilfe von Be-
schleunigungssensoren bestimmt, die Kréfte, die auf-
grund des Erdbeschleunigungsfeldes wirken, mes-
sen.

[0006] DE 199 14 727 A1 beschreibt eine Vorrich-
tung zum Bestimmen einer Fahrbahnneigungsgrélie.

[0007] Es wurde jedoch erkannt, dass insbesonde-
re bei geringen Fahrbahnneigungen und/oder dyna-
mischen Fahrvorgdngen eine Neigung der Fahrbahn
bzw. der Trasse mit herkdbmmlichen Verfahren und
Vorrichtung oft nur unzureichend genau bestimmbar
ist.
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Offenbarung der Erfindung

[0008] Ein Verfahren bzw. eine Vorrichtung zum
Bestimmen aktueller fahrzeugspezifischer Orientie-
rungsdaten flr ein Fahrzeug relativ zu einem Welt-
koordinatensystem, wie es in den unabhéngigen An-
sprichen der Anmeldung definiert ist, erméglicht ins-
besondere eine zuverlassige Bestimmung der Orien-
tierung bzw. Neigung des Fahrzeugs innerhalb eines
Weltkoordinatensystems und insbesondere in Rela-
tion zu einer Orientierung der Fahrbahn bzw. Tras-
se, unabhangig von dynamischen Bewegungen des
Fahrzeugs und mit hoher Messgenauigkeit. Vorteil-
hafte Ausfihrungsformen der Erfindung sind in den
abhéngigen Anspriichen definiert.

[0009] Das erfindungsgemafRe Verfahren umfasst
die folgenden Verfahrensschritte: Zunachst wird we-
nigstens ein Referenzobjekt erkannt. Dieses Refe-
renzobjekt wird so ausgewahlt, dass es typischer-
weise eine vorgegebene bekannte absolute Orien-
tierung relativ zu dem Weltkoordinatensystem auf-
weist. Beispielsweise konnen Flanken von Hausern,
Masten von Laternen oder Hochspannungsmasten,
die typischerweise lotrecht zum Erdschwerefeld an-
geordnet sind, als Referenzobjekte dienen. Das Re-
ferenzobjekt wird dabei mit Hilfe eines in dem Fahr-
zeug montierten Objekterkennungssystems erkannt.
Als nachstes wird die relative Orientierung des Re-
ferenzobjektes relativ zu einer aktuellen Orientierung
des Objekterkennungssystems ermittelt. Da die Ori-
entierung des Objekterkennungssystems innerhalb
des Fahrzeugs, in dem es montiert ist, vorbekannt
sein kann, kann auf diese Weise auch die aktuelle
Orientierung des Fahrzeuges relativ zu der Orientie-
rung des Referenzobjektes ermittelt werden. Als letz-
tes werden die aktuellen fahrzeugspezifischen Orien-
tierungsdaten basierend auf der ermittelten relativen
Orientierung des Referenzobjektes bestimmt.

[0010] Die zu bestimmenden aktuellen fahrzeugspe-
zifischen Orientierungsdaten kénnen dabei Informa-
tionen umfassen, die in Bezug zu einer aktuellen ab-
soluten Orientierung des Fahrzeuges, bezogen auf
ein Weltkoordinatensystem stehen. Das Weltkoordi-
natensystem soll dabei ein Bezugskoordinatensys-
tem darstellen, das sowohl unabhangig von der aktu-
ellen Orientierung des Fahrzeugs als auch unabhan-
gig von der Umgebung des Fahrzeugs ist.

[0011] Unter der Orientierung des Fahrzeugs bzw.
des Referenzobjektes soll dabei eine Richtung ver-
standen werden, in die sich eine das Fahrzeug kenn-
zeichnende Achse bzw. eine das Referenzobjekt
kennzeichnende Achse erstreckt und gerichtet ist.
Die Orientierungsdaten enthalten dabei Richtungsin-
formation in Form von Vektoren.

[0012] Beispielsweise kénnen Orientierungsdaten,
die eine aktuelle Orientierung des Fahrzeugs wider-
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geben, eine Ausrichtung der Fahrzeuglédngsachse
und/oder der Fahrzeugquerachse und/oder der Fahr-
zeughochachse umfassen.

[0013] Eine Orientierung des Referenzobjektes
kann eine Richtung eines Merkmales des Referenz-
objektes sein, die typischerweise bei diesem Refe-
renzobjekt in einer bestimmten, beispielsweise lot-
rechten Ausrichtung zum Erdschwerefeld ausgerich-
tetist und somit typischerweise eine vorbekannte Ori-
entierung innerhalb des Weltkoordinatensystems ein-
nimmt.

[0014] Zum Erkennen des Referenzobjektes kann
eine Videosensorik verwendet werden. Mit anderen
Worten kann das Objekterkennungssystem eine Vi-
deosensorik umfassen. Diese Videosensorik kann
beispielsweise Uber einen oder mehrere Bildsen-
soren verfiigen, die beispielsweise als CCD- oder
CMOS-Sensoren ausgebildet sind. Die Videosenso-
rik kann dabei dazu ausgelegt sein, stehende Bil-
der oder bewegte Bildsequenzen der Umgebung des
Fahrzeugs aufzunehmen und zu verarbeiten. Ins-
besondere kann die Videosensorik bzw. das Ob-
jekterkennungssystem dazu ausgelegt sein, in auf-
genommenen Umgebungsbildern nach vorbestimm-
ten Merkmalen zu suchen. Hierzu kénnen Bildverar-
beitungsalgorythmen eingesetzt werden, die aufge-
nommene Bilder nach vorbestimmten Mustern durch-
suchen. Auf diese Weise kénnen Referenzobjekte,
die beispielsweise einem bestimmten vordefinierten
Muster entsprechen, erkannt werden und deren Ori-
entierung im Weltkoordinatensystem festgestellt. Das
Erkennen des Referenzobjektes sowie das Ermitteln
von dessen Orientierung kann dabei bertihrungs- und
verschleilfrei erfolgen. Es kdnnen ein oder mehre-
re Referenzobjekte gleichzeitig oder in kurzer Zeitfol-
ge hintereinander erkannt werden und deren Orien-
tierung ermittelt werden.

[0015] Die mit Hilfe des Objekterkennungssystems
bestimmten aktuellen fahrzeugspezifischen Orien-
tierungsdaten konnen, basierend auf Orientierungs-
modelldaten, die unabhéngig von dem Referenzob-
jekt ermittelt werden, verifiziert werden. Die Orientie-
rungsmodelldaten kdnnen dabei Daten von einer In-
tertialsensorik, Kartendaten und/oder Orientierungs-
daten anderer Referenzobjekte beinhalten. Mit ande-
ren Worten kann die Information Uber eine aktuelle
Orientierung des Fahrzeugs oder ber eine Orientie-
rung der Fahrbahn bzw. der Trasse, auf der das Fahr-
zeug sich aktuell bewegt, relativ zu dem Fahrzeug an-
hand zuséatzlicher Daten verifiziert und somit plausibi-
lisiert werden, wobei diese zusétzlichen Daten unab-
héngig von den zunéchst fur die Ermittlung der fahr-
zeugspezifischen Orientierungsdaten herangezoge-
nen Referenzobjekte ermittelt werden kdnnen. Auf
diese Weise kann die Zuverlassigkeit der mit Hilfe
des vorgeschlagenen Verfahrens bestimmten aktuel-
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len fahrzeugspezifischen Orientierungsdaten erhdht
werden.

[0016] In einer speziellen Ausgestaltung umfassen
die zu bestimmenden aktuellen fahrzeugspezifischen
Orientierungsdaten absolute lokale Fahrbahnorien-
tierungsdaten, das heif’t, Daten zu einer Orientierung
der von dem Fahrzeug aktuell lokal befahrenen Fahr-
bahn. Das vorgeschlagene Verfahren weist dabei er-
ganzend die folgenden Schritte auf: Zunachst wird ei-
ne aktuelle Fahrzeugorientierung relativ zu einer lo-
kalen Fahrbahnorientierung gemessen.

[0017] Anschlielend werden die absoluten lokalen
Fahrbahnorientierungsdaten basierend auf der ermit-
telten aktuellen Fahrzeugorientierung und der ermit-
telten Orientierung des Referenzobjektes bestimmt.
Hierzu kann die relative Fahrzeugorientierung bei-
spielsweise durch ein Bestimmen einer Chassispo-
sition des Fahrzeugs relativ zu aktuellen Positionen
von Radern des Fahrzeugs gemessen werden.

[0018] Mit anderen Worten kann dadurch, dass zu-
nachst eine Orientierung des Fahrzeugs relativ zu ei-
ner Orientierung der Fahrbahn, beispielsweise durch
Bestimmung der Relativposition zwischen dem Chas-
sis des Fahrzeugs und den Positionen der Réader,
ermittelt wird, nachfolgend eine Information tber die
absolute Orientierung der Fahrbahn im Weltkoordi-
natensystem erhalten werden, indem zuséatzlich die
ebenfalls ermittelte Orientierung des Fahrzeugs rela-
tiv zu dem Referenzobjekt und damit in Bezug zu dem
Weltkoordinatensystem benutzt wird.

[0019] Auf diese Weise kann in einfacher, kontakt-
freier, vorzugsweise rein optischer Weise eine Infor-
mation Uber die absolute Orientierung der aktuell be-
fahrenen Fahrbahn ermittelt werden, ohne dass da-
bei dynamische Bewegungen des Fahrzeugs und so-
mit auf das Fahrzeug wirkende Kréfte das Ergebnis
einer solchen Orientierungsbestimmung verfalschen
koénnten.

[0020] In einer weiteren vorteilhaften Ausgestaltung
kénnen die zu bestimmenden aktuellen fahrzeugspe-
zifischen Orientierungsdaten aktuelle relative Fahr-
zeugorientierungsdaten, d.h. eine Information Uber
die aktuelle Orientierung des Fahrzeugs relativ bei-
spielsweise zu einer Fahrbahn, beinhalten. Das Ver-
fahren kann dabei die folgenden zuséatzlichen Schritte
aufweisen: Zunachst wird eine absolute lokale Fahr-
bahnorientierung ermittelt. AnschlieRend werden die
aktuellen relativen Fahrzeugorientierungsdaten rela-
tiv zu der ermittelten lokalen Fahrbahnorientierung
basierend auf der ermittelten absoluten lokalen Fahr-
bahnorientierung und der ermittelten Orientierung
des Referenzobjektes bestimmt. Die absolute loka-
le Fahrbahnorientierung kann hierbei beispielsweise
aus einer Datenbank ermittelt werden, die z.B. karto-
graphische Daten enthalt.
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[0021] Mit anderen Worten kann eine Fahrbahnori-
entierung, die auch als Trassenneigung bezeichnet
werden kann, zundchst anhand weiterer Informati-
onsquellen, zum Beispiel aus Kartendaten oder Na-
vigationsdaten, ermittelt werden. AnschlieRend kann
anhand dieser Information Uber die lokale Fahr-
bahnorientierung sowie aus der ebenfalls ermittel-
ten Information Uber die Orientierung des Referenz-
objektes und damit der absoluten Orientierung des
Fahrzeugs im Weltkoordinatensystem eine Informati-
on uber die Orientierung des Fahrzeugs relativ zu ei-
ner Orientierung der Fahrbahn bestimmt werden.

[0022] Eine solche Information Uber die relative Ori-
entierung zwischen dem Fahrzeug und der Fahr-
bahn kann beispielsweise von verschiedenen Sicher-
heits- und/oder Fahrerassistenzsystemen des Fahr-
zeugs benutzt werden, um beispielsweise Einstellun-
gen des Fahrwerks, der Bremsen und/oder der Si-
cherheitssysteme zu beeinflussen.

[0023] Eine erfindungsgeméafe Vorrichtung zum
Bestimmen aktueller fahrzeugspezifischer Orientie-
rungsdaten weist unter anderem ein in dem Fahrzeug
montiertes Objekterkennungssystem und ein Daten-
verarbeitungssystem auf und ist dazu ausgebildet,
das oben beschriebene Verfahren auszufihren.

[0024] Das Objekterkennungssystem kann dabei
beispielsweise als Videosensorik ausgebildet sein,
um mit geeigneten Kameras eine Umgebung des
Fahrzeugs aufnehmen zu kénnen. Das Datenverar-
beitungssystem kann dazu ausgelegt sein, in den auf-
genommenen Bildern nach Mustern von Referenzob-
jekten zu suchen und anschlieBend deren Orientie-
rung relativ zu dem Objekterkennungssystem zu be-
stimmen.

[0025] Erfindungsgemal wird ferner ein Computer-
programmprodukt vorgeschlagen, das einen compu-
terlesbaren Programmcode enthalt, der, wenn er auf
einem Computer ausgefihrt wird, den Computer da-
zu veranlasst, das oben beschriebene Verfahren zum
Bestimmen aktueller fahrzeugspezifischer Orientie-
rungsdaten auszufiihren bzw. zu steuern. Das Com-
puterprogrammprodukt kann dabei in jeder compu-
terlesbaren Form oder Computersprache implemen-
tiert sein.

[0026] Ferner wird ein computerlesbares Medium
vorgeschlagen, das ein solches Computerprogramm-
produkt als Speicherinhalt enthalt. Das computerles-
bare Medium kann dabei beispielsweise in Form ei-
ner CD, DVD, flichtigen oder nicht fllichtigen Spei-
chers, oder ahnlichem vorliegen.

[0027] Das Computerprogrammprodukt bzw. das
computerlesbare Medium kann dabei dazu ausgebil-
det sein, beispielsweise ein in einem Fahrzeug vorge-
sehenes Steuergerat dahingehend zu programmie-
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ren und Signale von einem vorzugsweise visuell ar-
beitenden Objekterkennungssystem derart zu verar-
beiten, dass gemal dem oben beschriebenen Ver-
fahren aktuelle fahrzeugspezifische Orientierungsda-
ten relativ zu ebenfalls ermittelten Orientierungen ei-
nes oder mehrerer Referenzobjekte bestimmt wer-
den.

[0028] Es wird darauf hingewiesen, dass mdgliche
Merkmale und Vorteile von Ausfiihrungsformen der
Erfindung hierin teilweise in Bezug auf das vorge-
schlagene Verfahren und teilweise in Bezug auf die
vorgeschlagene Vorrichtung beschrieben sind. Ein
Fachmann wird erkennen, dass die Merkmale unter-
einander kombiniert und insbesondere von dem Ver-
fahren auf die Vorrichtung und umgekehrt Gbertragen
werden kdnnen, um so beispielsweise Synergieeffek-
te zu erzielen.

Kurze Beschreibung der Zeichnung

[0029] Nachfolgend wird eine Ausfiihrungsform der
Erfindung mit Bezug auf die beigefligte Zeichnung
beschrieben. Weder die Zeichnung noch die Be-
schreibung sollen als die Erfindung einschrankend
ausgelegt werden.

[0030] Fig. 1 zeigt ein Fahrzeug, das mit einer Vor-
richtung zum Durchfihren eines Verfahrens zum
Bestimmen aktueller fahrzeugspezifischer Orientie-
rungsdaten geman einer Ausfiihrungsform der vorlie-
genden Erfindung ausgestattet ist.

[0031] Die Figur ist lediglich schematisch und nicht
malistabsgetreu.

Ausfiihrungsformen der Erfindung

[0032] Fig. 1 zeigt ein Fahrzeug 3, das mit einer Vor-
richtung 1 zum Bestimmen aktueller fahrzeugspezi-
fischer Orientierungsdaten des Fahrzeugs relativ zu
einem Weltkoordinatensystem ausgestattet ist.

[0033] Die Vorrichtung 1 weist ein Objekterken-
nungssystem 2 auf, das mit Hilfe einer Videosenso-
rik, die eine Mehrzahl von Gber das Fahrzeug 3 ver-
teilten Videokameras 5, 7, 9 umfasst, Bilder der Um-
gebung des Fahrzeugs 3 aufnehmen kann. Entspre-
chende Bilddaten werden von den Kameras 5, 7, 9
an ein Datenverarbeitungssystem 11, das Teil eines
Steuergerates des Fahrzeugs 3 sein kann, geliefert.

[0034] Wahrend des Betriebs des Fahrzeugs 3 kann
das Objekterkennungssystem 3 kontinuierlich Bilder
der Umgebung von den Kameras 5, 7, 9 an das Da-
tenverarbeitungssystem 11 schicken. Das Datenver-
arbeitungssystem 11 sucht in diesen Bildern nach
Mustern, die es als typisch fir bestimmte Referenz-
objekte kennt. Solche Referenzobjekte kdnnen zum
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Beispiel Hauser 21, Hochspannungsmasten 25 oder
Verkehrsampeln 29 sein.

[0035] Allgemein kénnen alle Objekte als Referenz-
objekt dienen, sofern fur sie eine typische Orien-
tierung bekannt ist, mit der sie in einem Weltkoor-
dinatensystem angeordnet sind. Bei Wéanden eines
Hauses 21 ist eine solche Orientierung 23 beispiels-
weise eine Lotrechte, das heif3t, eine Richtung des
Erdschwerdefeldes. Ahnlich kann auch die Haupter-
streckungsrichtung 27 eines Hochspannungsmastes
25 oder die Haupterstreckungsrichtung 31 einer Ver-
kehrsampel 29, die ebenfalls typischerweise lotrecht
orientiert sind, als vorgegebene Orientierung es Re-
ferenzobjektes in einem Weltkoordinatensystem er-
kannt werden.

[0036] Nachdem das Objekterkennungssystem 2
ein Referenzobjekt 21, 25, 29 erkannt hat, kann es
beispielsweise anhand einer Datenbank ermitteln,
welche Orientierung das jeweilige Referenzobjekt ty-
pischerweise in einem Weltkoordinatensystem ein-
nimmt. Die Datenbank kann weitere Informationen zu
dem jeweiligen Referenzobjekt beinhalten. Beispiels-
weise kdnnen in der Datenbank Informationen Gber
eine Wahrscheinlichkeit, mit der das Referenzobjekt
tatsachlich die typische Orientierung einnimmt, ent-
halten. Das Objekterkennungssystem kann dabei ein
einziges Referenzobjekt, oder falls zum Beispiel eine
héhere Zuverlassigkeit bendtigt werden sollte, eine
Mehrzahl von Referenzobjekten erfassen und deren
Orientierung im Weltkoordinatensystem ermitteln.

[0037] Da die Anordnung und Orientierung der Ka-
meras 5, 7, 9 und damit des Objekterkennungssys-
tems 2 an dem Fahrzeug 3 bekannt ist, kann nun
die aktuelle Orientierung des Objekterkennungssys-
tems 2 relativ zu der Orientierung des erkannten Re-
ferenzobjektes 21, 25, 29 ermittelt werden und hier-
aus beispielsweise eine aktuelle absolute Orientie-
rung 19 des Fahrzeugs 3, das heildt, aktuelle fahr-
zeugspezifische Orientierungsdaten relativ zu der er-
mittelten Orientierung 23, 27, 31 des Referenzobjek-
tes 21, 25, 29, bestimmt werden.

[0038] Wenn das Fahrzeug 3 beispielsweise in dem
Objekterkennungssystem 2 erganzend Uber eine
Sensorik verfiigt, mit der eine Fahrzeugorientierung
durch Bestimmung der Position des Chassis 33 des
Fahrzeugs 3 relativ zu einer aktuellen Position von
Réadern 13 des Fahrzeugs 3 ermittelt werden kann,
kann basierend auf solchen Daten, auch auf eine Ori-
entierung 17 der aktuell von dem Fahrzeug 3 befah-
renen Fahrbahn relativ zu der Orientierung 19 des
Fahrzeugs geschlossen werden.

[0039] Alternativ kann das Fahrzeug 3 beispielswei-
se in dem Objekterkennungssystem 2 eine weite-
re Datenbank enthalten, in der Informationen tber
lokale Fahrbahnorientierungen 17, beispielsweise in
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Form von Kartenmaterial, gespeichert ist. Aufgrund
solcher Information kann bei bekannter Trassennei-
gung somit auf eine genaue Position bzw. Orientie-
rung des Fahrzeugs 3 relativ zu der Orientierung der
Trasse geschlossen werden.

[0040] Das beschriebene Verfahren bzw. die be-
schriebene Vorrichtung kénnen eine absolute, zuver-
I&ssige, verschleilarme und kostengunstige Bestim-
mung von aktuellen fahrzeugspezifischen Orientie-
rungsdaten ermdglichen.
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Patentanspriiche

1. Verfahren zum Bestimmen aktueller fahrzeug-
spezifischer Orientierungsdaten (17, 19) fur ein Fahr-
zeug (3) relativ zu einem Weltkoordinatensystem,
dadurch gekennzeichnet, dass das Verfahren die
folgenden Schritte aufweist:

Erkennen wenigstens eines Referenzobjektes (21,
25, 29), das typischerweise eine vorgegebene abso-
lute Orientierung (23, 27, 31) relativ zu dem Weltko-
ordinatensystem aufweist, mittels eines in dem Fahr-
zeug (3) montierten Objekterkennungssystems (2);
Ermitteln der relativen Orientierung des Referenzob-
jektes (21, 25, 29) relativ zu einer aktuellen Orien-
tierung des Objekterkennungssystems; Bestimmen
der aktuellen fahrzeugspezifischen Orientierungsda-
ten (17, 19) basierend auf der ermittelten relativen
Orientierung des Referenzobjektes.

2. Verfahren nach Anspruch 1, wobei das Re-
ferenzobjekt mittels Videosensorik (5, 7, 9) erkannt
wird.

3. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, wobei die
bestimmten aktuellen fahrzeugspezifischen Orientie-
rungsdaten (17, 19) verifiziert werden basierend auf
Orientierungsmodelldaten, die unabhangig von dem
Referenzobjekt (21, 25, 29) ermittelt werden.

4. Verfahren nach Anspruch 3, wobei die Orien-
tierungsmodelldaten Daten von einer Inertialsenso-
rik, Kartendaten und/oder Orientierungsdaten ande-
rer Referenzobjekte (21, 25, 29) beinhalten.

5. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 4,

wobei die zu bestimmenden aktuellen fahrzeugspe-
zifischen Orientierungsdaten absolute lokale Fahr-
bahnorientierungsdaten beinhalten und wobei das
Verfahren ferner die folgende Schritte aufweist:
Messen einer aktuellen relativen Fahrzeugorientie-
rung relativ zu einer lokalen Fahrbahnorientierung
(7);
Bestimmen der absoluten lokalen Fahrbahnorientie-
rungsdaten basierend auf der ermittelten aktuellen
relativen Fahrzeugorientierung und der ermittelten
Orientierung des Referenzobjektes (21, 25, 29).

6. Verfahren nach Anspruch 5, wobei die relative
Fahrzeugorientierung durch eine Bestimmung einer
Chassisposition (33) des Fahrzeugs (3) relativ zu ak-
tuellen Positionen von Radern (13) des Fahrzeugs (3)
ermittelt wird.

7. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 4,
wobei die zu bestimmenden aktuellen fahrzeugspezi-
fischen Orientierungsdaten aktuelle relative Fahrzeu-
gorientierungsdaten beinhalten und wobei das Ver-
fahren ferner die folgende Schritte aufweist:
Ermitteln einer absoluten lokalen Fahrbahnorientie-
rung (17);
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Bestimmen der aktuellen relativen Fahrzeugorientie-
rungsdaten relativ zu der ermittelten lokalen Fahr-
bahnorientierung basierend auf der ermittelten abso-
luten lokalen Fahrbahnorientierung (17) und der er-
mittelten Orientierung des Referenzobjektes (21, 25,
29).

8. Verfahren nach Anspruch 7, wobei die absolu-
te lokale Fahrbahnorientierung (17) aus einer Daten-
bank ermittelt wird.

9. Vorrichtung (1) zum Bestimmen aktueller fahr-
zeugspezifischer Orientierungsdaten (17, 19) fir ein
Fahrzeug (3) relativ zu einem Weltkoordinatensys-
tem, aufweisend:
ein in dem Fahrzeug (3) montiertes Objekterken-
nungssystem (2); und
ein Datenverarbeitungssystem (11);
dadurch gekennzeichnet, dass die Vorrichtung (1)
dazu ausgebildet ist, ein Verfahren gemafR einem der
Anspriiche 1 bis 7 auszufihren.

10. Computerprogrammprodukt, dadurch gekenn-
zeichnet, dass das Computerprogrammprodukt dazu
ausgebildet ist, wenn es auf einem Computer ausge-
fihrt wird, ein Verfahren gemal einem der Anspri-
che 1 bis 7 auszufiihren.

11. Computerlesbares Medium dadurch gekenn-
zeichnet, dass auf dem computerlesbaren Medium
ein Computerprogrammprodukt gemafl Anspruch 9
gespeichert ist.

Es folgt ein Blatt Zeichnungen
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