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Beschreibung

QUERVERWEIS AUF EINE VERWANDTE
ANMELDUNG

[0001] Die vorliegende Anmeldung beansprucht die
Prioritdt der koreanischen Patentanmeldung Nr.
10-2022-0145278, eingereicht am 03. November
2022, deren gesamter Inhalt durch diese Bezug-
nahme fiir alle Zwecke in die vorliegende Anmeldung
aufgenommen wird.

Technisches Gebiet

[0002] Die vorliegende Offenbarung bezieht sich auf
eine Vorrichtung zur Steuerung von Platooning, die
Verstarkungslernen durchfiihrt, so dass Platooning
stabil und effizient durchgefiihrt werden kann, und
ein Verfahren zur Steuerung von Platooning.

Hintergrund

[0003] Im Allgemeinen bedeutet Platooning, dass
eine Vielzahl von Fahrzeugen, die zu einer Gruppe
zusammengefasst sind, Fahrinformationen unterei-
nander austauschen und unter Berlcksichtigung
einer aulReren Umgebung auf einer Stralle fahren.

[0004] Um Platooning stabil durchflihren zu kénnen,
ist es wichtig, einen Abstand zwischen Platooning-
Fahrzeugen einzuhalten und ein hinteres Fahrzeug
zu steuern, dass es dem Fahrweg eines vorderen
Fahrzeugs folgt.

[0005] Ein autonomes Fahrsystem kann Verstar-
kungslernen fir Platooning durchflihren, so dass
ein autonomes Fahrzeug wahrend des Platooning
eine optimale Aktion durchfiihrt.

[0006] Beim Verstarkungslernen, das zu den Metho-
den des maschinellen Lernens gehort, wird durch
Versuch und Irrtum gelernt, welche Aktion in einem
aktuellen Zustand optimal ist. Jedes Mal, wenn eine
Aktion ausgefuhrt wird, wird eine Belohnung
gewahrt, und das Lernen geht in die Richtung,
diese Belohnung zu maximieren.

[0007] Die vorstehenden Ausfihrungen sollen ledig-
lich zum Verstandnis des Hintergrunds der vorliegen-
den Offenbarung beitragen und bedeuten nicht, dass
die vorliegende Offenbarung in den Bereich des ver-
wandten Stands der Technik fallt, der dem Fachmann
bereits bekannt ist.

ZUSAMMENFASSUNG

[0008] Dementsprechend wurde die vorliegende
Offenbarung unter Beriicksichtigung der oben
genannten Probleme, die in der verwandten Technik
auftreten, gemacht, und die vorliegende Offenbarung
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soll eine Vorrichtung zur Steuerung von Platooning
vorschlagen, die Verstarkungslernen unter Verwen-
dung von Videoinformationen und Kontrollpunkten
fur die Fahrtrajektorie eines Host-Fahrzeugs wah-
rend Platooning durchfihrt, so dass das Platooning
stabil und effizient durchgefihrt werden kann.

[0009] Technische Ziele, die mit der vorliegenden
Offenbarung erreicht werden sollen, sind nicht auf
das oben erwahnte technische Ziel beschrankt, und
andere technische Ziele, die oben nicht erwahnt wur-
den, werden den Fachleuten auf dem Gebiet, zu dem
die vorliegende Offenbarung gehort, anhand der fol-
genden Beschreibung klar verstandlich.

[0010] Um das obige Ziel zu erreichen, wird eine
Vorrichtung zur Steuerung von Platooning bereitge-
stellt, wobei die Vorrichtung aufweist: ein Lerngerat,
das ein Verstarkungslernen auf der Grundlage eines
Rickmeldungssignals und von Videoinformationen
durchfihrt, die von einer Kamera ausgegeben wer-
den, die sowohl in einem Host-Fahrzeug als auch in
einem hinteren Fahrzeug vorgesehen ist, die in
einem Zug fahren, und die ein Fahren des Host-Fahr-
zeugs auf der Grundlage eines Ergebnisses des Ver-
starkungslernens so steuert, dass das hintere Fahr-
zeug einer Fahrtrajektorie des Host-Fahrzeugs
folgen kann; und ein Belohnungsbestimmungsteil,
welches Koordinaten des hinteren Fahrzeugs erhalt
und das Riickmeldungssignal durch Vergleichen der
Koordinaten des hinteren Fahrzeugs mit Koordinaten
von Kontrollpunkten fir die Fahrtrajektorie des Host-
Fahrzeugs erzeugt.

[0011] Um das obige Ziel zu erreichen, wird aulRer-
dem ein Verfahren zur Steuerung von Platooning
bereitgestellt, wobei das Verfahren umfasst: Durch-
fihren des Verstarkungslernens auf der Grundlage
des Rickmeldungssignals und der Videoinformatio-
nen, die von der Kamera ausgegeben werden, die in
jedem von dem Host-Fahrzeug und dem hinteren
Fahrzeug, die im Platooning fahren, vorgesehen ist;
Steuern eines Fahrens des Host-Fahrzeugs, so dass
das hintere Fahrzeug der Fahrtrajektorie des Host-
Fahrzeugs auf der Grundlage des Ergebnisses des
Verstarkungslernens folgt; und Erzeugen des Riick-
meldungssignals durch Vergleichen von Koordinaten
des hinteren Fahrzeugs mit Koordinaten der Kontroll-
punkte fir die Fahrtrajektorie des Host-Fahrzeugs
nach einem Erhalten der Koordinaten des hinteren
Fahrzeugs.

[0012] Um das obige Ziel zu erreichen, umfasst das
Verfahren zur Steuerung des Platooning auRerdem:
Bestimmen, ob ein Verhaltnis eines ersten Abstands
zwischen Koordinaten des Host-Fahrzeugs und
Koordinaten eines Frontfahrzeugs im Platooning zu
einem zweiten Abstand zwischen den Koordinaten
des Host-Fahrzeugs und den Koordinaten eines
separaten Fahrzeugs in einem voreingestellten
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Bereich enthalten ist, wenn das separate Fahrzeug,
das nicht das Frontfahrzeug im Platooning ist, von
einer Front des Host-Fahrzeugs im Platooning
erkannt wird; Erzeugen des Rickmeldungssignals
gemal einem Ergebnis der Bestimmung; Durchfih-
ren des Verstarkungslernens auf der Grundlage des
Rickmeldungssignals und der Videoinformationen,
die von der Kamera ausgegeben werden, die sowohl
in dem Host-Fahrzeug als auch in dem Frontfahr-
zeug vorgesehen ist; und Steuern einer Fahrge-
schwindigkeit des Host-Fahrzeugs derart, dass das
Verhaltnis des ersten Abstands zu dem zweiten
Abstand in dem voreingestellten Bereich auf der
Grundlage des Ergebnisses des Verstarkungsler-
nens enthalten ist.

[0013] Gemal der vorliegenden Offenbarung wird
das Verstarkungslernen unter Verwendung der
Videoinformationen und der Kontrollpunkte fir die
Fahrtrajektorie des Host-Fahrzeugs wahrend des
Platooning durchgefiihrt, so dass das Host-Fahrzeug
ein Fahrzeug hinter dem Host-Fahrzeug stabil und
effizient fihren kann.

[0014] Auch wenn ein einzelnes Fahrzeug in eine
Platooning-Formation einfahrt oder ein einzelnes
Fahrzeug, das in die Platooning-Formation einfahrt,
aus der Platooning-Formation ausfahrt, kann die Pla-
tooning-Formation stabil und effizient verwaltet wer-
den.

[0015] Die durch die vorliegende Offenbarung
erzielbaren Wirkungen sind nicht auf die oben
beschriebenen Wirkungen beschrankt, und andere,
oben nicht beschriebene Wirkungen werden von
Fachleuten aus der folgenden Beschreibung klar
ersichtlich.

KURZBESCHREIBUNG DER ZEICHNUNGEN

[0016] Die obigen und andere Ziele, Merkmale und
andere Vorteile der vorliegenden Offenbarung wer-
den aus der folgenden detaillierten Beschreibung in
Verbindung mit den beigefigten Zeichnungen klarer
verstanden, bei denen:

Fig. 1 ein Blockdiagramm ist, das ein Beispiel
fur die Konfiguration eines Gerats zur Steuerung
von Platooning gemaR einer Ausfiihrungsform
der vorliegenden Offenbarung zeigt;

Fig. 2 ein Sequenzdiagramm ist, das den Pro-
zess eines Informationsaustausches zwischen
einem Host-Fahrzeug und einem hinteren Fahr-
zeug wahrend Platooning gemalf der Ausfiih-
rungsform der vorliegenden Offenbarung zeigt;

Fig. 3 ein Diagramm ist, das die vorderen und
hinteren Videos von Platooning-Fahrzeugen
gemald der Ausfihrungsform der vorliegenden
Offenbarung zeigt;
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Fig. 4 ein Beispiel fur den Prozess einer Erzeu-
gung von Kontrollpunkten fur die Fahrtrajektorie
eines Frontfahrzeugs gemal der Ausfihrungs-
form der vorliegenden Offenbarung zeigt;

Fig. 5 ein Beispiel fir den Prozess einer Bestim-
mung von Abstanden zwischen dem Host-Fahr-
zeug, dem hinteren Fahrzeug und einem sepa-
raten Fahrzeug gemaly der Ausfuhrungsform
der vorliegenden Offenbarung zeigt;

Fig. 6 ein Flussdiagramm ist, das den Prozess
einer Durchflhrung von Feedback fur das Ver-
starkungslernen auf der Grundlage der Kontroll-
punkte fur die Fahrtrajektorie des Host-Fahr-
zeugs gemal der Ausfihrungsform der
vorliegenden Offenbarung veranschaulicht;

Fig. 7 eine Ansicht ist, die den Prozess einer
Durchfiihrung von Rickmeldungen entspre-
chend den Koordinaten des hinteren Fahrzeugs
wahrend Platooning gemafl der Ausflihrungs-
form der vorliegenden Offenbarung zeigt;

Fig. 8 ein Flussdiagramm ist, das den Prozess
einer Durchfiihrung von Rickmeldung auf dem
Verstarkungslernen basierend auf einem
Abstand zwischen einer Vielzahl von Fahrzeu-
gen veranschaulicht, wenn das Host-Fahrzeug
das vordere Fahrzeug in der Ausfihrungsform
der vorliegenden Offenbarung ist; und

Fig. 9 ein Flussdiagramm ist, das den Prozess
einer Durchfliihrung von Rickmeldungen tber
das Verstarkungslernen auf der Grundlage
eines Abstands zwischen einer Vielzahl von
Fahrzeugen veranschaulicht, wenn das Host-
Fahrzeug das hintere Fahrzeug in der Ausfuh-
rungsform der vorliegenden Offenbarung ist.

AUSFUHRLICHE BESCHREIBUNG

[0017] Im Folgenden wird eine Ausfihrungsform,
die in der vorliegenden Spezifikation offenbart wird,
unter Bezugnahme auf die beiliegenden Zeichnun-
gen detailliert beschrieben, wobei jedoch gleichen
oder &hnlichen Bauteilen unabhangig von den
Bezugszeichen die gleichen Bezugszeichen zuge-
wiesen werden und sich Uberschneidende Beschrei-
bungen davon weggelassen werden. Die Begriffe
»-Modul“ und ,Teil“ fir die Komponenten, die in der
folgenden Beschreibung verwendet werden, werden
nur zur Vereinfachung des Schreibens der Spezifika-
tion angegeben oder vermischt und haben fiir sich
genommen keine unterschiedlichen Bedeutungen
oder Rollen. Wenn aulerdem festgestellt wird, dass
detaillierte Beschreibungen verwandter bekannter
Technologien bei der Beschreibung der in der vorlie-
genden Spezifikation offenbarten Ausfiihrungsform
den Kern der Ausfiihrungsform verdecken konnten,
wird die detaillierte Beschreibung derselben wegge-
lassen. Dariber hinaus dienen die beigefiigten
Zeichnungen nur zum leichteren Verstandnis der in
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dieser Beschreibung offenbarten Ausfihrungsform
und schranken die hierin offenbarte technische Idee
nicht ein; sie sind so zu verstehen, dass sie alle Modi-
fikationen, Aquivalente oder Substitute abdecken,
die in den Geist und Umfang der vorliegenden Offen-
barung fallen.

[0018] Begriffe, die eine Ordnungszahl enthalten,
wie z. B. erste und zweite usw., kdnnen zur Beschrei-
bung verschiedener Elemente verwendet werden,
aber die Elemente werden durch die Begriffe nicht
eingeschrankt. Die Begriffe werden nur verwendet,
um ein Element von einem anderen zu unterschei-
den.

[0019] Wenn ein Element als ,gekoppelt* oder ,ver-
bunden® mit einem anderen Element bezeichnet
wird, kann es direkt mit dem anderen Element gekop-
pelt oder verbunden sein, oder es konnen dazwi-
schen liegende Elemente vorhanden sein. Auf der
anderen Seite sollte es so verstanden werden,
dass, wenn ein Element als ,direkt gekoppelt* oder
.direkt verbunden® mit einem anderen Element
bezeichnet wird, keine dazwischenliegenden Ele-
mente vorhanden sind.

[0020] Singularformen schlieBen Pluralformen ein,
es sei denn, aus dem Kontext geht eindeutig etwas
anderes hervor.

[0021] In der vorliegenden Spezifikation sind
Begriffe wie ,umfasst‘ oder ,haben® so zu verstehen,
dass sie das Vorhandensein der in der Spezifikation
beschriebenen Merkmale, Zahlen, Schritte, Vor-
gange, Komponenten, Teile oder Kombinationen
davon bezeichnen, jedoch nicht die Mdglichkeit des
Vorhandenseins oder der Hinzufligung eines oder
mehrerer anderer Merkmale, Zahlen, Schritte, Vor-
gange, Komponenten, Teile oder Kombinationen
davon ausschlief3en.

[0022] In der vorliegenden Ausflhrungsform wird
ein Verstarkungslernen unter Verwendung eines
Rickmeldungssignals und von Videoinformationen
durchgefiihrt, die von einer Kamera ausgegeben
werden, die sowohl in einem Host-Fahrzeug als
auch in einem hinteren Fahrzeug wahrend eines Pla-
toonings vorhanden ist, um das Fahren des Host-
Fahrzeugs so zu steuern, dass das hintere Fahrzeug
der Fahrtrajektorie des Host-Fahrzeugs folgen kann.

[0023] Genauer gesagt kann es flr das hintere
Fahrzeug abhangig von einem Abstand oder Winkel
zwischen einem Host-Fahrzeug und einem hinteren
Fahrzeug schwierig sein, der Fahrtrajektorie des
Host-Fahrzeugs zu folgen und in einer Platooning-
Formation innerhalb eines vorbestimmten Bereichs
zu bleiben, und dementsprechend wird vorgeschla-
gen, dass das hintere Fahrzeug der Fahrtrajektorie
des Host-Fahrzeugs durch die Fahrsteuerung des
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Host-Fahrzeugs auf der Grundlage von Verstar-
kungslernen folgen kann.

[0024] Ein Host-Fahrzeug, ein hinteres Fahrzeug
und ein vorderes Fahrzeug, die unten aufgeflihrt
sind, beziehen sich auf Fahrzeuge, die in einer Pla-
tooning-Formation enthalten sind, und ein Fahrzeug,
das nicht zu den Fahrzeugen im Platooning gehort,
wird als ein separates Fahrzeug bezeichnet.

[0025] Dariiber hinaus kann die Fahrtrajektorie
eines Host-Fahrzeugs eine Trajektorie einer Strecke
umfassen, welche das Host-Fahrzeug bis zu diesem
Punkt durchfahren hat, und eine Trajektorie eines
Pfads, die entsprechend der zukilnftigen Fahrweise
des Host-Fahrzeugs ermittelt wurde.

[0026] Vor einer Beschreibung eines Verfahrens zur
Steuerung von Platooning-Steuerung gemafy der
Ausfihrungsform der vorliegenden Offenbarung
wird die Konfiguration der Vorrichtung zur Steuerung
von Platooning gemaR der Ausflihrungsform unter
Bezugnahme auf Fig. 1 beschrieben.

[0027] Fig. 1 ist ein Blockdiagramm, das ein Beispiel
fur die Konfiguration der Vorrichtung zur Steuerung
von Platooning gemaf der Ausfiihrung der vorliegen-
den Offenbarung zeigt.

[0028] Wie in Fig. 1 dargestellt, kann die Vorrichtung
zur Steuerung von Platooning ein Lerngerat 100, ein
Belohnungsbestimmungsteil 200 und ein Gerat fur
ein neuronales Inferenznetzwerk 300 umfassen.
Fig. 1 zeigt hauptsachlich Komponenten, die mit
der vorliegenden Offenbarung zusammenhangen,
und eine tatsadchliche Platooning-Vorrichtung kann
mehr oder weniger Komponenten als die Komponen-
ten der vorliegenden Offenbarung aufweisen.

[0029] Nachfolgend wird jede einzelne Komponen-
ten der Vorrichtung zur Steuerung von Platooning
beschrieben.

[0030] Erstens kann das Lerngerat 100 einem
Agenten entsprechen, der ein Ziel des Verstarkungs-
lernens fur Platooning ist.

[0031] Das Lerngerat 100 kann ein Verstarkungsler-
nen durch ein neuronales Netzwerk auf der Grund-
lage eines Riuckmeldungssignals und von Videoin-
formationen durchfiihren, die von einer Kamera
ausgegeben werden, die sowohl in dem Host-Fahr-
zeug als auch in dem hinteren Fahrzeug im Platoo-
ning vorgesehen ist, und kann das Fahren des Host-
Fahrzeugs so steuern, dass das hintere Fahrzeug
der Fahrtrajektorie des Host-Fahrzeugs entspre-
chend dem Ergebnis des Verstarkungslernens folgen
kann.
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[0032] In diesem Fall kann das Lerngerat 100 ein
Fahren des Host-Fahrzeugs steuern, indem es ein
Lenksteuersignal, ein Bremssteuersignal und ein
Beschleunigungssteuersignal ausgibt.

[0033] Die Videoinformationen koénnen hintere
Videoinformationen, die von einer Heckkamera des
Host-Fahrzeugs ausgegeben werden, und vordere
Videoinformationen, die von einer Frontkamera des
Heckfahrzeugs ausgegeben werden, enthalten. Die
hinteren Videoinformationen und die vorderen Video-
informationen entsprechen dem Zustand von Platoo-
ning und kdnnen Merkmale einer realen Straf3e wie-
dergeben, auf der das Host-Fahrzeug gerade fahrt.

[0034] Dementsprechend kann das Lerngerat 100
das hintere Fahrzeug so steuern, dass es in einer
aufdergewohnlichen Platooning-Situation stabil der
Fahrtrajektorie des Host-Fahrzeugs folgt, indem das
Verstarkungslernen durch die hinteren Videoinforma-
tionen und die vorderen Videoinformationen entspre-
chend einem aktuellen Platooning-Zustand durchge-
fuhrt wird, wodurch die Leistung des Host-
Fahrzeugs, welches das hintere Fahrzeug anfiihrt,
verbessert wird.

[0035] Ein Feedbacksignal kann einer Belohnung
fir das Verstarkungslernen entsprechen. Genauer
gesagt, kann das Feedbacksignal eine positive oder
negative Rickmeldung dartber geben, ob ein Host-
Fahrzeug der Fahrtrajektorie eines Fahrzeugs vor
dem Host-Fahrzeug folgt. Dementsprechend kann
das Lerngerat 100 eine Strategie fur das verstar-
kende Lernen entsprechend dem Feedbacksignal
beibehalten oder andern.

[0036] Das Lenksteuersignal, das Bremssteuersig-
nal und das Beschleunigungssteuersignal entspre-
chen Aktionen firr das Verstarkungslernen. Genauer
gesagt kann das Lerngerat 100 den Fahrzustand (z.
B. Fahrtrichtung und Fahrgeschwindigkeit usw.)
eines Host-Fahrzeugs steuern, indem sie ein Steuer-
signal, das fiir das Fahren des Host-Fahrzeugs erfor-
derlich ist, an eine Steuereinheit Gbertragt, die mit
dem Fahren, z. B. dem Lenken, Bremsen und Fah-
ren, in Verbindung steht.

[0037] Zum Beispiel kann das Lerngerat 100 das
Lenksteuersignal an eine Lenksteuerung (nicht
gezeigt) ausgeben, die den Drehwinkel eines Lenk-
rads einstellt, um einen Lenkwinkel des Host-Fahr-
zeugs zu steuern, und kann das Bremssteuersignal
an eine Bremssteuerung (nicht gezeigt) ausgeben,
die den Betrag einer hydraulischen Bremse oder
eine Motorsteuerung (nicht gezeigt) einstellt, die
den Betrag einer regenerativen Bremse einstellt,
um den Bremsbetrag des Host-Fahrzeugs zu
steuern. DarUber hinaus kann das Lerngerat 100
das Beschleunigungssteuersignal an einen Elektro-
motor oder eine Antriebssteuerung (nicht dargestellt)
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ausgeben, die das Ausgangsdrehmoment eines
Motors einstellt, um die Beschleunigung des Host-
Fahrzeugs zu steuern.

[0038] Darliber hinaus kann das Lerngerat 100 bei
einer Steuerung der Fahrgeschwindigkeit des Host-
Fahrzeugs die Mdglichkeit einer Kollision wahrend
der Fahrsteuerung des Host-Fahrzeugs verringern,
indem es berlcksichtigt, ob sich ein vorderes Hinder-
nis innerhalb eines vorgegebenen Bereichs von der
Vorderseite des Host-Fahrzeugs befindet.

[0039] Gemall einer beispielhaften Ausfiihrungs-
form der vorliegenden Offenbarung kann das Lern-
gerat 100 einen Prozessor (z. B. Computer, Mikro-
prozessor, CPU, ASIC, Schaltungen,
Logikschaltungen usw.) und einen zugehérigen
nichttransitorischen Speicher umfassen, der Softwa-
rebefehle speichert, die bei Ausfihrung durch den
Prozessor die oben beschriebenen Funktionen
bereitstellen. Dabei kénnen der Speicher und der
Prozessor als getrennte Halbleiterschaltungen
implementiert werden. Alternativ kdnnen der Spei-
cher und der Prozessor als eine einzige integrierte
Halbleiterschaltung ausgefiihrt werden. Der Prozes-
sor kann als einer oder mehrere Prozessoren imple-
mentiert sein.

[0040] Indes kann der Belohnungsbestimmungsteil
200 ein Ruckmeldungssignal erzeugen, das einer
Belohnung fiir das Verstarkungslernen entspricht,
basierend auf dem Lenksteuersignal, dem Brems-
steuersignal und dem Beschleunigungssteuersignal,
die Aktionen fir das Verstarkungslernen entspre-
chen.

[0041] Daruber hinaus kann das Belohnungsbestim-
mungsteil 200 die Koordinaten von Kontrollpunkten
fur die Fahrtrajektorie des Host-Fahrzeugs von dem
Host-Fahrzeug und die Koordinaten des hinteren
Fahrzeugs erhalten und das Rickmeldungssignal
durch Vergleichen der Koordinaten der Kontroll-
punkte mit den Koordinaten des hinteren Fahrzeugs
erzeugen.

[0042] In diesem Fall kénnen die Koordinaten des
hinteren Fahrzeugs von dem hinteren Fahrzeug
empfangen und erhalten werden oder durch einen
Sensor, wie z. B. eine Kamera, ein Radar oder ein
LiDAR, der in dem Host-Fahrzeug vorhanden ist,
erhalten werden.

[0043] Darlber hinaus kann das Belohnungsbestim-
mungsteil 200 die Koordinaten der Kontrollpunkte an
das hintere Fahrzeug Ubertragen, so dass das hin-
tere Fahrzeug der Fahrtrajektorie des Host-Fahr-
zeugs auf der Grundlage der Kontrollpunkte folgt.
Dementsprechend kann das hintere Fahrzeug fah-
ren, wahrend es der Trajektorie des Host-Fahrzeugs
durch die Ubertragenen Kontrollpunkte folgt, und die
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Koordinaten des hinteren Fahrzeugs, das dem Host-
Fahrzeug folgt, werden basierend auf den Kontroll-
punkten erzeugt, um bei dem Verstarkungslernen
berlcksichtigt zu werden, so dass eine Vollstédndig-
keit des Verstarkungslernens des Lerngerats 100
verbessert werden kann.

[0044] In der Ausfihrungsform kénnen die Kontroll-
punkte als Merkmalspunkte definiert werden, welche
die Form einer Spline-Kurve steuern, die der Fahrt-
rajektorie des Host-Fahrzeugs entspricht.

[0045] Die Spline-Kurve kann einer glatten Kurve
entsprechen, die die Fahrtrajektorie des Host-Fahr-
zeugs unter Verwendung einer Spline-Funktion dar-
stellt. Je nach Ausfiihrungsform kann die Spline-
Kurve entweder einer interpolierenden Spline-Kurve
entsprechen, die durch die Kontrollpunkte verlauft,
oder einer annahernden Spline-Kurve, die nicht
durch die mittleren Kontrollpunkte verlauft. Ob die
approximierende Spline-Kurve durch einen Startkon-
trollpunkt und einen Endkontrollpunkt verlauft, kann
dabei je nach Ausfiihrungsform unterschiedlich vor-
gegeben werden.

[0046] Nachfolgend wird unter der Annahme, dass
die Spline-Kurve, die der Fahrtrajektorie des Host-
Fahrzeugs entspricht, der angenaherten Spline-
Kurve entspricht, das Betriebsverfahren des Beloh-
nungsbestimmungsteils 200 zur Erzeugung eines
Rickmeldungssignals beschrieben.

[0047] Wenn die Koordinaten des hinteren Fahr-
zeugs im Vergleich zu den Koordinaten der Kontroll-
punkte aulerhalb einer Fahrspur liegen, kann das
Belohnungsbestimmungsteil 200 feststellen, dass
das hintere Fahrzeug von der Fahrtrajektorie des
Host-Fahrzeugs in der Richtung der Kontrollpunkte
abweicht, und kann das Rickmeldesignal als nega-
tive Ruckmeldung ausgeben. In diesem Fall ent-
spricht die Fahrspur einer Fahrspur, auf der das hin-
tere Fahrzeug gerade fahrt.

[0048] Wenn die Koordinaten des hinteren Fahr-
zeugs aullerhalb eines voreingestellten Gefahren-
abstands von den Koordinaten der Kontrollpunkte
liegen, kann das Belohnungsbestimmungsteil 200
aullerdem feststellen, dass das hintere Fahrzeug
von der Fahrtrajektorie des Host-Fahrzeugs in einer
Richtung abweicht, die der Richtung der Kontroll-
punkte entgegengesetzt ist, und kann das Ruckmel-
dungssignal als negative Riickmeldung ausgeben.

[0049] In diesem Fall, wenn die Koordinaten des
hinteren Fahrzeugs auflerhalb der Fahrspur liegen
verglichen mit den Koordinaten der Kontrollpunkte
oder aullerhalb eines voreingestellten Gefahrenabs-
tands zu den Koordinaten der Kontrollpunkte liegen,
kann das Lerngerat 100 mindestens eines von der
Fahrtrichtung und der Fahrgeschwindigkeit des
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Host-Fahrzeugs so steuern, dass das hintere Fahr-
zeug der Fahrtrajektorie des Host-Fahrzeugs folgen
kann.

[0050] Zum Beispiel steuert das Lerngerat 100
durch das Bremssteuersignal die Erhéhung der
Bremsleistung des Host-Fahrzeugs und steuert
durch das Lenksteuersignal die Verringerung des
Lenkwinkels des Host-Fahrzeugs und kann so das
Fahren des Host-Fahrzeugs so steuern, dass das
hintere Fahrzeug der Fahrtrajektorie des Host-Fahr-
zeugs folgen kann.

[0051] Die Beschreibung einer Reihenfolgebezie-
hung zwischen der Fahrsteuerung des Host-Fahr-
zeugs durch die Ausgabe des Lenksteuersignals,
des Beschleunigungssteuersignals und des Brems-
steuersignals durch das Lerngerat 100 und die Aus-
gabe eines Rickmeldungssignals durch das Beloh-
nungsbestimmungsteil 200 wird indes weggelassen.

[0052] Beispielsweise kann das Lerngerat 100 ent-
sprechend der Ausgabe des Riuckmeldesignals des
Belohnungsbestimmungsteils 200 den Antrieb des
Host-Fahrzeugs steuern, und im Gegensatz dazu
kénnen das Rickmeldesignal und das Signal fir die
Antriebssteuerung des Host-Fahrzeugs gleichzeitig
von dem Belohnungsbestimmungsteil 200 bzw. dem
Lerngerat 100 ausgegeben werden.

[0053] Wenn die Koordinaten des hinteren Fahr-
zeugs im Vergleich zu den Koordinaten der Kontroll-
punkte innerhalb der Fahrspur liegen und sich inner-
halb eines voreingestellten Gefahrdungsabstands
von den Kontrollpunkten befinden, kann das Beloh-
nungsbestimmungsteil 200 feststellen, dass das hin-
tere Fahrzeug stabil der Fahrtrajektorie des Host-
Fahrzeugs folgt. In diesem Fall kann der Beloh-
nungsbestimmungsteil 200 das Ruckmeldesignal
als positive Riickmeldung ausgeben.

[0054] Dementsprechend gibt das Belohnungsbes-
timmungsteil 200 gemal der Ausfuhrungsform
basierend auf den Koordinaten der Kontrollpunkte
fur die Fahrtrajektorie des Host-Fahrzeugs eine
Ruckmeldung dartiber, ob das hintere Fahrzeug der
Fahrtrajektorie des Host-Fahrzeugs folgt, an das
Lerngerat 100, so dass eine Datengrof3e und ein
Berechnungsbetrag fir die Fahrtrajektorie des Host-
Fahrzeugs verringert werden kdénnen.

[0055] Darlber hinaus kann das Belohnungsbestim-
mungsteil 200 das Rickmeldungssignal als irgend-
eine von einer positiven Ruckmeldung und einer
negativen Riuckmeldung ausgeben, je nachdem, ob
ein erster Abstand zwischen dem Host-Fahrzeug
und dem hinteren Fahrzeug in einem voreingestell-
ten ersten Bereich enthalten ist.
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[0056] Wenn beispielsweise der erste Abstand zwi-
schen dem Host-Fahrzeug und dem hinteren Fahr-
zeug in dem voreingestellten ersten Bereich liegt,
kann das Belohnungsbestimmungsteil 200 feststel-
len, dass das hintere Fahrzeug einen stabilen
Abstand zu dem Host-Fahrzeug einhalt, und kann
das Ruckmeldungssignal als positive Rickmeldung
ausgeben.

[0057] Im Gegensatz dazu kann das Belohnungser-
mittlungsteil 200 das Riickmeldesignal als negative
Ruckmeldung ausgeben, wenn der erste Abstand
zwischen dem Host-Fahrzeug und dem hinteren
Fahrzeug nicht in dem voreingestellten ersten
Bereich enthalten ist.

[0058] In diesem Fall, wenn der erste Abstand zwi-
schen dem Host-Fahrzeug und dem hinteren Fahr-
zeug aulerhalb des voreingestellten ersten Bereichs
liegt, kann das Lerngerat 100 die Fahrgeschwindig-
keit des Host-Fahrzeugs so steuern, dass der erste
Abstand zwischen dem Host-Fahrzeug und dem
hinteren Fahrzeug in den voreingestellten ersten
Bereich aufgenommen wird.

[0059] Genauer gesagt, wenn der erste Abstand
zwischen dem Host-Fahrzeug und dem hinteren
Fahrzeug die obere Grenze des voreingestellten ers-
ten Bereichs Uberschreitet, kann das Lerngerat 100
die Bremssteuerung des Host-Fahrzeugs so durch-
fihren, dass der erste Abstand zwischen dem Host-
Fahrzeug und dem hinteren Fahrzeug in den vorein-
gestellten ersten Bereich aufgenommen wird.

[0060] Im Gegensatz dazu kann das Lerngerat 100,
wenn der erste Abstand zwischen dem Host-Fahr-
zeug und dem hinteren Fahrzeug kleiner als die
untere Grenze des voreingestellten ersten Bereichs
ist, die Beschleunigungssteuerung des Host-Fahr-
zeugs so durchfiihren, dass der erste Abstand zwi-
schen dem Host-Fahrzeug und dem hinteren Fahr-
zeug in den voreingestellten ersten Bereich
aufgenommen wird.

[0061] Indes kann der erste Abstand zwischen dem
Host-Fahrzeug und dem hinteren Fahrzeug auf der
Grundlage der Empfangsstarke eines vom hinteren
Fahrzeug empfangenen Funksignals bestimmt wer-
den.

[0062] In diesem Fall nimmt mit zunehmender Emp-
fangsstarke des drahtlosen Signals ein Abstand zwi-
schen dem Host-Fahrzeug und dem hinteren Fahr-
zeug ab, so dass der erste Abstand als gering
angesehen werden kann, und mit abnehmender
Empfangsstarke eines drahtlosen Signals nimmt ein
Abstand zwischen dem Host-Fahrzeug und dem
hinteren Fahrzeug zu, so dass der erste Abstand
als grof3 angesehen werden kann.
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[0063] Die Empfangsstarke des drahtlosen Signals
kann z. B. eine Empfangssignalstarkeanzeige
(RSSI) sein.

[0064] Dariiber hinaus kann der voreingestellte
erste Bereich flr den ersten Abstand zwischen dem
Host-Fahrzeug und dem hinteren Fahrzeug gemaf
Ausfiihrungsformen auf verschiedene Weise vorein-
gestellt werden.

[0065] Dementsprechend kann das Belohnungs-
bestimmungsteil 200 gemal der Ausfihrungsform
durch die empfangene Signalstarke des drahtlosen
Signals dem Lerngerat 100 eine Rickmeldung dari-
ber geben, ob der erste Abstand zwischen dem Host-
Fahrzeug und dem hinteren Fahrzeug stabil einge-
halten wird, und das Lerngerat 100 kann die
Beschleunigungs- und Bremscharakteristiken des
Host-Fahrzeugs fir den ersten Abstand zwischen
dem Host-Fahrzeug und dem hinteren Fahrzeug
durch die von dem Belohnungsbestimmungsteil 200
gelieferte Rickmeldung lernen.

[0066] In der Ausfihrungsform entspricht das
Belohnungsbestimmungsteil 200 einer Steuerung,
die fur die Rickmeldung Uber das Verstarkungsler-
nen des Lerngerats 100 zustandig ist, und kann zu
diesem Zweck ein Kommunikationsgerat, das mit
anderen Steuerungen oder Sensoren kommuniziert,
ein Betriebssystem oder einen Speicher, der logi-
sche Befehle und Eingabe-/Ausgabeinformationen
speichert, und einen oder mehrere Prozessoren, die
die fir die Steuerung einer verantwortlichen Funktion
erforderlichen Entscheidungen, Berechnungen und
Bestimmungen durchfiihren, umfassen.

[0067] Nachdem sich das in dem Lerngerat 100
durchgefiihrte Verstarkungslernen fir Platooning
stabilisiert hat, kann das Gerat 300 fiir das neuronale
Inferenznetzwerk periodisch einen Parameter fiir das
in dem Lerngerat 100 enthaltene neuronale Netz-
werk aktualisieren.

[0068] Das Gerat 300 flr das neuronale Interferenz-
netzwerk kann die vorderen Videoinformationen und
die hinteren Videoinformationen auf der Grundlage
der aktualisierten Parameter ohne Rickmeldung
von dem Belohnungsbestimmungsteil 200 empfan-
gen und das Fahren des Host-Fahrzeugs so steuern,
dass das hintere Fahrzeug der Fahrtrajektorie des
Host-Fahrzeugs folgen kann.

[0069] In diesem Fall kann das Gerat fur das neuro-
nale Interferenznetzwerk wie das Lerngerat 100 das
Fahren des Host-Fahrzeugs steuern, indem sie das
Lenksteuersignal, das Bremssteuersignal und das
Beschleunigungssteuersignal ausgibt.

[0070] Dementsprechend, nachdem das Verstar-
kungslernen fir Platooning stabilisiert ist, fihrt das



DE 10 2022 134 820 A1

neuronale Inferenznetzwerkgerat 300 die Lenksteue-
rung, Bremssteuerung und Beschleunigungssteue-
rung des Host-Fahrzeugs nur durch die Videoinfor-
mationen ohne zusatzliches Verstarkungslernen
durch, so dass der Umfang einer Berechnung fur
das Verstarkungslernen der Vorrichtung zur Steue-
rung von Platooning reduziert werden kann.

[0071] Gemald einer beispielhaften Ausfihrungs-
form der vorliegenden Offenbarung kann das neuro-
nale Inferenznetzwerkgerat 300 einen Prozessor (z.
B. Computer, Mikroprozessor, CPU, ASIC, Schaltun-
gen, Logikschaltungen usw.) und einen zugehdrigen
nichttransitorischen Speicher umfassen, der Softwa-
rebefehle speichert, die bei Ausfiihrung durch den
Prozessor die oben beschriebenen Funktionen
bereitstellen. Der Speicher und der Prozessor kon-
nen als separate Halbleiterschaltungen ausgefiihrt
werden. Alternativ kbnnen der Speicher und der Pro-
zessor als eine einzige integrierte Halbleiterschal-
tung ausgefuhrt werden. Der Prozessor kann einen
oder mehrere Prozessoren ausbilden.

[0072] Gemall der oben beschriebenen Ausflih-
rungsform der vorliegenden Offenbarung kann bei
der Steuerung des Fahrens des Host-Fahrzeugs,
das an einer relativ vorderen Seite fahrt, durch das
Ergebnis des Verstarkungslernens ein Grad verbes-
sert werden, zu dem das hintere Fahrzeug, das dem
Host-Fahrzeug folgt, dessen Fahrtrajektorie folgt.

[0073] Dadurch kann auch ein Grad, zu dem hintere
Fahrzeuge, die dem hinteren Fahrzeug folgen, der
Fahrtrajektorie folgen, seriell verbessert werden,
und in diesem Fall kann die Platooning-Formation
fur die Fahrzeuge hinter dem Host-Fahrzeug nur mit
einer bestehenden Folgesteuerung verwaltet wer-
den, so dass die Effizienz der gesamten Platooning-
Steuerung verbessert werden kann.

[0074] Fig. 1 zeigt Komponenten der Vorrichtung
zur Steuerung von Platooning gemaf der Ausfih-
rungsform und eine Funktion, die von jeder der Kom-
ponenten ausgefihrt wird, und ein Informationsaus-
tausch wahrend Platooning wird nachfolgend unter
Bezugnahme auf Fig. 2 beschrieben.

[0075] Fig. 2 ist ein Sequenzdiagramm, das den
Prozess eines Informationsaustausches zwischen
einem Host-Fahrzeug und einem hinteren Fahrzeug
wahrend Platooning gemaf der vorliegenden Offen-
barung zeigt.

[0076] In Fig. 2 wird davon ausgegangen, dass das
Host-Fahrzeug F die oben unter Bezugnahme auf
Fig. 1 beschriebenen Komponenten aufweist und
das hintere Fahrzeug R, das ein Fahrzeug ist, das
zusammen mit dem Host-Fahrzeug F fahrt, ein Fahr-
zeug ist, das direkt mit dem Host-Fahrzeug F kom-
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muniziert oder Uber eine Infrastruktur Kommunika-
tion unterstitzt.

[0077] Zunachst kann das Host-Fahrzeug F hintere
Videoinformationen erzeugen, indem es die von der
Ruckkamera ausgegebenen Videoinformationen in
S101 herunterrechnet und komprimiert, und das hin-
tere Fahrzeug R kann vordere Videoinformationen
erzeugen, indem es die von der Frontkamera ausge-
gebenen Videoinformationen in S103 herunterrech-
net und komprimiert.

[0078] Als nachstes kann das Host-Fahrzeug F die
hinteren Videoinformationen und das Funksignal an
das hintere Fahrzeug R Ubertragen, und das hintere
Fahrzeug R kann die vorderen Videoinformationen
und das Funksignal an das Host-Fahrzeug F bei
S105 Ubertragen.

[0079] Das Host-Fahrzeug F kann die empfangenen
vorderen Videoinformationen wiederherstellen und
die Empfangssignalstarke des von dem hinteren
Fahrzeug R empfangenen Funksignals bei S107
messen. Ebenso kann das hintere Fahrzeug R die
empfangenen hinteren Videoinformationen wieder-
herstellen und die Empfangssignalstarke des von
dem Host-Fahrzeug F empfangenen Funksignals in
S109 messen.

[0080] Das Host-Fahrzeug F kann durch die von der
Riickkamera ausgegebenen Videoinformationen
und die von dem hinteren Fahrzeug R empfangenen
vorderen Videoinformationen in S111 eine sichtba-
sierte Trajektorie erstellen und in $S113 die Koordina-
ten der Kontrollpunkte entsprechend der sichtbasier-
ten Trajektorie erzeugen.

[0081] Dariber hinaus kann das Host-Fahrzeug F
die Koordinaten der Kontrollpunkte an das Heckfahr-
zeug R Ubertragen, so dass das Heckfahrzeug R der
Fahrtrajektorie des Host-Fahrzeugs auf der Grund-
lage der Kontrollpunkte folgen kann. Dadurch kén-
nen die Koordinaten des hinteren Fahrzeugs den
Kontrollpunkten entsprechen, und die Koordinaten
des hinteren Fahrzeugs R, das dem Host-Fahrzeug
F auf der Grundlage der Kontrollpunkte folgt, kdnnen
beim Verstarkungslernen berlcksichtigt werden.

[0082] Das Host-Fahrzeug F kann auf der Grund-
lage der Koordinaten der Kontrollpunkte und des
gemessenen Wertes der empfangenen Signalstarke
eines drahtlosen Signals bei S115 eine Rickmel-
dung Uber das Verstarkungslernen vornehmen, und
gemal der Ausfihrungsform koénnen das Lenk-
steuersignal, das Bremssteuersignal und das
Beschleunigungssteuersignal bei S117 an das hin-
tere Fahrzeug R Ubertragen werden, um das Fahren
des hinteren Fahrzeugs R gemal der Rickmeldung
zu steuern.
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[0083] Nach der Rickmeldung, entsprechend dem
Ergebnis des Verstarkungslernens, werden die Lenk-
steuerung, die Bremssteuerung und die Beschleuni-
gungssteuerung des Host-Fahrzeugs F so durchge-
fuhrt, dass das Fahren des Host-Fahrzeugs F bei
S119 gesteuert werden kann.

[0084] Nachfolgend werden Elemente des Verstar-
kungslernens unter Bezugnahme auf die Fig. 3 bis
5 beschrieben.

[0085] Fig. 3 ist ein Diagramm, das die vorderen
und hinteren Videos von Platooning-Fahrzeugen
gemal der Ausfihrungsform der vorliegenden
Offenbarung zeigt.

[0086] Wie in Fig. 3 dargestellt, kann sich ein vorde-
res Fahrzeug F' vor dem Host-Fahrzeug F befinden
und ein hinteres Fahrzeug R kann sich hinter dem
Host-Fahrzeug F befinden. Au3erdem kann sich zwi-
schen dem Host-Fahrzeug F und dem hinteren Fahr-
zeug R ein separates Fahrzeug C befinden, das kein
Platooning-Fahrzeug ist.

[0087] Ein Frontvideo FV kann durch die Frontka-
mera jedes Fahrzeugs aufgenommen werden, und
ein Heckvideo RV kann durch die Heckkamera
jedes Fahrzeugs aufgenommen werden.

[0088] In diesem Fall kann das Lerngerat 100 des
Host-Fahrzeugs F gegenseitig Uberlappende Teile
des hinteren Videos RV des Host-Fahrzeugs F und
des vorderen Videos FV, das von dem hinteren Fahr-
zeug R aufgenommen wurde, auf der Grundlage der
hinteren Videoinformationen des Host-Fahrzeugs F
und der vorderen Videoinformationen des hinteren
Fahrzeugs R bestimmen und den Uberlappungsgrad
des hinteren Videos RV und des vorderen Videos FV
entsprechend dem Ergebnis der Bestimmung als
Lerndaten fur das Verstarkungslernen verwenden.
Dies kann auch auf die Beziehung zwischen dem
Frontfahrzeug F' und dem Host-Fahrzeug F angew-
endet werden, wie in Fig. 3 dargestellt.

[0089] Beispielsweise kann das Lerngerat 100 den
Uberschneidungsgrad auf der Grundlage der Extrak-
tion von Formen oder Merkmalspunkten bestimmen,
die auf einer Stralkenoberflache markiert sind, wie
Fahrspuren und StralRenschilder, was ein Beispiel
ist und nicht unbedingt darauf beschrankt ist.

[0090] Indes kann, wie in Fig. 3 dargestellt, wenn
ein separates Fahrzeug C, das ein anderes als Pla-
tooning-Fahrzeuge ist, zwischen dem Host-Fahr-
zeug F und dem hinteren Fahrzeug R vorhanden
ist, in den hinteren Videoinformationen des Host-
Fahrzeugs F und den vorderen Videoinformationen
des hinteren Fahrzeugs R angegeben werden, ob
es ein separates Fahrzeug C oder die Position des
separaten Fahrzeugs C gibt.
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[0091] Fig. 4 zeigt ein Beispiel eines Verfahrens zur
Erzeugung von Kontrollpunkten fir die Fahrtrajekto-
rie des Vorderfahrzeugs gemal der Ausfihrungs-
form der vorliegenden Offenbarung.

[0092] Bezugnehmend auf Fig. 4 kann das Host-
Fahrzeug F eine visionsbasierte Trajektorie auf der
Grundlage der von der Riickkamera ausgegebenen
hinteren Videoinformationen und der von dem hint-
eren Fahrzeug empfangenen vorderen Videoinfor-
mationen erzeugen. Als Nachstes kann das Host-
Fahrzeug F die Koordinaten der Kontrollpunkte fir
die Fahrtrajektorie des Host-Fahrzeugs durch die
visionsbasierte Trajektorie erzeugen.

[0093] Fig. 5 zeigt ein Beispiel flr das Verfahren zur
Bestimmung von Abstédnden zwischen dem Host-
Fahrzeug, dem hinteren Fahrzeug und einem sepa-
raten Fahrzeug gemaR der vorliegenden Offenba-
rung. Fig. 5 geht von einem Fall aus, in dem ein
separates Fahrzeug C, das ein anderes als Platoo-
ning-Fahrzeuge ist, zwischen dem Host-Fahrzeug F
und dem hinteren Fahrzeug R vorhanden ist.

[0094] In diesem Fall kann der erste Abstand D1
zwischen dem Host-Fahrzeug F und dem hinteren
Fahrzeug R auf der Grundlage der empfangenen
Starke eines drahtlosen Signals bestimmt werden,
und ein zweiter Abstand D2 zwischen dem Host-
Fahrzeug F und einem separaten Fahrzeug C kann
auf der Grundlage der hinteren Videoinformationen
und des Erfassungsergebnisses eines in dem Host-
Fahrzeug vorhandenen Radars bestimmt werden.
Dies ist jedoch nur ein Beispiel, und das Verfahren
zur Bestimmung des ersten Abstands D1 und des
zweiten Abstands D2 ist nicht unbedingt darauf
beschrankt.

[0095] Dartber hinaus kann aus der Perspektive
des hinteren Fahrzeugs R der erste Abstand D1 zwi-
schen dem hinteren Fahrzeug R und dem Host-Fahr-
zeug F und der zweite Abstand D2' zwischen dem
hinteren Fahrzeug R und einem separaten Fahrzeug
C bestimmt werden.

[0096] Nachfolgend wird der Prozess der Durchfih-
rung einer Ruckmeldung des Verstarkungslernens
durch Elemente, die unter Bezugnahme auf die
Fig. 3 bis 5 beschrieben wurden, unter Bezugnahme
auf die Fig. 6 bis 9 beschrieben.

[0097] Fig. 6 ist ein Flussdiagramm, das den Pro-
zess einer Durchfiihrung von Feedback fiir das Ver-
starkungslernen auf der Grundlage der Kontroll-
punkte fir die Fahrtrajektorie des Host-Fahrzeugs
gemal der Ausfihrungsform der vorliegenden
Offenbarung veranschaulicht.

[0098] In Fig. 6 wird davon ausgegangen, dass das
hintere Fahrzeug der Fahrtrajektorie des Host-Fahr-
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zeugs entsprechend dem Ergebnis eines Verstar-
kungslernens folgt, das das Lerngerat 100 auf der
Grundlage der Videoinformationen und des Feed-
backsignals durchfihrt.

[0099] Zunachst kann das Belohnungsbestim-
mungsteil 200 die Koordinaten der Kontrollpunkte
fur die Fahrtrajektorie durch die Koordinaten des
Host-Fahrzeugs bei S201 bestimmen und kann die
Fahrtrajektorie des hinteren Fahrzeugs durch die
Koordinaten des hinteren Fahrzeugs und die Koordi-
naten der Kontrollpunkte bei S203 erzeugen.

[0100] Das Belohnungsbestimmungsteil 200 kann
das Rickmeldungssignal bei S207 oder S213 ent-
sprechend dem Ergebnis eines Vergleichs der Koor-
dinaten der Kontrollpunkte mit den Koordinaten des
hinteren Fahrzeugs bei S205 oder S211 erzeugen.

[0101] Zunachst kann das Belohnungsbestim-
mungsteil 200 feststellen, ob die Koordinaten des
hinteren Fahrzeugs im Vergleich zu den Koordinaten
der Kontrollpunkte bei S205 aufierhalb der Fahrspur
liegen.

[0102] Wenn sich die Koordinaten des hinteren
Fahrzeugs im Vergleich zu den Koordinaten des
Kontrollpunkts (Ja von S205) aulerhalb der Fahr-
spur befinden, kann das Belohnungsbestimmungs-
teil 200 das Ruckmeldungssignal als negative Ruck-
meldung bei S207 ausgeben. In diesem Fall kann
das Lerngerat 100 die Bremsmenge des Host-Fahr-
zeugs erhdhen und das Fahren des Host-Fahrzeugs
steuern, wie zum Beispiel die Steuerung des Lenk-
winkels des Host-Fahrzeugs bei S209.

[0103] Wenn die Koordinaten des hinteren Fahr-
zeugs im Vergleich zu den Koordinaten des Kontroll-
punkts (Nein von S205) innerhalb der Fahrspur lie-
gen, kann das Belohnungsbestimmungsteil 200
bestimmen, ob die Koordinaten des hinteren Fahr-
zeugs aullerhalb des voreingestellten Gefahrenabs-
tands zu den Koordinaten des Kontrollpunkts bei
S211 liegen.

[0104] Wenn die Koordinaten des hinteren Fahr-
zeugs aulierhalb des voreingestellten Gefahrenabs-
tands von den Koordinaten des Kontrollpunkts liegen
(Ja von S211), kann das Belohnungsbestimmungs-
teil 200 das Feedbacksignal als negative Ruckmel-
dung bei S207 ausgeben. In diesem Fall kann das
Lerngerat 100 die Bremsmenge des Host-Fahrzeugs
entsprechend der negativen Rickmeldung erhdhen
und das Fahren des Host-Fahrzeugs steuern, wie z.
B. die Steuerung des Lenkwinkels des Host-Fahr-
zeugs bei S209.

[0105] Wenn die Koordinaten des hinteren Fahr-
zeugs innerhalb des voreingestellten Gefahrenabs-
tands zu den Koordinaten der Kontrollpunkte (Nr.

2024.05.08

von S211) liegen, kann das Belohnungsbestim-
mungsteil 200 das Ruckmeldesignal als positive
Rickmeldung an S213 ausgeben.

[0106] Fig. 7 ist eine Ansicht, die den Prozess der
Durchfihrung von Riickmeldung entsprechend den
Koordinaten des hinteren Fahrzeugs wahrend Pla-
tooning gemaRk der Ausflihrungsform der vorliegen-
den Offenbarung zeigt.

[0107] Bezugnehmend auf die linke Seite von Fig. 7
sind erste bis vierte Kontrollpunkte <1> bis <4> fir
die Fahrtrajektorie des Host-Fahrzeugs F dargestellt.

[0108] Die Mitte von Fig. 7 entspricht einem Fall, in
dem die Koordinaten des hinteren Fahrzeugs R im
Vergleich zu den Koordinaten des zweiten Kontroll-
punkts <2> auerhalb der Fahrspur liegen. In diesem
Fall kann das Belohnungsbestimmungsteil 200 das
Ruckmeldesignal als negative Rickmeldung ausge-
ben.

[0109] Die rechte Seite von Fig. 7 entspricht einem
Fall, in dem die Koordinaten des hinteren Fahrzeugs
R im Vergleich zu den Koordinaten des zweiten Kon-
trollpunkts <2> innerhalb der Fahrspur und innerhalb
eines Gefahrenabstands D3 von den Koordinaten
des zweiten Kontrollpunkts <2> liegen. In diesem
Fall kann das Belohnungsbestimmungsteil 200 das
Ruckmeldesignal als positive Rickmeldung ausge-
ben.

[0110] Fig. 8 ist ein Flussdiagramm, das den Pro-
zess einer Durchfuhrung einer Rickmeldung Uber
das Verstarkungslernen auf der Grundlage eines
Abstands zwischen einer Vielzahl von Fahrzeugen
veranschaulicht, wenn das Host-Fahrzeug das vor-
dere Fahrzeug in der Ausfuhrungsform der vorlie-
genden Offenbarung ist

[0111] In Fig. 8 wird davon ausgegangen, dass das
Lerngerat 100 das hintere Fahrzeug so steuert, dass
es der Fahrtrajektorie des Host-Fahrzeugs entspre-
chend dem Ergebnis des Verstarkungslernens folgt,
das auf der Grundlage der Videoinformationen und
des Feedbacksignals durchgefiihrt wird.

[0112] Daruber hinaus wird in Fig. 8 angenommen,
dass der erste Abstand D1 zwischen dem Host-Fahr-
zeug und dem hinteren Fahrzeug und der zweite
Abstand D2 zwischen dem Host-Fahrzeug und
einem separaten Fahrzeug durch die Empfangs-
starke eines von dem hinteren Fahrzeug empfang-
enen drahtlosen Signals bestimmt werden.

[0113] Das Belohnungsbestimmungsteil 200 kann
das drahtlose Signal von dem hinteren Fahrzeug
bei S301 empfangen und kann die empfangene Sig-
nalstarke des drahtlosen Signals bei S303 messen.
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[0114] Als n&chstes, je nachdem, ob ein separates
Fahrzeug, das hinter dem Host-Fahrzeug in die Pla-
tooning-Formation ein- oder aus ihr ausschert,
erkannt wird (Ja oder Nein in S305), werden das Ver-
starkungslernen und die Steuerung des Host-Fahr-
zeugs durchgefihrt.

[0115] Erstens, wenn ein separates Fahrzeug nicht
erkannt wird (Nein in S305), kann das Belohnungs-
bestimmungsteil 200 bestimmen, ob die empfangene
Signalstarke des drahtlosen Signals in dem vorein-
gestellten Bereich bei S307 oder S313 enthalten ist,
und entsprechend dem Ergebnis der Bestimmung
kann das Rilckmeldungssignal als eine positive
oder negative Rickmeldung bei S309 oder S315
ausgegeben werden.

[0116] Genauer gesagt, kann das Belohnungsbes-
timmungsteil 200 bei S307 bestimmen, ob die emp-
fangene Signalstéarke des drahtlosen Signals die
obere Grenze des voreingestellten Bereichs oder
weniger ist.

[0117] Wenn die empfangene Signalstarke mehr als
die obere Grenze des voreingestellten Bereichs bei
(Nein in S307) ist, kann das Belohnungsbestim-
mungsteil 200 feststellen, dass der erste Abstand
D1 kleiner als die untere Grenze des voreingestellten
ersten Bereichs ist, und kann das Rickmeldungssig-
nal als negative Rickmeldung bei S309 ausgeben.

[0118] In diesem Fall, wenn es ein vorderes Hinder-
nis gibt, das sich innerhalb eines vorbestimmten
Bereichs von der Vorderseite des Host-Fahrzeugs
befindet, fuhrt das Lerngerdt 100 die Beschleuni-
gungssteuerung des Host-Fahrzeugs nicht durch,
um eine Kollision dazwischen zu verhindern, und
wenn es kein vorderes Hindernis gibt, das sich inner-
halb eines vorbestimmten Bereichs von der Vorder-
seite des Host-Fahrzeugs befindet, kann das Lern-
gerat 100 den ersten Abstand D1 steuern, um durch
die Beschleunigungssteuerung des Host-Fahrzeugs
vergrofiert zu werden, so dass der erste Abstand D1
in dem ersten Bereich bei S311 enthalten ist.

[0119] Andererseits, wenn die empfangene Signal-
stéarke die obere Grenze des voreingestellten
Bereichs oder weniger ist (Ja von S307), kann das
Belohnungsbestimmungsteil 200 bestimmen, ob die
empfangene Signalstarke die untere Grenze des vor-
eingestellten Bereichs oder mehr ist, um zu bestim-
men, ob der erste Abstand D1 in dem ersten Bereich
bei S313 enthalten ist.

[0120] Wenn die empfangene Signalstarke geringer
ist als die untere Grenze des voreingestellten
Bereichs (Nein von S313), kann das Belohnungsbes-
timmungsteil 200 feststellen, dass der erste Abstand
D1 groRer ist als die obere Grenze des voreingestell-
ten ersten Bereichs, und kann das Rickmeldungs-
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signal als negative Rickmeldung bei S315 ausge-
ben.

[0121] In diesem Fall kann das Lerngerat 100 die
Bremssteuerung des Host-Fahrzeugs so durchfiih-
ren, dass der erste Abstand D1 verringert und in
den ersten Bereich bei S317 aufgenommen wird.

[0122] Indes kann, wenn die empfangene Signal-
starke die untere Grenze des voreingestellten
Bereichs oder mehr ist (Ja von S313), das Beloh-
nungsbestimmungsteil 200 bestimmen, dass der
erste Abstand D1 in dem ersten Bereich enthalten
ist, und kann das Rickmeldungssignal als positive
Ruckmeldung bei S319 ausgeben.

[0123] Im Gegensatz dazu kann das Belohnungs-
bestimmungsteil 200, wenn ein separates Fahrzeug
erkannt wird (Ja von S305), bestimmen, ob das Ver-
haltnis D1/D2 des ersten Abstands D1 zwischen dem
Host-Fahrzeug und dem hinteren Fahrzeug zu dem
zweiten Abstand D2 zwischen dem Host-Fahrzeug
und einem separaten Fahrzeug in einem voreinge-
stellten zweiten Bereich bei S321 oder S327 enthal-
ten ist, und entsprechend dem Ergebnis der Bestim-
mung kann das Rickmeldungssignal als irgendeine
von einer positiven Rickmeldung und einer negati-
ven Rickmeldung bei S323 oder S329 ausgegeben
werden.

[0124] Genauer gesagt, kann das Belohnungsbes-
timmungsteil 200 bei S321 feststellen, ob das Ver-
haltnis D1/D2 des ersten Abstands zu dem zweiten
Abstand die obere Grenze des zweiten Bereichs
oder weniger ist.

[0125] Wenn das Verhaltnis D1/D2 des ersten
Abstands zu dem zweiten Abstand gréRer ist als die
obere Grenze des zweiten Bereichs (Nein von S321),
kann das Belohnungsbestimmungsteil 200 bestim-
men, dass der Anteil des zweiten Abstands D2 zwi-
schen dem Host-Fahrzeug und einem separaten
Fahrzeug vergréfRert werden muss, wenn der erste
Abstand D1 zwischen Platooning-Fahrzeugen
berucksichtigt wird, und kann das Rickmeldungssig-
nal als negative Rickmeldung bei S323 ausgeben.

[0126] In diesem Fall kann, wenn es ein vorderes
Hindernis gibt, das sich innerhalb eines vorbestimm-
ten Bereichs von der Vorderseite des Host-Fahr-
zeugs befindet, das Lerngerat 100 die Beschleuni-
gungssteuerung des  Host-Fahrzeugs  nicht
durchfiihren, um eine Kollision dazwischen zu ver-
hindern, und wenn es kein vorderes Hindernis gibt,
das sich innerhalb eines vorbestimmten Bereichs
von der Vorderseite des Host-Fahrzeugs befindet,
kann die Beschleunigungssteuerung des Host-Fahr-
zeugs bei S325 durchgefiihrt werden, so dass das
Verhaltnis D1/D2 des ersten Abstands zu dem zwei-
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ten Abstand verringert wird und in dem zweiten
Bereich enthalten ist.

[0127] Andererseits, wenn das Verhaltnis D1/D2
des ersten Abstands zu dem zweiten Abstand die
obere Grenze des zweiten Bereichs oder weniger
ist (Ja von S321), kann das Belohnungsbestim-
mungsteil 200 bei S327 bestimmen, ob das Verhalt-
nis D1/D2 des ersten Abstands zu dem zweiten
Abstand in dem zweiten Bereich enthalten ist.

[0128] Wenn das Verhaltnis D1/D2 des ersten
Abstands zu dem zweiten Abstand kleiner ist als die
Untergrenze des zweiten Bereichs (Nein von S327),
kann das Belohnungsbestimmungsteil 200 bestim-
men, dass der Anteil des zweiten Abstands D2 zwi-
schen dem Host-Fahrzeug und einem separaten
Fahrzeug vergroftert werden muss, wenn der erste
Abstand D1 zwischen Platooning-Fahrzeugen
bertcksichtigt wird, und kann das Rickmeldungssig-
nal als negative Riickmeldung bei S329 ausgeben.

[0129] In diesem Fall kann das Lerngerat 100 die
Bremssteuerung des Host-Fahrzeugs in S331 so
durchfiihren, dass das Verhaltnis D1/D2 des ersten
Abstands zu dem zweiten Abstand vergréRert wird
und in den zweiten Bereich aufgenommen wird.

[0130] Indes kann, wenn das Verhaltnis D1/D2 des
ersten Abstands zu dem zweiten Abstand die untere
Grenze des zweiten Bereichs oder mehr ist (Ja von
S327), kann das Belohnungsbestimmungsteil 200
bestimmen, dass das Verhaltnis D1/D2 des ersten
Abstands zu dem zweiten Abstand in dem zweiten
Bereich enthalten ist und kann das Ruckmeldungs-
signal als positive Riickmeldung bei S333 ausgeben.

[0131] Fig. 9 ist ein Flussdiagramm, das den Pro-
zess einer Durchfihrung von Rickmeldung Uber
das Verstarkungslernen auf der Grundlage eines
Abstands zwischen einer Vielzahl von Fahrzeugen
veranschaulicht, wenn das Host-Fahrzeug das hin-
tere Fahrzeug in der Ausfihrungsform der vorliegen-
den Offenbarung ist.

[0132] Alle von Fig. 8 und 9 beziehen sich auf den
Prozess einer Durchfihrung von Rickmeldung zum
Verstarkungslernen auf der Grundlage eines
Abstands zwischen einer Vielzahl von Fahrzeugen,
aber Fig. 9 unterscheidet sich von Fig. 8 auf der
Grundlage eines vorderen Fahrzeugs dadurch,
dass Fig. 9 auf einem hinteren Fahrzeug basiert.

[0133] Dementsprechend wird im Folgenden in
Fig. 9 die gleiche Steuerung wie in Fig. 8 durchge-
fuhrt, mit der Ausnahme, dass in Fig. 9 das Verstar-
kungslernen und eine Ruckmeldungssteuerung auf
der Grundlage des hinteren Fahrzeugs durchgefiihrt
werden, und aufgrund der Durchfiihrung des Verstar-
kungslernens und der Rickmeldungssteuerung auf
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der Grundlage des hinteren Fahrzeugs wird haupt-
sachlich der Unterschied zwischen Fig. 9 und Fig. 8
beschrieben.

[0134] Bezugnehmend auf Fig. 9 kann das Beloh-
nungsbestimmungsteil 200 das drahtlose Signal
von dem vorderen Fahrzeug bei S401 empfangen
und die Empfangsstarke des empfangenen drahtlo-
sen Signals bei S403 messen. Als Nachstes kann in
S407 oder S413 bestimmt werden, ob die Empfangs-
starke eines drahtlosen Signals in dem voreingestell-
ten Bereich liegt, und abhangig von dem Ergebnis
der Bestimmung kdnnen das Verstarkungslernen
und die Fahrsteuerung in S409 und S411 oder
S415 und S417 durchgefihrt werden.

[0135] In diesem Fall kann, wenn die Empfangs-
starke eines drahtlosen Signals mehr als die obere
Grenze des voreingestellten Bereichs ist (Nein von
S407), das Lerngerat 100 den ersten Abstand D1
so steuern, dass er durch die Bremssteuerung des
Host-Fahrzeugs vergrofiert wird, so dass der erste
Abstand D1 in dem ersten Bereich bei S411 enthal-
ten ist.

[0136] Wenn das Host-Fahrzeug ein hinteres Fahr-
zeug ist, muss das Host-Fahrzeug langsamer sein
als das vordere Fahrzeug, um den ersten Abstand
D1 zu vergréRern, und daher fihrt das Lerngerat
100 die Bremssteuerung durch, und das Host-Fahr-
zeug fahrt, wahrend es der Fahrtrajektorie des vor-
deren Fahrzeugs folgt, wodurch ein Steuerungspro-
zess weiter vereinfacht wird, da die Bericksichtigung
eines vorderen Hindernisses entfallt.

[0137] Andererseits ist die Empfangsstarke eines
drahtlosen Signals geringer als die untere Grenze
des voreingestellten Bereichs (Nein von S413, das
Lerngerat 100 kann den ersten Abstand D1 durch
die Beschleunigungssteuerung des Host-Fahrzeugs
bei S417 verringern.

[0138] Wenn es sich bei dem Host-Fahrzeug um ein
hinteres Fahrzeug handelt, muss das Host-Fahrzeug
schneller sein als das vordere Fahrzeug, um den ers-
ten Abstand D1 zu verringern, und daher fuhrt das
Lerngerat 100 die Beschleunigungssteuerung durch.

[0139] Indes, wenn ein separates Fahrzeug, das
kein Fahrzeug im Platooning ist, von der Vorderseite
des Host-Fahrzeugs erkannt wird (Ja von S405),
kann das Belohnungsbestimmungsteil 200 bestim-
men, ob das Verhaltnis D1/D2' des ersten Abstands
D1 zwischen dem Host-Fahrzeug und dem vorderen
Fahrzeug zu dem zweiten Abstand D2' zwischen
dem Host-Fahrzeug und einem separaten Fahrzeug
in dem voreingestellten Bereich bei S421 oder S427
enthalten ist, und kann entsprechend dem Ergebnis
der Bestimmung das Ruckmeldungssignal als
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irgendeine von positiver Riickmeldung und negativer
Ruckmeldung bei S423 oder S429 ausgeben.

[0140] Genauer gesagt, kann das Belohnungsbes-
timmungsteil 200 in S421 bestimmen, ob das Ver-
héaltnis D1/D2' des ersten Abstands zu dem zweiten
Abstand die obere Grenze des voreingestellten
Bereichs oder weniger ist.

[0141] Wenn das Verhaltnis D1/D2' des ersten
Abstands zu dem zweiten Abstand grofRer ist als die
obere Grenze des voreingestellten Bereichs (Nein
von S421), kann das Belohnungsbestimmungsteil
200 bestimmen, dass der Anteil des zweiten
Abstands D2' zwischen dem Host-Fahrzeug und
einem separaten Fahrzeug vergrofRert werden
muss, wenn der erste Abstand D1 zwischen Platoo-
ning-Fahrzeugen bertcksichtigt wird, und kann das
Rickmeldungssignal als negative Riickmeldung bei
S423 ausgeben.

[0142] In diesem Fall kann das Lerngerat 100 die
Bremssteuerung des Host-Fahrzeugs so durchfiih-
ren, dass das Verhaltnis D1/D2' des ersten Abstands
zu dem zweiten Abstand verringert wird und in einem
voreingestellten Bereich bei S425 enthalten ist.

[0143] Andererseits, wenn das Verhaltnis D1/D2'
des ersten Abstands zu dem zweiten Abstand die
obere Grenze des voreingestellten Bereichs oder
weniger ist (Ja von S421), kann das Belohnungsbes-
timmungsteil 200 bestimmen, ob das Verhaltnis
D1/D2' des ersten Abstands zu dem zweiten Abstand
in dem voreingestellten Bereich bei S427 enthalten
ist.

[0144] Wenn das Verhaltnis D1/D2' des ersten
Abstands zu dem zweiten Abstand kleiner ist als die
untere Grenze des voreingestellten Bereichs bei
(Nein von S427), kann das Belohnungsbestim-
mungsteil 200 bestimmen, dass der Anteil des zwei-
ten Abstands D2' zwischen dem Host-Fahrzeug und
einem separaten Fahrzeug vergréf3ert werden muss,
wenn der erste Abstand D1 zwischen Platooning-
Fahrzeugen bertcksichtigt wird, und kann das Ruck-
meldungssignal als negative Riickmeldung bei S429
ausgeben.

[0145] In diesem Fall kann das Lerngerat 100 die
Beschleunigungssteuerung des Host-Fahrzeugs in
S431 so durchfihren, dass das Verhaltnis D1/D2'
des ersten Abstands zu dem zweiten Abstand ver-
gréRert wird und in den voreingestellten Bereich fallt.

[0146] Indes kann, wenn das Verhaltnis D1/D2' des
ersten Abstands zu dem zweiten Abstand die untere
Grenze des voreingestellten Bereichs oder mehr ist
(Ja von S427), das Belohnungsbestimmungsteil 200
bestimmen, dass das Verhaltnis D1/D2' des ersten
Abstands zu dem zweiten Abstand in dem voreinge-
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stellten Bereich enthalten ist und kann das Rickmel-
dungssignal als positive Rlickmeldung bei S433 aus-
geben.

[0147] Gemall der oben beschriebenen Ausfiih-
rungsform der vorliegenden Offenbarung wird das
Verstarkungslernen unter Verwendung der Videoin-
formationen und der Kontrollpunkte fiir die Fahrtra-
jektorie des Host-Fahrzeugs wahrend Platooning
durchgefiihrt, so dass das Host-Fahrzeug das hin-
tere Fahrzeug stabil und effizient fihren kann.

[0148] Darliber hinaus kann die Platooning-Forma-
tion stabil und effizient verwaltet werden, selbst wenn
ein einzelnes Fahrzeug in die Platooning-Formation
einfahrt oder ein einzelnes Fahrzeug, das in die Pla-
tooning-Formation einfahrt, aus der Platooning-For-
mation ausfahrt.

[0149] Obwohl die beispielhafte Ausfiihrungsform
der vorliegenden Offenbarung zur Veranschauli-
chung beschrieben wurde, wird der Fachmann
erkennen, dass verschiedene Anderungen, Ergan-
zungen und Ersetzungen mdglich sind, ohne vom
Umfang und Geist der Offenbarung, wie sie in den
beigefligten Anspriichen offenbart ist, abzuweichen.
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Patentanspriiche

1. Vorrichtung zur Steuerung von Platooning,
wobei die Vorrichtung umfasst:
ein Lerngerat, das ein Verstarkungslernen auf der
Grundlage eines Rlckmeldungssignals und von
Videoinformationen durchfihrt, die von einer
Kamera ausgegeben werden, die sowohl in einem
Host-Fahrzeug als auch in einem hinteren Fahr-
zeug, die im Platooning sind, vorgesehen ist, und
die ein Fahren des Host-Fahrzeugs auf der Grund-
lage eines Ergebnisses des Verstarkungslernens so
steuert, dass das hintere Fahrzeug einer Fahrtrajek-
torie des Host-Fahrzeugs folgen kann; und
ein Belohnungsbestimmungsteil, das die Koordina-
ten des hinteren Fahrzeugs erhalt und das Rickmel-
dungssignal erzeugt durch Vergleichen der Koordi-
naten des hinteren Fahrzeugs mit Koordinaten von
Kontrollpunkten fur die Fahrtrajektorie des Host-
Fahrzeugs.

2. Vorrichtung nach Anspruch 1, wobei die Kon-
trollpunkte Punkten entsprechen, die eine Form
einer Spline-Kurve steuern, die der Fahrtrajektorie
des Host-Fahrzeugs entspricht.

3. Vorrichtung nach Anspruch 1 oder 2, wobei
das Belohnungsbestimmungsteil das Rickmeldesig-
nal als negative Rickmeldung ausgibt, wenn die
Koordinaten des hinteren Fahrzeugs im Vergleich
zu den Koordinaten der Kontrollpunkte auf3erhalb
einer Fahrspur liegen.

4. Vorrichtung nach einem der Anspriche 1 bis
3, wobei das Belohnungsbestimmungsteil das Ruck-
meldungssignal als negative Rlickmeldung ausgibt,
wenn die Koordinaten des hinteren Fahrzeugs
aulderhalb eines voreingestellten Gefahrenabstands
von den Koordinaten der Kontrollpunkte liegen.

5. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis
4, wobei das Belohnungsbestimmungsteil das Rick-
meldungssignal als positive Riuckmeldung ausgibt,
wenn die Koordinaten des hinteren Fahrzeugs im
Vergleich zu den Koordinaten der Kontrollpunkte
innerhalb einer Fahrspur liegen und innerhalb
eines vorgegebenen Gefahrenabstands zu den
Koordinaten der Kontrollpunkte liegen.

6. Vorrichtung nach einem der Anspriche 1 bis
5, wobei das Lerngerat bei der Steuerung einer
Fahrgeschwindigkeit des Host-Fahrzeugs bertck-
sichtigt, ob sich ein vorderes Hindernis innerhalb
eines vorgegebenen Bereichs von einer Front des
Host-Fahrzeugs befindet.

7. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis
6, wobei die Videoinformationen hintere Videoinfor-
mationen, die von einer Riickkamera des Host-Fahr-
zeugs ausgegeben werden, und vordere Videoinfor-
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mationen, die von einer Frontkamera des hinteren
Fahrzeugs ausgegeben werden, umfassen, und
das Lerngerat gegenseitig Uberlappende Teile des
hinteren Videos des Host-Fahrzeugs und des vorde-
ren Videos des hinteren Fahrzeugs auf der Grund-
lage der hinteren Videoinformationen und der vorde-
ren Videoinformationen bestimmt und einen
Uberlappungsgrad des hinteren Videos und des vor-
deren Videos gemall einem Ergebnis der Bestim-
mung als Lerndaten fur das Verstarkungslernen ver-
wendet.

8. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis
7, ferner umfassend:
ein neuronales Inferenznetzwerkgerat, das einen
Parameter flr ein in dem Lerngerat enthaltenes neu-
ronales Netzwerk aktualisiert, das Videoinformatio-
nen auf der Grundlage des aktualisierten Parame-
ters empfangt und das Host-Fahrzeug so steuert,
dass das hintere Fahrzeug der Fahrtrajektorie des
Host-Fahrzeugs folgen kann.

9. Verfahren zur Steuerung von Platooning,
wobei das Verfahren umfasst:
Durchfliihren von Verstarkungslernen auf der Grund-
lage eines Ruckmeldungssignals und von Videoin-
formationen, die von einer Kamera ausgegeben
werden, die sowohl in einem Host-Fahrzeug als
auch in einem hinteren Fahrzeug vorgesehen ist,
die sich im Platooning befinden;
Steuern eines Fahrens des Host-Fahrzeugs auf der
Grundlage eines Ergebnisses des Verstarkungsler-
nens, so dass das hintere Fahrzeug einer Fahrtra-
jektorie des Host-Fahrzeugs folgen kann; und
Erzeugen des Rickmeldungssignals durch Verglei-
chen von Koordinaten des hinteren Fahrzeugs mit
Koordinaten von Kontrollpunkten fiir die Fahrtrajek-
torie des Host-Fahrzeugs nach Erhalt der Koordina-
ten des hinteren Fahrzeugs.

10. Verfahren zur Steuerung von Platooning,
wobei das Verfahren umfasst:
Bestimmen, ob ein Verhaltnis eines ersten Abstands
zwischen Koordinaten eines Host-Fahrzeugs und
Koordinaten eines vorderen Fahrzeugs im Platoo-
ning zu einem zweiten Abstand zwischen den Koor-
dinaten des Host-Fahrzeugs und Koordinaten eines
separaten Fahrzeugs in einem voreingestellten
Bereich liegt, wenn das separate Fahrzeug, das
ein anderes ist als vordere Fahrzeug im Platooning
ist, von einer Front des Host-Fahrzeugs im Platoo-
ning erkannt wird;
Erzeugen eines Rickmeldungssignals
einem Ergebnis der Bestimmung;
Durchflhren von Verstarkungslernen auf der Grund-
lage des Riickmeldungssignals und von Videoinfor-
mationen, die von einer Kamera ausgegeben wer-
den, die sowohl in dem Host-Fahrzeug als auch in
dem vorderen Fahrzeug vorhanden ist; und
Steuern einer Fahrgeschwindigkeit des Host-Fahr-

gemaf
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zeugs, so dass das Verhaltnis des ersten Abstands
zu dem zweiten Abstand in dem voreingestellten
Bereich liegt, basierend auf einem Ergebnis des
Verstarkungslernens.

Es folgen 9 Seiten Zeichnungen
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Anhéangende Zeichnungen

Fig. 1
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Fig. 2
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Fig. 3
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Fig. 4
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Fig. 5
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Fig. 6
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Fig. 7
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