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(57) Hauptanspruch: Verfahren zur erweiterten Umfeldsicht
fur ein Kraftfahrzeug (12), wobei mittels einer an einem
beweglichen unbemannten Luftfahrzeug (14) angeordneten
Sensoreinrichtung (16) eine Fahrzeugumgebung erfasst
wird, wobei eine Flugbahn des unbemannten Luftfahrzeugs
(16) relativ zum Kraftfahrzeug (12) und eine Ausrichtung
(18) der Sensoreinrichtung (16) auf die Fahrzeugumgebung
in Abhangigkeit von einem Betriebsmodus des Kraftfahr-
zeugs (12) vorgegeben wird, und wobei die erfasste Fahr-
zeugumgebung auf einer Anzeigeeinrichtung (22) darge-
stellt wird, dadurch gekennzeichnet, dass das unbemannte
Luftfahrzeug (14) das Kraftfahrzeug (12) umkreist und durch
die Sensoreinrichtung (16) ein 360°-Panoramabild der Fahr-
zeugumgebung erfasst wird, falls als Betriebsmodus ein
Stillstand des Kraftfahrzeugs (12) festgestellt wird.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Verfahren zur erwei-
terten Umfeldsicht fur ein Kraftfahrzeug sowie ein
System mit einem Kraftfahrzeug und einem bewegli-
chen unbemannten Luftfahrzeug.

[0002] Bei Fahrten im Geldnde kann man in sehr
schwierigem Terrain oft das Umfeld direkt neben
dem Fahrzeug nicht so Uberblicken, wie es flr die
Situation erforderlich ware. Durch Kameras, die im
Kraftfahrzeug installiert werden kdnnen, beispiels-
weise Parksystemkameras, kann man das Umfeld
nicht ausreichend Uberblicken, da diese nur eine
definierte Position haben. Daher steigt normaler-
weise ein Beifahrer aus und hilft beim Rangieren. In
herausfordernden Passagen bendétigt man sogar
vorne und hinten eine Person, die Anweisungen fir
Lenkeinschlag und Richtung geben.

[0003] Aus der DE 10 2011 106 170 A1 ist ein Ver-
fahren zur Unterstlitzung eines Fahrers bei einer
Steuerung eines Fahrzeugs bekannt, wobei mittels
einer an einem unabhangig vom Fahrzeug bewegli-
chen unbemannten Luftfahrzeug angeordneten ers-
ten Bilderfassungseinheit eine Umgebung des Fahr-
zeugs erfasst wird. Zusatzlich wird die Umgebung
des Fahrzeugs mittels einer am Fahrzeug angeord-
neten zweiten Bilderfassungseinheit erfasst und Bild-
daten der ersten Bilderfassungseinheit und Bilddaten
der zweiten Bilderfassungseinheit werden fusioniert
und aus den fusionierten Bilddaten werden Umge-
bungseigenschaften, ein dreidimensionales Gelan-
deprofil und/oder mdgliche Fahrspuren in dem drei-
dimensionalen Gelandeprofil ermittelt, wobei in
Abhangigkeit der Umgebungseigenschaften, des
dreidimensionalen Gelandeprofils und/oder der
Fahrspuren als Unterstitzungsfunktion Fahrhin-
weise ausgegeben werden und/oder ein Antriebs-
strang und/oder eine Bremse und/oder ein Fahrwerk
des Fahrzeugs gesteuert werden.

[0004] Aus der US 2017 /0 220 041 A1 ist eine Vor-
richtung zur Uberwachung einer Fahrzeugumgebung
bekannt, welche dazu ausgelegt ist, mittels einem
um das Fahrzeug schwebenden Korper mit einem
Sensor die Fahrzeugumgebung zu erfassen und
einem Passagier die Information zu prasentieren.

[0005] Aus der DE 10 2015 012 369 A1 ist ein Sys-
tem zum Beeinflussen eines adaptiven Fahrwerks
eines landgebundenen Fahrzeugs bekannt, wobei
dem Fahrzeug zumindest zeitweise ein unbemann-
tes und sich zumindest teil-autonom bewegendes
Flugobjekt zugeordnet ist, das mittels zumindest
einer Umfeldwahrnehmungseinrichtung eine
Beschaffenheit eines Untergrunds reprasentierende
Daten in seinem Umfeld erfassen und mit einer fahr-
zeugseitigen Empfangseinrichtung austauschen
kann.

2/9

[0006] Aus der DE 10 2016 215 301 A1 ist ein Ver-
fahren zum Unterstlitzen eines Parkvorgangs eines
Fahrzeugs bekannt. Das Verfahren umfasst die
Schritte des Erkennens eines Parkvorgangs des
Fahrzeugs, des automatischen Startens einer
Drohne basierend auf der Erkenntnis des Parkvor-
gangs, des Aufnehmens von Bilddaten eines ersten
Teils einer Umgebung des Fahrzeugs, insbesondere
von kollisionsrelevanten Objekten, mittels eines ers-
ten optischen Sensors der Drohne, und des Sendens
der aufgenommenen Bilddaten an das Fahrzeug
und/oder einen Fahrer des Fahrzeugs.

[0007] Die Aufgabe der Erfindung ist es, eine
Umfeldsicht fur ein Kraftfahrzeug zu verbessern.

[0008] Diese Aufgabe wird durch die Merkmale der
unabhangigen Patentanspriiche gelost. Vorteilhafte
Ausgestaltungen der Erfindung sind Gegenstand
der Unteranspriiche.

[0009] Ein Aspekt der Erfindung betrifft ein Verfah-
ren zur erweiterten Umfeldsicht fiir ein Kraftfahrzeug,
wobei mittels einer an einem beweglichen unbe-
mannten Luftfahrzeug angeordneten Sensoreinrich-
tung eine Fahrzeugumgebung erfasst wird, wobei
eine Flugbahn des unbemannten Luftfahrzeugs rela-
tiv zum Kraftfahrzeug und eine Ausrichtung der Sen-
soreinrichtung auf die Fahrzeugumgebung in Abhan-
gigkeit von einem Betriebsmodus des Kraftfahrzeugs
vorgegeben wird, und wobei die erfasste Fahrzeu-
gumgebung auf einer Anzeigeeinrichtung des Kraft-
fahrzeugs dargestellt wird.

[0010] Mit anderen Worten kdénnen ein Kraftfahr-
zeug und ein unbemanntes Luftfahrzeug vorgesehen
sein, wobei das unbemannte Luftfahrzeug eine
Umfeldsicht fur einen Fahrer des Kraftfahrzeugs ver-
bessert, indem die Umgebung durch eine Sensorein-
richtung des unbemannten Luftfahrzeugs erfasst und
auf einer Anzeigeeinrichtung des Kraftfahrzeugs dar-
gestellt wird. Das Kraftfahrzeug kann beispielsweise
ein Gelandewagen sein, der sich im Gelande abseits
von offentlichen Stralen befinden kann und zur
Unterstitzung eine Datenverbindung zu dem unbe-
mannten Luftfahrzeug aufbauen kann. Das unbe-
mannte Luftfahrzeug, das auch als Drohne bezeich-
net werden kann, kann vorzugsweise an
vorgegebenen Positionen relativ zum Kraftfahrzeug
schweben und/oder eine vorgegebene Flugbahn flie-
gen. AuBerdem kann das unbemannte Luftfahrzeug
einen Aufbewahrungsplatz am Kraftfahrzeug aufwei-
sen, an dem es starten und landen kann, beispiels-
weise an einem Dach des Kraftfahrzeugs. Hierbei
kann ein Starten und Landen des unbemannten Luft-
fahrzeugs beispielsweise mittels eines Steuerbe-
fehls, insbesondere per Knopfdruck, aktiviert wer-
den, um den Fahrer zu unterstutzen.
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[0011] Die Sensoreinrichtung des unbemannten
Luftfahrzeugs kann vorzugsweise eine Kamera
und/oder einen Lidar umfassen, mit denen Aufnah-
men der Fahrzeugumgebung erstellt werden koén-
nen. Eine Flugbahn des unbemannten Luftfahrzeugs
und eine Ausrichtung der Sensoreinrichtung auf die
Fahrzeugumgebung kénnen anhand eines Betriebs-
modus, in dem sich das Kraftfahrzeug befindet, vor-
gegeben sein. Das bedeutet, dass das unbemannte
Luftfahrzeug automatisch eine Flugbahn und/oder
Positionen anfliegt, die dem gegenwartigen Betriebs-
modus entsprechen, um eine direkte Unterstitzung
bereitzustellen, ohne das Luftfahrzeug manuell
gesteuert werden muss. Beispielsweise kann als
Betriebsmodus des Kraftfahrzeugs ein Fahrbetrieb
oder ein Stillstand des Kraftfahrzeugs erkannt wer-
den, wobei sich das Luftfahrzeug bei einem Fahrbe-
trieb vorzugsweise derart in Fahrtrichtung positio-
niert, dass die Fahrzeugumgebung in Fahrtrichtung
erfasst werden kann und bei einem Stillstand des
Kraftfahrzeugs kann das unbemannte Luftfahrzeug
das Kraftfahrzeug vorzugsweise umkreisen und die
Fahrzeugumgebung um das Kraftfahrzeug herum
aufnehmen. Des Weiteren ist es jedoch auch mog-
lich, die Flugbahn und/oder Positionen des unbe-
mannten Luftfahrzeugs manuell anzupassen.

[0012] Wahrend der Aufnahme der Fahrzeugumge-
bung ist die Sensoreinrichtung vorzugsweise auf das
Kraftfahrzeug gerichtet, sodass als Fahrzeugumge-
bung ein Ubergang vom Kraftfahrzeug zur Umge-
bung bereitgestellt wird. Besonders bevorzugt kann
auch eine Objekterkennung vorgesehen sein, durch
die aus den Sensordaten der Sensoreinrichtung
Objekte erkannt werden koénnen, insbesondere das
Kraftfahrzeug, um damit eine Flugbahn und/oder
Position relativ zum Kraftfahrzeug festzulegen. Die
in Abhangigkeit von der Flugbahn und dem Betriebs-
modus erfasste Fahrzeugumgebung kann schlief3-
lich auf einer Anzeigeeinrichtung des Kraftfahrzeugs
dargestellt werden. Insbesondere kann das Kraft-
fahrzeug die Anzeigeeinrichtung aufweisen, die bei-
spielsweise als Bildschirm eines Infotainmentsys-
tems ausgebildet ist. Alternativ oder zusatzlich kann
die Anzeigeeinrichtung auch zu einem mobilen End-
gerat gehdren, auf der die erfasste Fahrzeugumge-
bung angezeigt wird.

[0013] Durch die Erfindung ergibt sich der Vorteil,
dass in schwierigen Situationen eine Flugbahn des
unbemannten Luftfahrzeugs automatisch anhand
des Betriebsmodus des Kraftfahrzeugs vorgegeben
werden kann, um den Fahrer des Kraftfahrzeugs
durch Bereitstellung einer von dem unbemannten
Luftfahrzeug erfassten Fahrzeugumgebung zu
unterstitzen.

[0014] Erfindungsgemal ist vorgesehen, dass das
unbemannte Luftfahrzeug das Kraftfahrzeug
umkreist und durch die Sensoreinrichtung ein 360°-
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Panoramabild der Fahrzeugumgebung erfasst wird,
falls als Betriebsmodus ein Stillstand des Kraftfahr-
zeugs festgestellt wird. Insbesondere kénnen Einzel-
aufnahmen der Fahrzeugumgebung erfasst werden,
die durch eine Recheneinrichtung zu dem 360°-
Panoramabild fusioniert werden.

[0015] In einer weiteren Ausgestaltung ist vorgese-
hen, dass das unbemannte Luftfahrzeug an eine
Position vor dem Kraftfahrzeug zum Erfassen der
Fahrzeugumgebung fliegt, falls als Betriebsmodus
eine Fahrt in Vorwartsrichtung festgestellt wird, und
das unbemannte Luftfahrzeug an eine Position hinter
dem Kraftfahrzeug zum Erfassen der Fahrzeugum-
gebung fliegt, falls als Betriebsmodus eine Fahrt in
Ruckwartsrichtung festgestellt wird. Die Fahrtrich-
tung kann hierbei beispielsweise anhand eines ein-
gelegten Gangs erkannt werden. Vorzugsweise ist
vorgesehen, dass das unbemannte Luftfahrzeug
wahrend einer Fahrt des Kraftfahrzeugs eine Posi-
tion in Abhangigkeit von einer Lenkrichtung anpasst.
Das bedeutet, dass beispielsweise wahrend einer
Fahrt in Vorwartsrichtung eine Lenkung, beispiels-
weise nach rechts, durchgefiihrt werden kann, und
das unbemannte Luftfahrzeug eine entsprechende
Position zu der Lenkrichtung einnimmt, um die Fahr-
zeugumgebung in diesem Bereich zu erfassen.

[0016] In einer weiteren Ausgestaltung ist vorgese-
hen, dass die Flugbahn des unbemannten Luftfahr-
zeugs relativ zu dem Kraftfahrzeug anhand vorgege-
bener Fahrzeugabmessungen festgelegt wird.
Insbesondere kann ein digitales Fahrzeugmodell
bereitgestellt sein, welches als Referenz fiir eine
Positionsbestimmung des unbemannten Luftfahr-
zeugs in Relation zum Kraftfahrzeug dient. Die Fahr-
zeugabmessungen dienen beispielsweise dafir, eine
Flugbahn des unbemannten Luftfahrzeugs um das
Kraftfahrzeug festzulegen.

[0017] Vorzugsweise ist vorgesehen, dass die
Anzeigeeinrichtung beriihrungsempfindlich ausgebil-
det ist und zusatzlich ein digitales Fahrzeugmodell
auf der Anzeigeeinrichtung angezeigt wird, wobei
eine Position des unbemannten Luftfahrzeugs
durch Verschieben und/oder Drehen des digitalen
Fahrzeugmodells auf der Anzeigeeinrichtung ange-
passt wird. Alternativ kann das unbemannte Luftfahr-
zeug durch direktes Anwahlen der Position auf der
Anzeigeeinrichtung gesteuert werden. Das heil3t,
dass neben einer automatisch festgelegten Flug-
bahn, die das unbemannte Luftfahrzeug zunachst
ausfuhren kann, weitere Positionen und/oder Flug-
bahnen eingestellt werden kdnnen, indem durch
Berlihrungseingabe auf der berlihrungsempfindli-
chen Anzeigeeinrichtung das digitale Fahrzeugmo-
dell gedreht werden kann, wobei das unbemannte
Luftfahrzeug dann eine Aufnahme aus der Richtung
aufnehmen kann, die das digitale Fahrzeugmodell
auf der Anzeigeeinrichtung aufweist. Besonders
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bevorzugt kann auch ein Fokus der Sensoreinrich-
tung durch eine Berihrungshandlung auf der berth-
rungsempfindlichen Anzeigeeinrichtung angepasst
werden. Insbesondere kann ein Fokus beziehungs-
weise ein Zoom anhand eines Schiebereglers oder
eines Herein- oder Herausziehens des digitalen
Fahrzeugmodells, beispielsweise durch Spreizen
von zwei Fingern auf der Anzeigeeinrichtung, durch-
gefihrt werden.

[0018] Ein weiterer Aspekt der Erfindung betrifft ein
System mit einem Kraftfahrzeug und einem bewegli-
chen unbemannten Luftfahrzeug, wobei das unbe-
mannte Luftfahrzeug eine Sensoreinrichtung zum
Erfassen einer Fahrzeugumgebung aufweist, wobei
das Kraftfahrzeug eine Recheneinrichtung umfasst,
durch die ein Betriebsmodus des Kraftfahrzeugs
feststellbar ist, wobei eine Flugbahn des unbemann-
ten Luftfahrzeugs und eine Ausrichtung der Senso-
reinrichtung auf die Fahrzeugumgebung in Abhan-
gigkeit von dem festgestellten Betriebsmodus
vorgegeben ist, und wobei das Kraftfahrzeug ferner
eine Anzeigeeinrichtung zum Darstellen der erfass-
ten Fahrzeugumgebung aufweist.

[0019] Erfindungsgemal ist vorgesehen, dass das
unbemannte Luftfahrzeug ausgebildet ist, das Kraft-
fahrzeug zu umkreisen und durch die Sensoreinrich-
tung ein 360°-Panoramabild der Fahrzeugumgebung
zu erfassen, falls der festgestellte Betriebsmodus ein
Stillstand des Kraftfahrzeugs ist.

[0020] Weitere Vorteile, Merkmale und Einzelheiten
der Erfindung ergeben sich aus der nachfolgenden
Beschreibung bevorzugter Ausflihrungsbeispiele
sowie anhand der Zeichnung(en). Die vorstehend in
der Beschreibung genannten Merkmale und Merk-
malskombinationen sowie die nachfolgend in der
Figurenbeschreibung genannten und/oder in den
Figuren alleine gezeigten Merkmale und Merkmals-
kombinationen sind nicht nur in der jeweils angege-
benen Kombination, sondern auch in anderen Kom-
binationen oder in Alleinstellung verwendbar, ohne
den Rahmen der Erfindung zu verlassen.

[0021] Dabei zeigen:

Fig. 1 ein System mit einem Kraftfahrzeug und
einem beweglichen unbemannten Luftfahrzeug;

Fig. 2 eine Anzeigeeinrichtung und eine
Recheneinrichtung zum Steuern des unbe-
mannten Luftfahrzeugs.

[0022] In den Figuren sind gleiche oder funktions-
gleiche Elemente mit gleichen Bezugszeichen verse-
hen.

[0023] In Fig. 1 ist ein System 10 mit einem Kraft-
fahrzeug 12 und einem beweglichen unbemannten
Luftfahrzeug 14 dargestellt. Das Kraftfahrzeug 12
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kann beispielsweise als Gelandewagen ausgebildet
sein und das unbemannte Luftfahrzeug 14 kann eine
Drohne sein, die eine Sensoreinrichtung 16 aufweist.
Die Sensoreinrichtung 16 kann beispielsweise eine
Kamera und/oder ein Lidar umfassen, wobei ein
Erfassungsbereich 18 beziehungsweise Aufnahme-
bereich vorzugsweise auf eine Fahrzeugumgebung
gerichtet ist, die einen Ubergang des Kraftfahrzeugs
12 zur Umwelt umfasst.

[0024] Nach einem Start des unbemannten Luftfahr-
zeugs 14 kann eine voreingestellte Flugbahn durch
die Drohne geflogen werden, die abhangig ist von
einem Betriebsmodus des Kraftfahrzeugs. Beispiels-
weise kann in einem Stillstand des Kraftfahrzeugs 12
das unbemannte Luftfahrzeug 14 das Kraftfahrzeug
12 umkreisen und ein 360°-Panoramabild der Fahr-
zeugumgebung erfassen. Hierbei kdnnen insbeson-
dere mehrere Einzelaufnahmen bei dem Flug um das
Kraftfahrzeug 12 aufgenommen werden, die durch
eine Recheneinrichtung 20 zu dem 360°-Panorama-
bild fusioniert werden konnen. Befindet sich das
Kraftfahrzeug 12 jedoch in einem Fahrbetrieb, kann
das unbemannte Luftfahrzeug 14 bei einer Fahrt in
Vorwartsrichtung eine Position P1 vor dem Kraftfahr-
zeug 12 ansteuern, um mittels der Sensoreinrichtung
16 die Fahrzeugumgebung zu erfassen. Bei einer
Rickwartsfahrt kann durch das unbemannte Luft-
fahrzeug 14 eine Position P2 hinter dem Kraftfahr-
zeug 12 angesteuert werden, um die Fahrzeugum-
gebung in Rickwartsrichtung zu erfassen.

[0025] Besonders bevorzugt kénnen Fahrzeugab-
messungen des Kraftfahrzeugs 12 vorgegeben
sein, um eine entsprechende Kreis- beziehungs-
weise Ellipsenbahn um das Kraftfahrzeug 12 festzu-
legen und/oder um die Positionen P1 und P2 in
einem Fahrbetrieb des Kraftfahrzeugs 12 anzu-
steuern. Des Weiteren kann vorgesehen sein, dass
eine Position des unbemannten Luftfahrzeugs 14 in
Abhangigkeit von einer Lenkrichtung angepasst wird.
Beispielsweise kann wahrend einer Fahrt in Vor-
wartsrichtung die Position P1 durch das unbemannte
Luftfahrzeug 14 eingenommen werden. Findet eine
Lenkbewegung statt, kann sich die Position des
unbemannten Luftfahrzeugs 14 entsprechend der
Lenkbewegung von der Position P1 in Lenkrichtung
bewegen, um die Fahrzeugumgebung in der neuen
Fahrtrichtung zu erfassen.

[0026] Die durch das unbemannte Luftfahrzeug 14
erfasste Fahrzeugumgebung kann dann einem Fah-
rer des Kraftfahrzeugs 12 auf einer Anzeigeeinrich-
tung 22 bereitgestellt werden, durch die auch eine
manuelle Anpassung einer Flugbahn des unbe-
mannten Luftfahrzeugs 14 moglich ist.

[0027] In Fig. 2 ist eine solche Anzeigeeinrichtung
22 zusammen mit einer Recheneinrichtung 20 und
dem unbemannten Luftfahrzeug 14 schematisch dar-
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gestellt. Die Anzeigeeinrichtung 22 kann beispiels-
weise eine Anzeigeeinrichtung des Kraftfahrzeugs
12 oder von einem mobilen Endgerat (nicht gezeigt)
sein. Die Anzeigeeinrichtung 22 kann mit der
Recheneinrichtung 20, die beispielsweise zum Kraft-
fahrzeug 12 gehoéren kann, verbunden sein. Die
Recheneinrichtung 20 kann dazu ausgebildet sein,
drahtlos, insbesondere uber WiFi, mit dem unbe-
mannten Luftfahrzeug 14 zu kommunizieren. Bei-
spielsweise kdnnen Sensordaten der Sensoreinrich-
tung 16 drahtlos an die Recheneinrichtung 20
Ubermittelt werden, sodass die Recheneinrichtung
20 die Sensordaten aufbereiten kann, um diese auf
der Anzeigeeinrichtung 22 anzuzeigen. Insbeson-
dere kann die Recheneinrichtung 20 die Sensorda-
ten, beispielsweise Bilddaten, fusionieren, um das
360°-Panoramabild bereitzustellen.

[0028] Des Weiteren kann die Recheneinrichtung
dazu ausgebildet sein, Steuerbefehle zum Steuern
des unbemannten Luftfahrzeugs 14 drahtlos zu iber-
mitteln. Dazu kénnen mittels der Anzeigeeinrichtung
22, die vorzugsweise als beriihrungsempfindlicher
Bildschirm ausgebildet ist, Eingaben zur Anpassung
einer Flugbahn und/oder von Positionen des unbe-
mannten Luftfahrzeugs 14 durchgefihrt werden.
Hierbei kann vorgesehen sein, dass ein digitales
Fahrzeugmodell 24 auf der Anzeigeeinrichtung
angezeigt wird, das durch Beriihrungshandlungen
verschoben und/oder gedreht werden kann.

[0029] Durch Drehung des digitalen Fahrzeugmo-
dells 24 kann beispielsweise ein Steuerbefehl an
das unbemannte Luftfahrzeug 14 tibermittelt werden,
sodass die Sensoreinrichtung 16 das Kraftfahrzeug
12 aus der gleichen Richtung aufnimmt, in die das
digitale Fahrzeugmodell 24 gedreht wurde.
Schwenkt man beispielsweise das digitale Fahrzeug-
modell 24 derart, dass man die Heckseite sieht, dann
kann ein Punkt auf der Flugbahn, insbesondere der
elliptischen Flugbahn, festgelegt werden, den das
unbemannte Luftfahrzeug 14 anfliegt. Des Weiteren
kann ein Fokus beziehungsweise eine Zoom-Funk-
tion bereitgestellt werden, sodass das unbemannte
Luftfahrzeug 14 naher an das Kraftfahrzeug 12
heranfliegt und/oder ein Fokus der Sensoreinrich-
tung 16 verstellt wird, um einen Bereich zu vergro-
Rern oder zu verkleinern.

[0030] Durch die hinterlegten Fahrzeugabmessun-
gen beziehungsweise die hinterlegte Kontur des
Kraftfahrzeugs 12, die in einem Drohnensteuermo-
dell hinterlegt sein kénnen, kann das unbemannte
Luftfahrzeug 14 nach einem erstmaligen Aufsteigen
das Kraftfahrzeug 12 erfassen, insbesondere mittels
Objekterkennung, und die entsprechenden Positio-
nen beziehungsweise Sichtpunkte anfliegen. Zur
Vereinfachung einer Steuerung kann die Drohne bei-
spielsweise nur entlang einer Achse einer Kreisbahn
koordiniert werden. Auch kann vorgesehen sein,
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dass das unbemannte Luftfahrzeug 14 nicht belie-
bige Punkte auf der Flugbahn ansteuert, sondern
zwischen festgelegten Punkten wechselt.

[0031] Befindet sich das Kraftfahrzeug 12 in Bewe-
gung, kann das unbemannte Luftfahrzeug 14 ein
Live-Bild von der Fahrzeugumgebung liefern, die
sich vor beziehungsweise hinter dem Kraftfahrzeug
12 befindet. Wahrend des Live-Bilds kann ein Benut-
zer vorzugsweise auch ein Herein- oder Herauszoo-
men, zum Beispiel durch Spreizen von Fingern auf
der bertuhrungsempfindlichen Anzeigeeinrichtung
22 oder einem Touchpad (nicht gezeigt) und/oder
einem Schieberegler, durchfiihren. Auch kann eine
Position des unbemannten Luftfahrzeugs 14 durch
Verschieben des digitalen Fahrzeugmodells 24 zu
einer Wunschposition verandert werden. Zum Bei-
spiel kann bei dem Verschieben das digitale Fahr-
zeugmodell 24 angezeigt werden, welches wieder
durch das Live-Bild ersetzt wird, sobald das unbe-
mannte Luftfahrzeug 14 die gewlnschte Position
erreicht hat. Das unbemannte Luftfahrzeug 14 kann
dann in dieser Position verbleiben. Auch kénnen bei-
spielsweise mehrere vorgegebene Positionen ange-
wahlt werden, die durch das unbemannte Luftfahr-
zeug 14 angeflogen werden sollen.

[0032] Bei einem Stillstand des Kraftfahrzeugs 12
kann das Kraftfahrzeug 12 oder das digitale Fahr-
zeugmodell 24 mit seiner Umgebung aus der Per-
spektive des unbemannten Luftfahrzeugs 14 auf der
Anzeigeeinrichtung 22 dargestellt werden. Solange
sich das Kraftfahrzeug 12 nicht bewegt, kann das
Bild frei geschwenkt werden und man erhalt das
gespeicherte Bild in der gewlinschten Perspektive
auf der Anzeigeeinrichtung 22. Hierbei kann das
unbemannte Luftfahrzeug 14 in der bisherigen Posi-
tion verbleiben, da keine neuen Bilddaten ermittelt
werden mussen. Vorzugsweise kdnnen jedoch nach
einer vorgegebenen Zeit die gespeicherten Bilddaten
aktualisiert werden, indem das unbemannte Luftfahr-
zeug 14 das Kraftfahrzeug 12 erneut umkreist und
ein 360°-Panoramabild erstellt. Auch kann, falls
eine Position genauer betrachtet werden mdochte,
durch eine Beriihrungshandlung auf der beriihrungs-
empfindlichen Anzeigeeinrichtung 22 ein Zoom ver-
andert werden, zum Beispiel durch Spreizen von Fin-
gern auf der bertiihrungsempfindlichen
Anzeigeeinrichtung 22. Alternativ oder zusatzlich
kann ein Live-Bild angefordert werden, wobei das
unbemannte Luftfahrzeug 14 in die entsprechende
Position bewegt wird, aus der das Live-Bild erfasst
wird. Vorzugsweise kann diese Position auch einge-
froren werden, falls sie auch wahrend einer Weiter-
fahrt erhalten bleiben soll.

[0033] Da man im Geldnde normalerweise nicht
alleine fahrt, sondern in einem Konvoi, kann auch
vorgesehen sein, dass das unbemannte Luftfahr-
zeug 14 gemeinsam zwischen allen Kraftfahrzeugen
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des Konvois verwendet werden kann. Hierbei kann
das unbemannte Luftfahrzeug 14 zur allgemeinen
Nutzung freigeschaltet werden. Vorzugsweise kon-
nen dem unbemannten Luftfahrzeug 14 die Fahrzeu-
gabmessungen aller Fahrzeugmodelle vorliegen, um
eine Flugbahn anzupassen, oder die Fahrzeugab-
messungen kdnnen durch das unbemannte Luftfahr-
zeug 14, zum Beispiel durch eine kiinstliche Intelli-
genz, selbst angelernt werden. Hierfir kann das
entsprechende Fahrzeug umflogen werden und ein
Modell des Fahrzeugs kann an eine Benutzerschnitt-
stelle, zum Beispiel ein Mobiltelefon, mit entsprech-
ender Applikation, zum Anlernen gesendet werden.
Das Fahrzeugmodell kann dann beispielsweise als
Referenz in der Recheneinrichtung 20 des Kraftfahr-
zeugs 12 hinterlegt werden und/oder in einer Soft-
ware des unbemannten Luftfahrzeugs 14.

[0034] Neben der berihrungsempfindlichen Anzei-
geeinrichtung 22 kénnen auch weitere Bildschirme,
die fur eine Bildubertragung und/oder Benutzerein-
gabe ausgebildet sind, verwendet werden, zum Bei-
spiel von Drittgeraten, insbesondere von Smartpho-
nes, Tablets oder Laptops. Aufnahmen, die von dem
unbemannten Luftfahrzeug 14 wahrend des Flugs
erzeugt wurden, kdnnen vorzugsweise abgespei-
chert und weiterverwendet werden.

[0035] Die Flugbahnen um das Kraftfahrzeug 12
kénnen sich neben den vorgegebenen Fahrzeugab-
messungen auch nach weiteren Eingaben richten,
beispielsweise kdnnen Achsen der Flugbahn, insbe-
sondere der elliptischen Flugbahn, waagerecht lie-
gen, anstatt sich mit dem Kraftfahrzeug bei einer ent-
sprechenden aktuellen Steigung und Neigung
auszurichten. Auch kann ein Sichtfeld 18 der Senso-
reinrichtung editierbar sein. Vorzugsweise kann auch
vorgesehen sein, dass mittels der Sensoreinrichtung
16 eine Objekterkennung durchgefiihrt werden kann,
sodass beispielsweise Objekte in der Nahe zum
Fahrzeug erkannt werden kdénnen.

[0036] Insgesamt zeigen die Beispiele, wie durch
die Erfindung eine erweiterte Umfeldsicht durch
eine Drohne bereitgestellt werden kann.

Patentanspriiche

1. Verfahren zur erweiterten Umfeldsicht fir ein
Kraftfahrzeug (12), wobei mittels einer an einem
beweglichen unbemannten Luftfahrzeug (14) ange-
ordneten Sensoreinrichtung (16) eine Fahrzeugum-
gebung erfasst wird, wobei eine Flugbahn des unbe-
mannten  Luftfahrzeugs  (16) relativ = zum
Kraftfahrzeug (12) und eine Ausrichtung (18) der
Sensoreinrichtung (16) auf die Fahrzeugumgebung
in Abhangigkeit von einem Betriebsmodus des
Kraftfahrzeugs (12) vorgegeben wird, und wobei
die erfasste Fahrzeugumgebung auf einer Anzeige-
einrichtung (22) dargestellt wird, dadurch gekenn-
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zeichnet, dass das unbemannte Luftfahrzeug (14)
das Kraftfahrzeug (12) umkreist und durch die Sen-
soreinrichtung (16) ein 360°-Panoramabild der Fahr-
zeugumgebung erfasst wird, falls als Betriebsmodus
ein Stillstand des Kraftfahrzeugs (12) festgestellt
wird.

2. Verfahren nach Anspruch 1, wobei Einzelauf-
nahmen der Fahrzeugumgebung erfasst werden,
die durch eine Recheneinrichtung (20) zu dem
360°-Panoramabild fusioniert werden.

3. Verfahren nach einem der vorhergehenden
Anspriche, wobei das unbemannte Luftfahrzeug
(14) an eine Position (P1) vor das Kraftfahrzeug
(12) zum Erfassen der Fahrzeugumgebung fliegt,
falls als Betriebsmodus eine Fahrt in Vorwartsrich-
tung festgestellt wird, und das unbemannte Luftfahr-
zeug (14) an eine Position (P2) hinter das Kraftfahr-
zeug (12) zum Erfassen der Fahrzeugumgebung
fliegt, falls als Betriebsmodus eine Fahrt in Ruck-
wartsrichtung festgestellt wird.

4. Verfahren nach Anspruch 3, wobei das unbe-
mannte Luftfahrzeug (14) wahrend einer Fahrt des
Kraftfahrzeugs (12) eine Position in Abhangigkeit
von einer Lenkrichtung anpasst.

5. Verfahren nach einem der vorhergehenden
Anspriche, wobei die Flugbahn des unbemannten
Luftfahrzeugs (14) relativ zum Kraftfahrzeug (12)
anhand vorgegebener Fahrzeugabmessungen fest-
gelegt wird.

6. Verfahren nach einem der vorhergehenden
Anspriche, wobei die Anzeigeeinrichtung (22)
berthrungsempfindlich ausgebildet ist und zusatz-
lich ein digitales Fahrzeugmodell (24) auf der Anzei-
geeinrichtung (22) angezeigt wird, wobei eine Posi-
tion des unbemannten Luftfahrzeugs (14) durch
verschieben und/oder drehen des digitalen Fahr-
zeugmodells (24) auf der Anzeigeeinrichtung (22)
angepasst wird.

7. Verfahren nach Anspruch 6, wobei ein Fokus
der Sensoreinrichtung (16) durch eine Berihrungs-
handlung auf der berihrungsempfindlichen Anzei-
geeinrichtung (22) angepasst wird.

8. System (10) mit einem Kraftfahrzeug (12) und
einem beweglichen unbemannten Luftfahrzeug (14),
wobei das unbemannte Luftfahrzeug (14) eine Sen-
soreinrichtung (16) zum Erfassen einer Fahrzeu-
gumgebung aufweist, wobei das Kraftfahrzeug (12)
eine Recheneinrichtung (20) umfasst, durch die ein
Betriebsmodus des Kraftfahrzeugs (12) feststellbar
ist, wobei eine Flugbahn des unbemannten Luftfahr-
zeugs (14) und eine Ausrichtung (18) der Sensorein-
richtung (16) auf die Fahrzeugumgebung in Abhan-
gigkeit von dem festgestellten Betriebsmodus
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vorgegeben ist, und wobei das Kraftfahrzeug (12)
ferner eine Anzeigeeinrichtung (22) zum Darstellen
der erfassten Fahrzeugumgebung aufweist,
dadurch gekennzeichnet, dass das unbemannte
Luftfahrzeug (14) ausgebildet ist, das Kraftfahrzeug
(12) zu umkreisen und durch die Sensoreinrichtung
(16) ein 360°-Panoramabild der Fahrzeugumgebung
zu erfassen, falls der festgestellte Betriebsmodus
ein Stillstand des Kraftfahrzeugs (12) ist.

Es folgen 2 Seiten Zeichnungen
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Anhéangende Zeichnungen
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