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(54) Bezeichnung: Verfahren zum Bestimmen zumindest einer Projektionsfläche in einer Umgebung eines
Kraftfahrzeugs

(57) Zusammenfassung: Die Erfindung betrifft ein Verfahren
zum Bestimmen zumindest einer Projektionsfläche (5) in ei-
ner Umgebung (7) eines Kraftfahrzeugs (1) zur Projektion
von zumindest einer Information (9) durch eine Projektions-
vorrichtung (11) des Kraftfahrzeugs (1) auf die Projektions-
fläche (5), dadurch gekennzeichnet, dass die Umgebung (7)
des Kraftfahrzeugs (1) durch zumindest eine Erfassungsein-
richtung (15) des Kraftfahrzeugs (1) erfasst wird, wobei die
Erfassungseinrichtung (15) in der Umgebung (7) nach Flä-
chen sucht, und wobei, wenn die Erfassungseinrichtung (15)
wenigstens eine Fläche in der Umgebung (7) erkennt, an-
hand von Daten der Erfassungseinrichtung (15) geprüft wird,
ob die wenigstens eine in der Umgebung (7) erkannte Flä-
che als Projektionsfläche (5) verwendbar ist.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum Be-
stimmen zumindest einer Projektionsfläche in einer
Umgebung eines Kraftfahrzeugs zur Projektion von
zumindest einer Information durch eine Projektions-
vorrichtung des Kraftfahrzeugs auf die Projektionsflä-
che.

[0002] Aus dem Stand der Technik sind Verfah-
ren zum Projizieren zumindest einer Information
auf eine Projektionsfläche in einer Umgebung ei-
nes Kraftfahrzeugs bekannt. Die Offenlegungsschrift
DE 10 2014 100 579 A1 beschreibt ein Verfahren, bei
welchem mittels einer Projektionsvorrichtung eines
Kraftfahrzeugs eine Information in Form von Licht,
insbesondere ein Beleuchtungsmuster, auf eine Pro-
jektionsfläche in einer Umgebung des Kraftfahrzeugs
projiziert wird. Das von der Projektionsfläche, insbe-
sondere einer Wand oder Fahrbahn, reflektierte Licht
wird durch eine Erfassungseinrichtung des Kraftfahr-
zeugs erfasst und ausgewertet. Anhand des ausge-
werteten reflektierten Lichts wird zumindest eine In-
formation über die Projektionsfläche, insbesondere
eine Information über eine Eigenschaft der Oberflä-
che oder eine Neigung der Projektionsfläche, ermit-
telt. Es ist auch bekannt, für einen Insassen oder Fah-
rer des Kraftfahrzeugs relevante Informationen, bei-
spielsweise Symbole oder dergleichen, auf eine Pro-
jektionsfläche zu projizieren und damit für den Insas-
sen oder Fahrer darzustellen. Problematisch dabei
ist, dass die Projektion gegebenenfalls auf einer Pro-
jektionsfläche erfolgen kann, die hierzu aus verschie-
denen Gründen nicht geeignet ist, beispielsweise weil
durch die Projektion andere Verkehrsteilnehmer ge-
fährdet werden. Dies ist insbesondere der Fall, wenn
es sich bei der Projektionsfläche um eine Fläche ei-
nes anderen Fahrzeugs, beispielsweise auf oder an
einer Plane eines Lastkraftwagens, handelt.

[0003] Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ein
Verfahren zu schaffen, bei welchem die genannten
Nachteile nicht auftreten.

[0004] Die Aufgabe wird gelöst, indem ein Verfahren
mit den Schritten des Anspruchs 1 geschaffen wird.
Vorteilhafte Ausgestaltungen ergeben sich aus den
Unteransprüchen.

[0005] Die Aufgabe wird insbesondere gelöst, indem
eine Umgebung des Kraftfahrzeugs durch zumindest
eine Erfassungseinrichtung des Kraftfahrzeugs er-
fasst wird, wobei die Erfassungseinrichtung in der
Umgebung nach Flächen sucht, und wobei, wenn
die Erfassungseinrichtung wenigstens eine Fläche in
der Umgebung erkennt, anhand von Daten der Erfas-
sungseinrichtung geprüft wird, ob die wenigstens ei-
ne in der Umgebung erkannte Fläche als Projektions-
fläche verwendbar ist. Dadurch ergibt sich der Vor-
teil, dass lediglich solche in der Umgebung erkann-

ten Flächen als Projektionsflächen bestimmt oder se-
lektiert werden, welche auch für eine Projektion einer
Information verwendbar oder geeignet sind. Eine für
eine Projektion einer Information verwendbare Pro-
jektionsfläche ist dabei als eine Fläche zu verstehen,
auf der eine projizierte oder zu projizierende Informa-
tion ohne Gefährdung des Straßenverkehrs und vor-
zugsweise vollständig und/oder deutlich abbildbar ist.
Dies gewährleistet, dass ein Benutzer des Kraftfahr-
zeugs die projizierte oder zu projizierende Informa-
tion insbesondere vollständig und/oder deutlich auf
der Projektionsfläche erkennen kann. Dadurch wird
es ihm beispielsweise ermöglicht, sein Fahrverhal-
ten in Abhängigkeit von der projizierten Information
vorteilhaft anzupassen. Vorzugsweise werden meh-
rere oder zumindest eine vorgebbare Anzahl von Pro-
jektionsflächen in der Umgebung bestimmt. Bevor-
zugt erfolgt die Prüfung der Umgebung auf verwend-
bare Projektionsflächen kontinuierlich während eines
Fahrvorganges oder eines aktiven Betriebszustan-
des des Kraftfahrzeugs.

[0006] „Fläche“ bedeutet hierbei insbesondere ei-
ne zweidimensionale Oberfläche eines insbesonde-
re dreidimensionalen Objektes in der Umgebung,
beispielsweise die Oberfläche der von dem Kraft-
fahrzeug befahrenen Fahrbahn, die eines Gebäudes
oder eines Verkehrsschildes. Unter „Umgebung“ ist
hierbei insbesondere eine äußere Umgebung des
Kraftfahrzeugs zu verstehen. „Information“ bedeutet
hierbei insbesondere eine durch Licht projizierte oder
projizierbare Information, beispielsweise ein Symbol,
ein Bild, ein Video und/oder eine Informationsdarstel-
lung, beispielsweise in Form zumindest eines Buch-
stabens und/oder zumindest einer Zahl.

[0007] Die Erfassungseinrichtung ist vorzugsweise
ein bildgebender Sensor, beispielsweise ein Kame-
rasensor.

[0008] Gemäß einer Weiterbildung der Erfindung ist
vorgesehen, dass eine flächige Ausdehnung, eine
Position, eine Beschaffenheit und/oder ein Abstand
der erkannten Fläche zu dem Kraftfahrzeug bestimmt
wird/werden. Dies hat den Vorteil, dass wesentliche
qualitative und/oder quantitative Eigenschaften ei-
ner erkannten Fläche ermittelt werden. Anhand die-
ser Eigenschaften kann besonders zuverlässig die
Verwendbarkeit der Fläche als Projektionsfläche be-
stimmt werden. So wird eine erkannte Fläche vor-
zugsweise dann als Projektionsfläche verwendbar
bestimmt, wenn die bestimmte flächige Ausdehnung
einer vorgebbaren Mindestausdehnung entspricht.
Als Beschaffenheit der Fläche wird insbesondere ei-
ne optische Eigenschaft, insbesondere eine Reflexi-
ons- und/oder Streueigenschaft der Oberfläche be-
stimmt, beispielsweise deren Rauheit, deren Trans-
parenz und/oder deren Farbe.
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[0009] Gemäß einer Weiterbildung der Erfindung ist
vorgesehen, dass wenn die wenigstens eine erkann-
te Fläche als Projektionsfläche verwendbar ist, zu-
mindest eine Information auf die Projektionsfläche
projiziert wird, wobei zumindest eine Eigenschaft der
Projektion in Abhängigkeit von der flächigen Ausdeh-
nung, der Position, der Beschaffenheit und/oder des
Abstandes der Projektionsfläche zu dem Kraftfahr-
zeug angepasst wird. Der Vorteil hierbei ist, dass
die Projektion der Information nur bei einer Verwend-
barkeit der Fläche als Projektionsfläche durchgeführt
wird. Eine Projektion einer Information auf eine unge-
eignete, beispielsweise eine zu kleine oder zu schma-
le Fläche, wird somit vermieden. Vorzugsweise er-
folgt die Anpassung der Eigenschaft der Projektion
derart, dass durch die Anpassung die projizierte In-
formation insbesondere vollständig und deutlich auf
die als Projektionsfläche verwendbare Fläche proji-
ziert wird. Sie kann somit auch deutlich und vollstän-
dig durch den Benutzer des Kraftfahrzeugs erkannt
werden.

[0010] Gemäß einer Weiterbildung der Erfindung ist
vorgesehen, dass als Eigenschaft der Projektion eine
Größe und/oder ein Fokus der Projektion angepasst
wird/werden. Hierdurch ergibt sich der Vorteil, dass
die Anpassung der Eigenschaft auf einfache Art und
Weise erfolgt. Vorzugsweise wird die Größe der Pro-
jektion an die erfasste flächige Ausdehnung der Pro-
jektionsfläche angepasst. Bevorzugt wird in Abhän-
gigkeit der Größe der Projektion oder der Projektions-
fläche und/oder des Abstandes der Projektionsfläche
zu dem Kraftfahrzeug der Fokus angepasst, so dass
eine scharfe oder deutliche Projektion erfolgt.

[0011] Gemäß einer Weiterbildung der Erfindung ist
vorgesehen, dass anhand der Daten der Erfassungs-
einrichtung geprüft wird, ob die wenigstens eine er-
kannte Fläche eine Fläche eines Verkehrsteilneh-
mers ist. Der Vorteil hierbei ist, dass eine besonders
genaue Bestimmung der erkannten Fläche, insbe-
sondere eine Identifikation der erkannten Fläche, er-
folgt. Verkehrsteilnehmer bedeutet hierbei insbeson-
dere ein weiteres Kraftfahrzeug oder Fahrzeug, ei-
ne Person und/oder ein zufällig mit dem Straßenver-
kehr wechselwirkendes Tier. Vorzugsweise wird zu-
sätzlich anhand der Daten der Erfassungseinrichtung
geprüft, ob die wenigstens eine erkannte Fläche eine
Fläche eines kritischen Objektes, beispielsweise ei-
nes auf der Fahrbahn befindlichen Hindernisses, ist.
Bevorzugt wird ein Insasse des Kraftfahrzeugs, ins-
besondere der Fahrer, über das kritische Objekt in-
formiert oder auf das kritische Objekt hingewiesen,
wenn ein solches erkannt wird, oder wenn eine er-
kannte Fläche als Fläche eines kritischen Objekts er-
kannt wird.

[0012] Gemäß einer Weiterbildung der Erfindung ist
vorgesehen, dass wenigstens eine erkannte Fläche
als nicht als Projektionsfläche verwendbar bestimmt

wird, wenn die wenigstens eine erkannte Fläche die
Fläche eines Verkehrsteilnehmers ist. Der Vorteil
hierbei ist, dass eine Klassifizierung oder Bestim-
mung des Verkehrsteilnehmers als Projektionsfläche
verhindert wird.

[0013] Gemäß einer Weiterbildung der Erfindung ist
vorgesehen, dass eine Projektion nicht durchgeführt
wird, wenn die wenigstens eine erkannte Fläche
als nicht als Projektionsfläche verwendbar bestimmt
wird. Dabei ergibt sich der Vorteil, dass eine Gefahr
für einen Verkehrsteilnehmer, durch die Projektion
geblendet oder gestört zu werden, vermindert oder
sogar beseitigt wird. Eine Beeinträchtigung der Ver-
kehrssicherheit wird somit minimiert.

[0014] Gemäß einer Weiterbildung der Erfindung ist
vorgesehen, dass die Erfassungseinrichtung anhand
von Daten der Projektionsvorrichtung bestimmt, ob
und vorzugsweise wo momentan eine Projektion auf
eine Projektionsfläche erfolgt. Dadurch ergibt sich der
Vorteil, dass die Erfassungseinrichtung anhand der
Daten der Projektionsvorrichtung in der Lage ist, eine
durch die Projektionsvorrichtung projizierte Projekti-
on von einer realen Fläche in der Umgebung, also ei-
ner Oberfläche eines dreidimensionalen Objektes, zu
unterscheiden. Dies minimiert die Gefahr, dass eine
Projektion als reale Fläche eines Objektes fehjinter-
pretiert wird. „Momentan“ bedeutet hierbei, dass die
Projektion durch die Projektionsvorrichtung zu dem-
selben Zeitpunkt erfolgt wie die Erfassung der Umge-
bung durch die Erfassungseinrichtung.

[0015] Gemäß einer Weiterbildung der Erfindung ist
vorgesehen, dass die Erfassungseinrichtung die Tat-
sache, dass eine Projektion erfolgt und/oder die Pro-
jektion selbst bei der Erfassung der Umgebung be-
rücksichtigt. Dadurch ergibt sich der Vorteil, dass ei-
ne erfasste Projektion von der Erfassungseinrichtung
nicht selbst wiederum als Fläche oder Projektions-
fläche bestimmt wird. Dies gewährleistet, dass kri-
tische Rückkopplungseffekte, welche insbesondere
dann auftreten können, wenn eine Projektion selbst
als Projektionsfläche erkannt wird, verhindert wer-
den.

[0016] Gemäß einer Weiterbildung der Erfindung
ist schließlich vorgesehen, dass Informationen zur
Identifizierung und/oder Lokalisierung einer erkann-
ten und als Projektionsfläche verwendbaren Fläche
zumindest zeitweise abgespeichert werden. Der Vor-
teil hierbei ist, das zumindest eine bereits bestimm-
te Projektionsfläche auf einfache Art und Weise, ins-
besondere bei einer Wiederinbetriebnahme oder In-
betriebnahme des Kraftfahrzeugs, erneut als Projek-
tionsfläche bestimmt wird oder zumindest bestimmt
werden kann, ohne dass es einer neuerlichen Su-
che oder Erkennung bedarf. Um zu bestimmen, ob
die abgespeicherten Informationen bei Inbetriebnah-
me oder Wiederinbetriebnahme des Kraftfahrzeugs
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mit Informationen bezüglich einer aktuell erfassten
Umgebung übereinstimmen, werden die Informatio-
nen oder Daten vorzugsweise durch ein Steuerge-
rät des Kraftfahrzeugs miteinander verglichen. Mit-
hilfe der gespeicherten Informationen kann auch ge-
währleistet werden, dass eine Projektionsfläche auch
dann bestimmt werden kann, wenn sich das Kraft-
fahrzeug nicht bewegt und somit ein Flächensuchal-
gorithmus sowie ein Algorithmus zur Bestimmung ei-
ner Projektionsfläche gegebenenfalls nicht wirksam
sein kann.

[0017] Die Aufgabe wird auch gelöst, indem eine
Vorrichtung zum Bestimmen zumindest einer Projek-
tionsfläche in einer Umgebung eines Kraftfahrzeugs
zur Projektion zumindest einer Information durch zu-
mindest eine Projektionsvorrichtung des Kraftfahr-
zeugs auf die Projektionsfläche geschaffen wird. Die
Vorrichtung zeichnet sich durch zumindest eine Er-
fassungseinrichtung zur Erfassung der Umgebung
und zumindest ein Steuergerät aus, das dazu aus-
gebildet ist, ein erfindungsgemäßes Verfahren oder
ein Verfahren nach einer der zuvor beschriebenen
Ausführungsformen durchzuführen. Es ergeben sich
hierbei insbesondere die bereits genannten Vorteile.

[0018] Die Aufgabe wird darüber hinaus auch ge-
löst, indem ein Kraftfahrzeug geschaffen wird, wel-
ches gekennzeichnet ist durch die beschriebene Vor-
richtung. Es ergeben sich dabei insbesondere die be-
reits genannten Vorteile.

[0019] Die Erfindung wird im Folgenden anhand der
Zeichnung näher erläutert. Dabei zeigen:

Fig. 1 ein Ausführungsbeispiel eines Kraftfahr-
zeugs mit einer Vorrichtung zum Bestimmen zu-
mindest einer Projektionsfläche in einer Umge-
bung des Kraftfahrzeugs in einer schematischen
Darstellung, und

Fig. 2 ein Ablaufdiagramm zur Durchführung ei-
ner Ausführungsform eines Verfahrens zum Be-
stimmen einer Projektionsfläche.

[0020] Fig. 1 zeigt ein Kraftfahrzeug 1 mit einer Vor-
richtung 3 zum Bestimmen zumindest einer Projekti-
onsfläche 5 in einer Umgebung 7 des Kraftfahrzeugs
1 zur Projektion zumindest einer Information 9 auf
die Projektionsfläche 5. Die Projektion erfolgt vorlie-
gend durch eine Projektionsvorrichtung 11 oder Be-
leuchtungsvorrichtung, insbesondere zumindest ei-
nen vorzugsweise hochauflösenden Scheinwerfer 13
des Kraftfahrzeugs 1. Die Vorrichtung 3 weist eine Er-
fassungseinrichtung 15 zur Erfassung der Umgebung
7 und zumindest ein Steuergerät 17 auf. Alternativ
ist die Erfassungseinrichtung 15 eine Erfassungsein-
richtung 15 des Kraftfahrzeugs 1. Die Erfassungsein-
richtung 15 ist vorzugsweise als bildgebender Sensor
ausgebildet, beispielsweise als Kamerasensor oder
Infrarotsensor.

[0021] Das Steuergerät 17 ist vorzugsweise dazu
ausgebildet, Daten, insbesondere Bilddaten, der Er-
fassungseinrichtung 15 auszuwerten, beispielswei-
se durch einen in dem Steuergerät 17 implementier-
ten Auswertealgorithmus, insbesondere Bildverarbei-
tungsalgorithmus. In Abhängigkeit der ausgewerte-
ten Daten steuert das Steuergerät 17 die Projektions-
vorrichtung 11 zum Projizieren der Information 9 an.

[0022] „Umgebung“ bedeutet hierbei eine äußere
Umgebung 7 des Kraftfahrzeugs 1, welche in Vor-
wärtsfahrtrichtung, dargestellt durch einen Pfeil 20,
in Rückwärtsfahrtrichtung und/oder seitlich des Kraft-
fahrzeugs 1 durch die Erfassungseinrichtung 15 er-
fasst wird. Die Erfassungseinrichtung 15 ist beispiels-
weise in Fahrtrichtung ausgerichtet an dem Kraft-
fahrzeug 1 angeordnet. Vorliegend werden gemäß
dem Ausführungsbeispiel durch die Erfassungsein-
richtung 15 in der Umgebung 7 eine Fahrbahn 21, ein
Gebäude 23, insbesondere eine Gebäudewand, ein
Schild 25 und ein Verkehrsteilnehmer 27 erfasst.

[0023] Die Projektionsfläche 9 ist vorliegend die
Wand des Gebäudes 23. Alternativ oder zusätzlich
erfolgt eine Projektion auf eine andere für eine Pro-
jektion geeignete oder verwendbare Oberfläche in
der erfassten Umgebung 7 des Kraftfahrzeugs 1.

[0024] Das Kraftfahrzeug 1 ist insbesondere ein Per-
sonenkraftwagen, ein Lastkraftwagen, ein Nutzfahr-
zeug oder ein Motorrad. Es können jedoch auch an-
dere Fahrzeuge, bei welchen eine Umgebung 7 zur
Projektion einer Information 9 erfasst wird, verwendet
werden.

[0025] Fig. 2 zeigt ein Ablaufdiagramm gemäß einer
Ausführungsform zur Durchführung eines Verfahrens
zum Bestimmen zumindest einer Projektionsfläche 5
in einer Umgebung 7 eines Kraftfahrzeugs 1 zur Pro-
jektion von zumindest einer Information 9 durch eine
Projektionsvorrichtung 11 des Kraftfahrzeugs 1.

[0026] Dazu wird in einem ersten Schritt S1 die Um-
gebung 7 des Kraftfahrzeugs 1 insbesondere durch
die die Umgebung 7 erfassende Erfassungseinrich-
tung 15 erfasst. Dabei sucht die Erfassungseinrich-
tung 15 in der Umgebung 7 nach Flächen, wobei,
wenn die Erfassungseinrichtung 15 wenigstens ei-
ne Fläche in der Umgebung 7 erkennt, anhand von
Daten der Erfassungseinrichtung 15 geprüft wird, ob
die wenigstens eine in der Umgebung 7 erkannte
Fläche als Projektionsfläche 5 verwendbar ist. Die
Erkennung zumindest der einen Fläche wird vor-
zugsweise durch einen in einem Steuergerät 17 des
Kraftfahrzeugs 1 vorhandenen und/oder einen zur
Verarbeitung von Daten der Erfassungseinrichtung
15 ausgebildeten Prozessor, beispielsweise einen
Mikrocontroller, sowie einen gespeicherten Bildver-
arbeitungs- und/oder Mustererkennungsalgorithmus
durchgeführt.
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[0027] Bevorzugt werden zur Erkennung einer Flä-
che einzelne beobachtete Bildpunkte in einem durch
die Erfassungseinrichtung 15, insbesondere den Ka-
merasensor, erfassten Kamerabild während eines
Fahrvorganges bestimmt und anhand der bestimm-
ten Bildpunkte Flussvektoren berechnet, welche die
Bewegung der Bildpunkte beschreiben. Vorzugswei-
se wird dabei aus zumindest zwei nacheinander oder
in einem vorgebbaren Zeitabstand erfassten Kame-
rabildern zumindest ein Flussvektor eines jeweiligen
bestimmten Bildpunktes berechnet. Unter Berück-
sichtigung der Bewegung, beispielsweise der Bewe-
gungsrichtung und/oder Bewegungsgeschwindigkeit
des Kraftfahrzeugs 1, werden dann durch das Steu-
ergerät 17 und/oder den Prozessor auf Basis des be-
rechneten Flussvektors oder der Flussvektoren die
Flächen in der Umgebung 7 ermittelt.

[0028] Wenn die Erfassungseinrichtung 15 wenigs-
tens eine Fläche in der Umgebung 7 erkennt, wird
in einem zweiten Schritt S2 anhand der Daten der
Erfassungseinrichtung 15, vorzugsweise durch das
Steuergerät 17 und/oder den Prozessor geprüft, ob
die wenigstens eine in der Umgebung 7 erkannte
Fläche als Projektionsfläche 5 verwendbar ist. Da-
zu wird/werden vorzugsweise eine flächige Ausdeh-
nung, eine Position, eine Beschaffenheit und/oder ein
Abstand der erkannten Fläche zu dem Kraftfahrzeug
1 vorzugsweise durch den Bildverarbeitungs- und/
oder Mustererkennungsalgorithmus bestimmt. Alter-
nativ wird der Abstand durch eine Sensoreinrichtung,
insbesondere einen Ultraschallsensor, bestimmt, wo-
bei die Daten des Ultraschallsensors zu deren Aus-
wertung vorzugsweise an das Steuergerät 17 über-
mittelt werden.

[0029] Vorzugsweise wird eine minimale flächige
Ausdehnung für die erkannte Fläche insbesondere
durch das Steuergerät 17 vorgegeben. Diese vorge-
gebene minimale flächige Ausdehnung wird vorzugs-
weise mit der bestimmten flächigen Ausdehnung ver-
glichen. Wird bei dem Vergleich als Ergebnis erhal-
ten, dass die erkannte Fläche beispielsweise eine flä-
chige Ausdehnung aufweist, welche kleiner als die
vorgegebene minimale flächige Ausdehnung ist, so
wird die erkannte Fläche als nicht als Projektionsflä-
che 5 verwendbar bestimmt. Vorzugsweise werden in
Bezug auf den Abstand ein Minimal- und/oder Maxi-
malabstand der erkannten Fläche zu dem Kraftfahr-
zeug 1 vorgegeben und mit dem erfassten Abstand
verglichen. Ist der erfasste Abstand beispielsweise
größer als der Maximalabstand, so wird die erkannte
Fläche als nicht als Projektionsfläche 5 verwendbar
bestimmt. Bevorzugt ist vorgesehen, dass in Bezug
auf die Beschaffenheit die erkannte Fläche darauf ge-
prüft wird, ob diese eine vorgegebene Beschaffen-
heit aufweist. Wird beispielsweise vorgegeben, dass
die Fläche lichtundurchlässig sein soll, und wird er-
kannt, dass die Fläche lichtdurchlässig oder trans-
parent ist, so wird die erkannte Fläche vorzugswei-

se als nicht als Projektionsfläche 5 verwendbar be-
stimmt. Vorzugsweise werden mehrere Objekte oder
Flächen auf ihre Verwendbarkeit als Projektionsflä-
che 5 gleichzeitig geprüft.

[0030] Wird in der Umgebung 7 keine einzige als
Projektionsfläche 5 verwendbare Fläche bestimmt,
wird eine Projektion nicht durchgeführt, und das Ver-
fahren wird über eine erste Schleife (n) bei dem ers-
ten Schritt S1 fortgesetzt. Wird hingegen zumindest
eine als Projektionsfläche 5 verwendbare Fläche in
der Umgebung 7 bestimmt, so wird gemäß einem
ersten Pfad (j) in einem drittem Schritt S3 anhand
der Daten der Erfassungseinrichtung 15 geprüft, ob
die wenigstens eine erkannte Fläche eine Fläche ei-
nes Verkehrsteilnehmers 27 ist. Zur Bestimmung, ob
die erkannte Fläche die Fläche eines Verkehrsteil-
nehmers 27 ist, werden vorzugsweise die erkann-
ten Flächen oder die Daten der Erfassungseinrich-
tung 15 mit Musterflächen oder Musterdaten, wel-
che vorzugsweise in dem Steuergerät 17 hinterlegt
sind, und welche beispielsweise geometrische Mus-
ter von Kraftfahrzeugen 1 und/oder anderen Ver-
kehrsteilnehmern beschreiben, verglichen. Wird auf-
grund des Vergleichs erkannt, dass die erfasste Flä-
che oder Projektionsfläche 5 einer Musterfläche, bei-
spielsweise der Musterfläche eines Kraftfahrzeugs 1
zumindest im Wesentlichen entspricht, so wird be-
stimmt, dass die wenigstens eine erkannte Fläche die
Fläche eines Verkehrsteilnehmers 27 ist.

[0031] Wenn die wenigstens eine erkannte Fläche
die Fläche eines Verkehrsteilnehmers 27 ist, so wird
die wenigstens eine erkannte Fläche als nicht als Pro-
jektionsfläche 5 verwendbar bestimmt. Dabei wird ei-
ne Projektion nicht durchgeführt, wenn die wenigs-
tens eine erkannte Fläche als nicht als Projektions-
fläche 5 verwendbar bestimmt wird. Das Verfahren
wird dann in einer zweiten Schleife (n) bei dem ersten
Schritt S1 fortgesetzt.

[0032] Wird jedoch bestimmt, dass die wenigstens
eine erkannte Fläche keinem Verkehrsteilnehmer 27
zugeordnet und damit als Projektionsfläche 5 ver-
wendbar ist, wird gemäß einem zweiten Pfad (j) in
einem vierten Schritt S4 zumindest eine Information
9 auf die Projektionsfläche 5 projiziert, wobei zumin-
dest eine Eigenschaft der Projektion der Information
in Abhängigkeit von der flächigen Ausdehnung, der
Position, der Beschaffenheit und/oder des Abstandes
der Projektionsfläche 5 zu dem Kraftfahrzeug 1 ange-
passt wird. Dazu wird/werden als Eigenschaft insbe-
sondere eine Größe und/oder ein Fokus der Projek-
tion anpasst. Vorzugsweise steuert das Steuergerät
17 in Abhängigkeit der Daten der Erfassungseinrich-
tung 15 die Projektionsvorrichtung 11, insbesondere
eine Beleuchtungseinrichtung wie beispielsweise zu-
mindest einen Frontscheinwerfer des Kraftfahrzeugs
1 an, um die Information 9 zu projizieren. Dies ge-
währleistet, dass die Information 9 automatisch und
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insbesondere vollständig und deutlich auf die Projek-
tionsfläche 5 projiziert wird.

[0033] Optional bestimmt die Erfassungseinrichtung
15 insbesondere vor der Projektion anhand von Da-
ten der Projektionsvorrichtung 11, ob momentan ei-
ne Projektion auf eine Projektionsfläche 5 erfolgt. Die
Projektionsvorrichtung 11 wird somit vorzugsweise
zum einen insbesondere auf einen aktiven oder inak-
tiven Betriebszustand überwacht. Wird erkannt, dass
die Projektionsvorrichtung 11 in einem aktiven Be-
triebszustand betrieben wird, so wird zum anderen
geprüft, ob die aktive Projektionsvorrichtung 11 be-
reits eine Information 9 auf die als Projektionsfläche 5
bestimmte Fläche projiziert. Dies gewährleistet, dass
eine Verwechslung eines realen Objektes mit einer
Projektion verhindert wird.

[0034] In einem nächsten Schritt wird die Tatsache,
dass eine Projektion erfolgt und/oder die Projektion
selbst bei der Erfassung der Umgebung 7 durch die
Erfassungseinrichtung 15 berücksichtigt. Eine Infor-
mation 9 wird somit nicht auf die Projektionsfläche 5
projiziert, wenn die Projektionsfläche 5 selbst als Pro-
jektion erkannt wurde. Vorzugsweise erfolgt die Be-
stimmung mittels eines Algorithmus, durch welchen
ein Ansteuersignal an die Projektionsvorrichtung 11
übermittelt wird, um Rückkopplungseffekte, welche
durch ein mehrfaches Projizieren ein und derselben
Projektion entstehen können, vermieden wird.

[0035] Alternativ oder zusätzlich werden Informatio-
nen zur Identifizierung und/oder Lokalisierung einer
erkannten und als Projektionsfläche 5 verwendbaren
Fläche zumindest zeitweise, vorzugsweise in einem
Speicher des Steuergeräts 17, abgespeichert. Da-
durch können Flächen auch dann erkannt werden,
wenn sich das Kraftfahrzeug 1 im Stillstand befindet
oder wenn es nach dem Stillstand wieder in Betrieb
genommen wird.

[0036] Mit dem hier vorgeschlagenen Verfahren so-
wie der hier vorgeschlagenen Vorrichtung wird eine
insbesondere effektive Möglichkeit geschaffen, in ei-
ner Umgebung 7 eines Kraftfahrzeugs 1 mögliche
Projektionsflächen 5 zu identifizieren. Zudem wird da-
bei auf zuverlässige Art und Weise gewährleistet,
dass Verkehrsteilnehmer 27 nicht als mögliche Pro-
jektionsflächen 5 bestimmt werden.
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Patentansprüche

1.  Verfahren zum Bestimmen zumindest einer Pro-
jektionsfläche (5) in einer Umgebung (7) eines Kraft-
fahrzeugs (1) zur Projektion von zumindest einer In-
formation (9) durch eine Projektionsvorrichtung (11)
des Kraftfahrzeugs (1) auf die Projektionsfläche (5),
dadurch gekennzeichnet, dass die Umgebung (7)
des Kraftfahrzeugs (1) durch zumindest eine Erfas-
sungseinrichtung (15) des Kraftfahrzeugs (1) erfasst
wird, wobei die Erfassungseinrichtung (15) in der Um-
gebung (7) nach Flächen sucht, und wobei, wenn die
Erfassungseinrichtung (15) wenigstens eine Fläche
in der Umgebung (7) erkennt, anhand von Daten der
Erfassungseinrichtung (15) geprüft wird, ob die we-
nigstens eine in der Umgebung (7) erkannte Fläche
als Projektionsfläche (5) verwendbar ist.

2.  Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass für die erkannte Fläche eine flächige
Ausdehnung, eine Position, eine Beschaffenheit und/
oder ein Abstand zu dem Kraftfahrzeug (1) bestimmt
wird/werden.

3.  Verfahren nach einem der vorhergehenden An-
sprüche, dadurch gekennzeichnet, dass wenn die
wenigstens eine erkannte Fläche als Projektionsflä-
che (5) verwendbar ist, zumindest eine Information
(9) auf die Projektionsfläche (5) projiziert wird, wobei
zumindest eine Eigenschaft der Projektion der Infor-
mation (9) in Abhängigkeit von der flächigen Ausdeh-
nung, der Position, der Beschaffenheit und/oder des
Abstandes der Projektionsfläche (5) zu dem Kraft-
fahrzeug (1) angepasst wird.

4.  Verfahren nach Anspruch 3, dadurch gekenn-
zeichnet, dass als Eigenschaft eine Größe und/oder
ein Fokus der Projektion angepasst wird/werden.

5.  Verfahren nach einem der vorhergehenden An-
sprüche, dadurch gekennzeichnet, dass anhand
der Daten der Erfassungseinrichtung geprüft wird, ob
die wenigstens eine erkannte Fläche eine Fläche ei-
nes Verkehrsteilnehmers (27) ist.

6.  Verfahren nach Anspruch 5, dadurch gekenn-
zeichnet, dass wenigstens eine erkannte Fläche als
nicht als Projektionsfläche (5) verwendbar bestimmt
wird, wenn die wenigstens eine erkannte Fläche die
Fläche eines Verkehrsteilnehmers (27) ist.

7.  Verfahren einem der vorhergehenden Ansprü-
che, dadurch gekennzeichnet, dass eine Projektion
nicht durchgeführt wird, wenn die wenigstens eine er-
kannte Fläche als nicht als Projektionsfläche (5) ver-
wendbar bestimmt wird.

8.  Verfahren nach einem der vorhergehenden An-
sprüche, dadurch gekennzeichnet, dass die Erfas-
sungseinrichtung (15) anhand von Daten der Projek-

tionsvorrichtung (11) bestimmt, ob momentan eine
Projektion auf eine Projektionsfläche (5) erfolgt.

9.  Verfahren nach Anspruch 8, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Erfassungseinrichtung (15) die
Tatsache, dass eine Projektion erfolgt und/oder die
Projektion selbst bei der Erfassung der Umgebung (7)
berücksichtigt.

10.  Verfahren nach einem der vorhergehenden An-
sprüche, dadurch gekennzeichnet, dass Informatio-
nen zur Identifizierung und/oder Lokalisierung einer
erkannten und als Projektionsfläche (5) verwendba-
ren Fläche zumindest zeitweise abgespeichert wer-
den.

Es folgen 2 Seiten Zeichnungen
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Anhängende Zeichnungen
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