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(57) Zusammenfassung: Die Erfindung betrifft eine Fahr-
zeugkameravorrichtung 3 zur Aufnahme einer Umgebung ei-
nes Kraftfahrzeugs 2, mit einer ersten und einer zweiten Op-
tronik 5, 6, wobei die erste und die zweite Optronik 5, 6 je- )
o

weils eine Optik und einen Bildsensor umfassen, wobei die
erste Optronik 5 ausgebildet ist einen ersten Erfassungsbe- o
reich 7 und die zweite Optronik 6 ausgebildet ist einen zwei-
ten Erfassungsbereich 8 von der Umgebung aufzunehmen,
wobei die erste und die zweite Optronik 5, 6 unterschiedlich —
groRe Bildwinkel a1, a2 mit einem Uberlappungsabschnitt 9 I
der Erfassungsbereiche 7, 8 aufweisen, wobei der durch die : 5 6
|
|

erste Optronik 5 aufgenommene Uberlappungsabschnitt 9
eine andere Winkelauflésung x1 als im Ubrigen Bereich des
ersten Erfassungsbereichs 7 aufweist. ~—~ ___=2__ -
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Beschreibung

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft eine Fahr-
zeugkameravorrichtung zur Aufnahme einer Umge-
bung eines Kraftfahrzeugs nach dem Oberbegriff des
Anspruchs 1. Ferner betrifft die Erfindung eine Fahre-
rassistenzvorrichtung zur Objekterkennung mit einer
solchen Fahrzeugkameravorrichtung.

[0002] Fahrerassistenzvorrichtungen mit einer oder
mehreren Kameras werden zur Auswertung des Um-
felds eines Kraftfahrzeugs, beispielsweise zur Aus-
wertung von Fahrspuren, Verkehrszeichen, Ampeln
und anderer Verkehrsteilnehmer eingesetzt. Die Ka-
meras dienen in der Regel zur Bilderfassung aus dem
in Fahrtrichtung vorausliegenden Bereich des Kraft-
fahrzeugs. Derartige Kameras haben typischerweise
einen Offnungswinkel von etwa 40 bis 45 Grad.

[0003] Zukinftige Anwendungen wie die Erkennung
von Verkehrsteilnehmern an Kreuzungen oder die
Ampelerkennung beim Halten in vorderster Reihe
bendtigen einen méglichst groken Offnungswinkel,
auch bekannt als horizontaler Bildwinkel, um die sich
beim nahen Auffahren im Peripherbereich des Bildes
befindlichen Objekte erfassen zu kdnnen. Demge-
genuber erfordert beispielsweise hochautomatisier-
tes Fahren das Erkennen von Objekten und Fahr-
bahnstrukturen auch in grof3er Entfernung, wofur ei-
ne ausreichende Winkelauflésung erforderlich ist.

[0004] Aus der Druckschrift DE 10 2011 103 378 B3
ist eine Uberwachungseinrichtung bekannt mit Ka-
meras, welche jeweils eine Mehrzahl von Bildsen-
soren aufweisen, die derart ausgebildet sind, dass
sie jeweils unterschiedliche Bereiche einer Szene mit
variabler Gegenstandsweite abtasten. Die Bildsen-
soren sind jeweils mit einer Optik ausgestattet, wel-
che unabhéngig von der Gegenstandsweite diesel-
be Aufldsung bereitstellt, und wobei die Bildsensoren,
welche fur unterschiedliche Gegenstandsweiten be-
stimmt sind, Objekte mit unterschiedlicher Festbrenn-
weite aufweisen.

[0005] Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde,
eine verbesserte Fahrzeugkameravorrichtung vor-
zugsschlagen, welche die Erfassung einer Umge-
bung des Kraftfahrzeugs mit einem mdglichst groRen
Erfassungsbereich und einer ausreichenden Winkel-
auflésung zur Objekterkennung ermdglicht.

[0006] Diese Aufgabe wird durch eine Fahrzeugka-
meravorrichtung mit den Merkmalen des Anspruchs
1 sowie durch eine Fahrerassistenzvorrichtung mit
den Merkmalen des Anspruchs 12 geldst. Vorteilhaf-
te oder bevorzugte Ausfihrungsformen der Erfindung
sind in den Unteranspriichen, der nachfolgenden Be-
schreibung und durch die Figuren dargelegt.
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[0007] Erfindungsgemal wird somit eine Fahrzeug-
kameravorrichtung zur Aufnahme einer Umgebung
eines Kraftfahrzeugs vorgeschlagen. Bei der Um-
gebung handelt es sich insbesondere um das Vor-
feld des Kraftfahrzeugs. Vorzugsweise ist die Fahr-
zeugkameravorrichtung in eine Fahrerassistenzvor-
richtung integrierbar oder mit dieser verbindbar, wo-
bei die Fahrerassistenzvorrichtung insbesondere zur
Objekterkennung aus den von der Fahrzeugkame-
ravorrichtung bereitgestellten Bilddaten ausgebildet
ist. Bevorzugt ist die Fahrzeugkameravorrichtung ei-
ne im Innenraum des Kraftfahrzeugs hinter der Wind-
schutzscheibe anzuordnende und in Fahrtrichtung
gerichtete Kamera.

[0008] Zur Aufnahme der Umgebung umfasst die
Fahrzeugkameravorrichtung eine erste und eine
zweite Optronik. Die erste und die zweite Optronik
weisen jeweils eine Optik zur Projektion von Licht so-
wie mindestens oder genau einen Bildsensor zur Er-
fassung des von der Optik projizierten Lichts auf. Vor-
zugsweise sind die Optiken der ersten und zweiten
Optronik mit einer Festbrennweite ausgebildet. Bei-
spielsweise sind die erste und die zweite Optronik
gemeinsam in einem Geh&duse der Fahrzeugkamera-
vorrichtung angeordnet. Die Integration der zwei Op-
troniken in dem Gehause der Fahrzeugkameravor-
richtung erzielt eine kompakte, platzsparende Kon-
struktion fur die Anordnung im Kraftfahrzeug. Bevor-
zugt sind die erste und die zweite Optronik in die glei-
che Blickrichtung unmittelbar aneinander, insbeson-
dere neben- oder Ubereinander angeordnet. Unter
unmittelbar ist hier ein quer zur Blickrichtung verlau-
fender Abstand von beispielsweise héchstens zehn
Zentimetern, insbesondere héchstens finf Zentime-
tern, im Speziellen hochstens einem Zentimeter zu
verstehen. Besonders bevorzugt verlaufen die opti-
schen Achsen der ersten und zweiten Optronik par-
allel zueinander.

[0009] Die erste Optronik ist ausgebildet, einen ers-
ten Erfassungsbereich und die zweite Optronik einen
zweiten Erfassungsbereich von der Umgebung auf-
zunehmen. Insbesondere geben der Bildsensor und
die Optik der jeweiligen Optronik gemeinsam einen
horizontalen und einen vertikalen Bildwinkel vor, wo-
bei der horizontale und vertikale Bildwinkel den Erfas-
sungsbereich aufspannen. Insbesondere ist die Fahr-
zeugkameravorrichtung derart ausgebildet, dass der
erste und der zweite Erfassungsbereich unabhéngig
voneinander aufgenommen, verarbeitet und/oder als
voneinander unabhéngige Bilddaten an die Fahre-
rassistenzvorrichtung zur Objekterkennung Ubermit-
telt werden kénnen.

[0010] Die erste und die zweite Optronik weisen un-
terschiedlich grof3e Bildwinkel auf. Besonders bevor-
zugt weisen die erste und die zweite Optronik unter-
schiedlich grofRe horizontale Bildwinkel auf, sodass
sich die Erfassungsbereiche insbesondere in hori-
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zontaler Richtung unterscheiden. Alternativ oder op-
tional ergédnzend weisen die erste und zweite Optro-
nik unterschiedlich groRRe vertikale Bildwinkel auf, so-
dass sich die Erfassungsbereiche in vertikaler Rich-
tung unterscheiden. Die unterschiedlich grof3en Bild-
winkel der Erfassungsbereiche ermdglichen die Er-
fassung von Objekten in verschiedenen Umfeldberei-
chen des Kraftfahrzeugs mit nur einer Fahrzeugka-
meravorrichtung.

[0011] Die von der ersten und der zweiten Optro-
nik aufgenommenen Erfassungsbereiche weisen ei-
nen Uberlappungsabschnitt auf. Bei dem Uberlap-
pungsabschnitt handelt es sich somit um einen Uber-
schneidungsbereich des ersten und zweiten Erfas-
sungsbereichs. Insbesondere ist in dem von der ers-
ten und zweiten Optronik aufgenommenen Uberlap-
pungsabschnitt der gleiche Umgebungsbereich ab-
gebildet. Mit anderen Worten ist der Uberlappungs-
abschnitt des ersten und zweiten Erfassungsbereichs
jeweils ein Bildausschnitt mit dem gleichen Bildinhalt.
Bevorzugt weisen die durch die erste und zweite Op-
tronik aufgenommenen Uberlappungsabschnitte den
gleichen horizontalen und/oder vertikalen Bildwinkel,
alternativ oder optional ergdnzend jeweils die gleiche
Brennweite auf.

[0012] Die erste Optronik ist derart ausgestaltet,
dass der durch die erste Optronik aufgenomme-
ne Uberlappungsabschnitt eine andere Winkelaufls-
sung, besonders bevorzugt eine reduzierte Winkel-
auflésung, als im Ubrigen Bereich des ersten Erfas-
sungsbereichs aufweist. Somit ist in dem Uberlap-
pungsabschnitt vergleichsweise zum tbrigen der ers-
ten Optronik erfassten ersten Erfassungsbereich ei-
ne andere Winkelauflésung realisiert. Fur die unter-
schiedliche Winkelauflésung ist vom konstruktiven
Aufbau beispielsweise vorgesehen, dass der Bild-
sensor in dem den Uberlappungsabschnitt aufneh-
menden Bereich anders, insbesondere niedriger auf-
I6send als in dem den Ubrigen aufnehmenden Be-
reich ausgebildet ist. Bei dieser Ausgestaltung ergibt
sich der Vorteil, dass eine konstruktiv einfache und
somit kostengulinstige Optik mit einer konstanten Win-
kelauflésung einsetzbar ist. Als beispielhafte Alterna-
tive kann ebenso vorgesehen sein, dass der Bildsen-
sor eine homogene Pixel/cm-Auflésung aufweist und
die Optik derart ausgebildet ist, dass in dem Uberlap-
pungsabschnitt eine andere Winkelaufldsung als in
dem Ubrigen Bereich des ersten Erfassungsbereichs
realisiert ist.

[0013] Aufgrund der Uberlappung der Erfassungs-
bereiche ist ein Umgebungsbereich zweifach abge-
deckt, sodass es mdglich ist, fur die Objekterkennung
lediglich den Uberlappungsabschnitt einer der bei-
den Erfassungsbereiche auszuwerten. Vor diesem
Hintergrund erzielt die geénderte, insbesondere re-
duzierte Winkelauflésung im Uberlappungsabschnitt
den Vorteil, dass der Rechenaufwand zur Verarbei-
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tung des ersten Erfassungsbereichs auf das Nétigste
beschrankt ist. Die Aufnahme des Ubrigen Bereichs
des ersten Erfassungsbereichs insbesondere mit ei-
ner erhdhten Winkelauflésung ermdglicht hingegen
eine Objekterkennung ohne zusatzliche Bildverarbei-
tung wie z. B. eine virtuelle Pixelerh6hung.

[0014] Zugleich hat der Uberlappungsabschnitt den
Vorteil, dass die erste und die zweite Optronik mit
unterschiedlichen Aufnahmeprioritdten ausgebildet
werden kdnnen. So ist es beispielsweise mdglich,
die erste Optronik mit einem mdglichst groen Erfas-
sungsbereich auszubilden und somit auch Peripher-
bereiche zu erfassen, wie es im Kreuzungsbereich
fur die frihzeitige Erkennung von kreuzenden Ver-
kehrsteilnehmern oder auch fur die Ampelerkennung
in vorderster Reihe erforderlich sein kann. Im Gegen-
zug kann durch die zweite Optronik z. B. eine de-
tailreiche Aufnahme in dem Uberlappungsabschnitt
umgesetzt werden, sodass Aufnahmeobjekte sowohl
im Nah-, beispielsweise im Entfernungsbereich zwi-
schen einem und 50 Metern, als auch im Fernbereich,
beispielsweise im Entfernungsbereich zwischen 50
und 500 Metern erkennbar sind. Folglich ist mit nur
einer Fahrzeugkameravorrichtung die Objekterken-
nung sowohl in verschiedenen Entfernungs-, als auch
Umfeldbereichen des Kraftfahrzeugs erzielt.

[0015] Gemal einer bevorzugten Weiterbildung ist
in dem durch die erste Optronik aufgenommenen
Uberlappungsabschnitt eine Winkelaufldsung von
hochstens 10 Pixeln pro Grad, insbesondere von
héchstens 5 Pixeln pro Grad umgesetzt. Alternativ
oder optional ergdnzend ist in dem Ubrigen Bereich
des ersten Erfassungsbereichs eine Winkelauflésung
von mindestens 30 Pixeln pro Grad, insbesonde-
re von mindestens 40 Pixeln pro Grad umgesetzt.
Auf diese Weise setzt die erste Optronik im Uber-
lappungsabschnitt eine niedrige und im Ubrigen Be-
reich des ersten Erfassungsbereichs eine hohe Ab-
bildungsgenauigkeit um. Auf diese Weise sind ledig-
lich Teilbereiche, die durch die zweite Optronik nicht
erfasst sind, mit einer hohen Auflésungsqualitat fir
die Objekterkennung bereitgestellit.

[0016] Bei einer mdglichen konkreten Umsetzung
der Erfindung ist der durch die erste Optronik auf-
genommene Uberlappungsabschnitt mit einer niedri-
geren Winkelauflésung als der durch die zweite Op-
tronik aufgenommene Uberlappungsabschnitt aufge-
nommen. In dem von der zweiten Optronik aufge-
nommenen Uberlappungsabschnitt ist eine Winkel-
auflésung von beispielsweise mindestens 20 Pixeln
pro Grad, insbesondere von mindestens 40 Pixeln
pro Grad, im Speziellen von mindestens 80 Pixeln pro
Grad realisiert. Auf diese Weise ist durch die zweite
Optronik eine hohe Abbildungsgenauigkeit des Uber-
lappungsabschnitts erzielt.
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[0017] Vom konstruktiven Aufbau ist bevorzugt,
dass die erste Optronik mit einem groReren Bildwin-
kel, im Speziellen mit einem gréReren horizontalen
und/oder vertikalen Bildwinkel als die zweite Optronik
ausgebildet ist. Folglich weist die erste Optronik ei-
nen im Vergleich zur zweiten Optronik erweiterten Er-
fassungsbereich auf. Durch den gréeren Bildwinkel
sind nahe an dem Kraftfahrzeug, insbesondere der
Kraftfahrzeugvorderseite befindliche Objekte im seit-
lichen und/oder oberen Erfassungsbereich der Fahr-
zeugkameravorrichtung wie z. B. kreuzende Kraft-
fahrzeuge oder nahe am Kraftfahrzeug befindliche
Ampeln erfassbar. Beispielsweise ist der erste Erfas-
sungsbereich durch die erste Optronik mit einem hori-
zontalen Bildwinkel von mindestens 100 Grad, insbe-
sondere von mindestens 120 Grad, im Speziellen von
mindestens 130 Grad aufgenommen. Alternativ oder
optional erganzend ist vorgesehen, dass der erste Er-
fassungsbereich mit einem vertikalen Bildwinkel von
mindestens 40 Grad, insbesondere von mindestens
50 Grad, im Speziellen von mindestens 60 Grad auf-
genommen ist.

[0018] Bei einer besonders bevorzugten Ausfiih-
rungsform ist vorgesehen, dass der durch die ers-
te Optronik aufgenommene Uberlappungsabschnitt
ein Zentrumsbildbereich und der Ubrige Bereich des
ersten Erfassungsbereichs ein den Zentrumsbildbe-
reich umgebender Randbildbereich des ersten Erfas-
sungsbereichs ist. Der Zentrumbildbereich ist insbe-
sondere ein Mittenteilbereich des Sichtfelds der Fahr-
zeugkameravorrichtung. Vorzugsweise sind der Zen-
trumsbildbereich und der Randbildbereich konzen-
trisch zu einer optischen Achse der ersten Optronik
angeordnet. Die erste Optronik ist insbesondere aus-
gebildet und/oder derart anordbar, in dem Zentrums-
bildbereich den von dem eigenen Kraftfahrzeug fron-
talen StralRenverkehr wie z. B. vorausfahrende Kraft-
fahrzeuge und im Randbildbereich den Straflenver-
kehr im Peripherbereich wie z. B. kreuzende Kraft-
fahrzeuge zu erfassen. Bei dieser konstruktiven Aus-
gestaltung ist somit der Zentrumsbildbereich mit ei-
ner vergleichsweise zu dem Randbildbereich ande-
ren, im Speziellen reduzierten Winkelauflésung rea-
lisiert. Folglich ist eine hohe Abbildungsgenauigkeit
durch die erste Optronik im Randbildbereich umge-
setzt, sodass die Objekterkennung wie z. B. die zu-
vor beschriebene Ampelerkennung oder kreuzende
Kraftfahrzeuge ermdglicht ist.

[0019] Bei einer weiteren besonders bevorzugten
Ausgestaltung der Erfindung entspricht der zweite
Erfassungsbereich dem Uberlappungsabschnitt. Mit
anderen Worten ist mit dem zweiten Erfassungs-
bereich ausschlieBlich der mit der ersten Optro-
nik ibereinstimmende Uberlappungsabschnitt aufge-
nommen. Besonders bevorzugt entspricht der von
der zweiten Optronik aufgenommene Uberlappungs-
abschnitt dem von der ersten Optronik aufgenom-
menen Zentrumsbildbereich. Auf diese Weise ist es
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mdglich, dass z. B. Fahrspuren, Verkehrszeichen
oder vorausfahrende Kraftfahrzeuge in unterschiedli-
chen Entfernungsbereichen im Zentrumsbildbereich
durch die zweite Optronik mit der hierflr erforderli-
chen Winkelauflésung aufgenommen werden. Dies
ermdglicht eine prézise und robuuste Objekterken-
nung.

[0020] Besonders bevorzugt ist die zweite Optronik
mit einem horizontalen und/oder vertikalen Bildwinkel
von mindestens 30 Grad und/oder von héchstens 50
Grad ausgebildet. Der beschrankte Bildwinkel ist von
Vorteil, da mittels der Optik der zweite Erfassungs-
bereich lichtstark sowie mit einer hohen Abbildungs-
genauigkeit mit keinen oder lediglich geringen Ab-
errationen auf kostenglinstige Weise ermoglicht ist.
Folglich ist die Objekterkennung im Nah- und Fernbe-
reich insbesondere ohne das Erfordernis einer weite-
ren Bildverarbeitung bzgl. einer Entzerrung erzielbar.

[0021] Die Erfindung betrifft als weiteren Gegen-
stand eine Fahrerassistenzvorrichtung zur Objekter-
kennung aus den mit einer Fahrzeugkameravorrich-
tung nach der vorhergehenden Beschreibung auf-
genommenen Erfassungsbereichen der Umgebung
des Kraftfahrzeugs. Insbesondere umfasst die Fah-
rerassistenzvorrichtung die Fahrzeugkameravorrich-
tung oder ist mit dieser verbunden oder in das Ge-
hause der Fahrzeugkameravorrichtung integriert. Bei
den zu erkennenden Objekten handelt es sich vor-
zugsweise um Ampeln, Fahrspuren, Verkehrszei-
chen und/oder andere Verkehrsteilnehmer.

[0022] Vorzugsweise umfasst die Fahrerassistenz-
vorrichtung eine Bildauswerteeinrichtung, wobei die
Fahrzeugkameravorrichtung mit der Bildauswerte-
einrichtung zur Ubermittlung der aufgenommenen
Erfassungsbereiche verbunden ist. Die Bildauswer-
teeinrichtung ist insbesondere ausgebildet, ein in
den von der Fahrzeugkameravorrichtung tbermittel-
ten Bilddaten enthaltenes Objekt, insbesondere Am-
peln, Fahrspuren, Verkehrszeichen und/oder ande-
re Verkehrsteilnehmer auszuwerten. Hierbei ist es
beispielsweise moglich, dass die Bildauswerteein-
richtung den ersten und den zweiten Erfassungs-
bereich unabhangig voneinander auswertet. Demge-
genlber ist es ebenso moéglich, dass die Fahrzeugka-
meravorrichtung derart ausgebildet ist, dass der ers-
te und zweite Erfassungsbereich zu einem Gesamt-
bild zusammengefugt werden, wobei insbesondere
der Uberlappungsabschnitt des ersten Erfassungs-
bereichs durch den Uberlappungsabschnitt des zwei-
ten Erfassungsbereichs ersetzt wird. Sofern das Ge-
samtbild zur Anzeige ausgegeben werden soll, kann
eine Interpolation derart erfolgen, dass das Gesamt-
bild flr den Betrachter unverzerrt erscheint.

[0023] Weitere Merkmale, Vorteile und Wirkungen
der Erfindung ergeben sich aus der nachfolgenden
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Beschreibung bevorzugter Ausfiihrungsbeispiele der
Erfindung. Dabei zeigen:

[0024] Fig. 1 in einer Draufsicht ein Kraftfahrzeug
mit einer Fahrerassistenzvorrichtung umfassend eine
Fahrzeugkameravorrichtung;

[0025] Fig. 2 die Fahrzeugkameravorrichtung aus
Fig. 1 zur Aufnahme eines ersten und einen zweiten
Erfassungsbereichs;

[0026] Fig. 3 schematisch dargestellt die Winkelauf-
I6sung des ersten Erfassungsbereichs aus Fig. 2
Uber den horizontalen Bildwinkel aufgetragen;

[0027] Fig. 4 schematisch dargestellt eine Winkel-
auflésung des zweiten Erfassungsbereichs aus Fig. 2
Uber einen horizontalen Bildwinkel aufgetragen;

[0028] Fig. 5 schematisch dargestellt die Winkelauf-
I6sung des ersten und zweiten Erfassungsbereichs
auf Fig. 2 Gber den horizontalen Bildwinkel aufgetra-
gen.

[0029] Einander entsprechende Teile sind in allen Fi-
guren mit denselben Bezugszeichen versehen.

[0030] Eine nachfolgend exemplarisch beschriebe-
ne und in Fig. 1 gezeigte Fahrerassistenzvorrichtung
1 ist in einem Kraftfahrzeug 2 angeordnet und um-
fasst eine Fahrzeugkameravorrichtung 3. Die Fahr-
zeugkameravorrichtung 3 ist zur Aufnahme einer Um-
gebung des Kraftfahrzeugs 2 ausgebildet. Bei der
Umgebung handelt es sich um das Fahrzeugvorfeld
des Kraftfahrzeugs 2. Die Fahrzeugkameravorrich-
tung 3 ist zur Ubermittlung der aufgenommenen Bild-
daten mit einer Bildauswerteeinrichtung 4 der Fah-
rerassistenzvorrichtung 1 verbunden. Anders als in
Fig. 1 schematisch dargestellt, kann die Bildauswer-
teeinrichtung im Gehause der Fahrzeugkameravor-
richtung 3 integriert sein. Die Bildauswerteeinrichtung
4 ist ausgebildet, aus den von der Fahrzeugkamera-
vorrichtung 3 Ubermittelten Bilddaten Objekte wie bei-
spielsweise Ampeln, Fahrspuren und/oder Verkehrs-
zeichen zu erkennen und entsprechende Ausgabesi-
gnale auszugeben.

[0031] Wie in Fig. 2 schematisch dargestellt, um-
fasst die Fahrzeugkameravorrichtung 3 eine erste
und eine zweite Optronik 5, 6, die zur Aufnahme des
Umfelds des Kraftfahrzeugs 2 ausgebildet sind. Die
erste und zweite Optronik 5, 6 umfassen jeweils ei-
ne Optik sowie einen Bildsensor. Beispielsweise sind
die erste und die zweite Optronik 5, 6 jeweils als eine
Monokamera ausgebildet. Fir eine unauffallige Aus-
gestaltung der Fahrzeugkameravorrichtung 3 in dem
Kraftfahrzeug 2 sind die Optroniken 5, 6 z. B. gemein-
sam in einem Gehause angeordnet. Wie hier rein
schematisch dargestellt, sind die zwei Optroniken 5, 6
nebeneinander angeordnet, jedoch kann ebenso vor-
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gesehen sein, die zwei Optroniken 5, 6 Uibereinander
anzuordnen.

[0032] Die erste Optronik 5 ist ausgebildet einen ers-
ten Erfassungsbereich 7 und die zweite Optronik 6
einen zweiten Erfassungsbereich 8 von der Umge-
bung aufzunehmen. Die Optiken der Optroniken 5,
6 sind unterschiedlich ausgebildet, so dass sich die
Erfassungsbereiche 7, 8 beispielsweise im Bildver-
haltnis oder auch durch Verzeichnungen unterschei-
den kdénnen. Die erste und die zweite Optronik 5,
6 sind ausgebildet, die Erfassungsbereiche 7, 8 mit
unterschiedlich gro3en horizontalen Bildwinkeln a1,
a2 aufzunehmen. Hier nicht dargestellt, jedoch alter-
nativ oder optional erganzend maglich, sind die Er-
fassungsbereiche 7, 8 durch die Optroniken 5, 6 mit
unterschiedlich groRen vertikalen Bildwinkeln aufge-
nommen.

[0033] Der horizontale Bildwinkel a1 des ersten Er-
fassungsbereichs 7 ist groler als der des zweiten
Erfassungsbereichs 8 ausgebildet. Beispielsweise ist
der erste Erfassungsbereich 7 mit einem horizonta-
len Bildwinkel a1 von mindestens 100 Grad aufge-
nommen. Der zweite Erfassungsbereich 8 ist z. B.
mit einem horizontalen Bildwinkel a2 von hdchstens
50 Grad aufgenommen. Somit ist in dem ersten Er-
fassungsbereich 7 ein gréRerer Umgebungsbereich
als in dem zweiten Erfassungsbereich 8 abgebildet.
Angesichts der unterschiedlich groRen Bildwinkel ist
eine konstruktive Ausgestaltung der Optroniken 5, 6
moglich, die in den Erfassungsbereichen 7, 8 eine
Objekterkennung in verschiedenen Entfernungs- und
Umgebungsbereichen erzielt.

[0034] Der erste und der zweite Erfassungsbereich
7, 8 weisen einen Uberlappungsabschnitt 9 auf. Bei
dem Uberlappungsabschnitt 9 handelt es sich somit
um einen Uberschneidungsbereich der beiden Erfas-
sungsbereiche 7, 8. In dem Uberlappungsabschnitt
9 der Erfassungsbereiche 7, 8 ist insbesondere der
gleiche Umgebungsbereich abgebildet. Wahrend es
sich bei dem Uberlappungsabschnitt 9 des ersten Er-
fassungsbereichs 7 lediglich um einen Teilausschnitt
des ersten Erfassungsbereichs 7 handelt, bildet der
zweite Erfassungsbereich 8 den Uberlappungsab-
schnitt 9. Somit entspricht der vertikale und der ho-
rizontale Bildwinkel a2 des zweiten Erfassungsbe-
reichs 8 dem vertikalen und horizontalen Bildwinkel
a2 des Uberlappungsabschnitts 9.

[0035] Bei diesem Ausfiihrungsbeispiel ist der durch
die erste Optronik 6 aufgenommene Uberlappungs-
abschnitt 9 ein Zentrumsbildbereich und der (brige
Bereich ein dem Zentrumsbildbereich umgebender
Randbildbereich des ersten Erfassungsbereichs 7.
Die erste Optronik 6 ist beispielsweise derart ausge-
bildet und/oder angeordnet, in dem Zentrumsbildbe-
reich den frontalen Stralenverkehr wie z. B. voraus-
fahrende Kraftfahrzeuge und im Randbildbereich den
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StralRenverkehr im Peripherbereich wie z. B. kreu-
zende Kraftfahrzeuge des eigenen Kraftfahrzeugs 2
zu erfassen.

[0036] Zur Objekterkennung im Uberlappungsab-
schnitt 9, bei diesem Ausfihrungsbeispiel im Zen-
trumsbildbereich, ist die Auswertung von lediglich ei-
ner der von den Erfassungsbereichen 7, 8 aufge-
nommenen Uberlappungsabschnitten 9 erforderlich.
Vor diesem Hintergrund ist vorgesehen, dass der
Uberlappungsabschnitt 9 des zweiten Erfassungsbe-
reichs 8 fiir die Objekterkennung ausgewertet wird.
Die Auswertung dieses Uberlappungsabschnitts 9 ist
von Vorteil, da der zweite Erfassungsbereich 8 ei-
nen kleineren horizontalen Bildwinkel a als der erste
Erfassungsbereich 7 aufweist. Der beschrankte Bild-
winkel hat den Vorteil, dass durch die zweite Optronik
6 in dem Uberlappungsabschnitt 9 eine hohe Abbil-
dungsgenauigkeit mit keinen oder lediglich geringen
Verzeichnungen ermdglicht ist.

[0037] In Fig. 3 ist der durch die erste Optronik 5 auf-
genommene Erfassungsbereich 7 mit dem horizon-
talen Bildwinkel a1 dargestellt. Da fir die Objekter-
kennung der von zweiten Optronik 6 aufgenomme-
ne Uberlappungsabschnitt 9 ausgewertet wird, ist die
erste Optronik 5 ausgebildet, den Uberlappungsab-
schnitt 9, hier den Zentrumsbildbereich mit einer re-
duzierten Winkelauflosung als im (brigen Bereich,
hier den Randbildbereich aufzunehmen. Somit ist der
Erfassungsbereich 7 durch die erste Optronik 5 mit
einer ungleichférmigen Winkelauflosung aufgenom-
men. Auf diese Weise ist einerseits flr die Objekter-
kennung im Randbildbereich eine ausreichende Win-
kelauflosung sichergestellt, andererseits der Bildver-
arbeitungsaufwand fir den ersten Erfassungsbereich
7 reduziert.

[0038] Die erste Optronik 5 ist beispielsweise der-
art ausgebildet, dass eine Winkelauflésung x1 des
Uberlappungsabschnitts 9 ausgehend von einer opti-
schen Achse A der ersten Optronik 5 bis zum Rand-
bildbereich rotationssymmetrisch zunimmt. Bei die-
sem Ausflhrungsbeispiel ist die erste Optronik 5 der-
art ausgebildet, dass die Winkelauflésung x1 des
Uberlappungsabschnitts 9 ausgehend von der opti-
schen Achse A der ersten Optronik 5 bis zum Uber-
gang zum Randbildbereich entlang des horizontalen
Bildwinkels a1 exponentiell zunimmt. Als mdgliche
beispielhafte Alternativen kann ebenso vorgesehen
sein, dass die Winkelauflésung x1 ausgehend der op-
tischen Achse A bis zum Ubergang zum Randbildbe-
reich linear steigt oder bis zum Ubergang zum Rand-
bildbereich keine Zunahme vorliegt. Z. B. betrégt ein
Minimalwert der Winkelaufldsung x1 bzw. die Winkel-
auflésung x1 fiir den gesamten Ubergangsabschnitt
9 funf Pixel pro Grad.

[0039] Weiterhin ist die erste Optronik 5 ausgebil-
det, den Randbildbereich mit einer gleichférmig ver-
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teilten Winkelaufldsung x2 aufzunehmen. Beispiels-
weise betragt die Winkelauflésung x2 des Randbild-
bereichs 20 Pixel pro Grad, sodass eine scharfe Ab-
bildung des Randbildbereichs umgesetzt ist.

[0040] In Fig. 4 ist der durch die zweite Optronik
6 aufgenommene Erfassungsbereich 8 mit dem ho-
rizontalen Bildwinkel a2 dargestellt. Die zweite Op-
tronik 6 ist ausgebildet, den zweiten Erfassungsbe-
reich 8, der den Uberlappungsabschnitt 9 bildet, mit
einer gleichférmig verteilten Winkelauflésung x1 auf-
zunehmen. Beispielsweise betragt die Winkelauflé-
sung x1 des Uberlappungsabschnitts 9 40 Pixel pro
Grad. Auf diese Weise ist eine scharfe Abbildung
des Uberlappungsbereichs 9 umgesetzt und folglich
die zuverlassige Objekterkennung im Zentrumsbild-
bereich ermdglicht. Auf diese Weise kénnen in dem
Zentrumsbildbereich befindliche Objekte sowohl im
Nahbereich wie z. B. vorausfahrende Kraftfahrzeuge,
als auch im Fernbereich wie z. B. StralRenschilder er-
kannt werden.

[0041] In Fig. 5 ist der durch die erste und die zwei-
te Optronik 5, 6 aufgenommene Erfassungsbereich
7, 8 mit dem horizontalen Bildwinkel a1, a2 darge-
stellt. Bei diesem Ausfiihrungsbeispiel entspricht die
Winkelauflésung x2 des Randbildbereichs des ersten
Erfassungsbereichs 7 der Winkelaufldsung x2 des
zweiten Erfassungsbereichs 8. Da der zweite Erfas-
sungsbereich 8 einen kleineren horizontalen Bildwin-
kel a als der erste Erfassungsbereich 7 aufweist, ist
hierdurch der Bildverarbeitungsaufwand im Vergleich
zu dem ersten Erfassungsbereich 7 geringer. Alter-
nativ kann jedoch ebenso vorgesehen sein, dass der
zweite Erfassungsbereich 8 eine hohere Winkelauf-
I6sung x1 als der Randbildbereich des ersten Erfas-
sungsbereichs 7 aufweist. Auf diese Weise ist ei-
nerseits eine ausreichende Winkelauflésung x2 fir
den Randbildbereich, andererseits eine hohe Win-
kelauflédsung x1 fir den Zentrumsbildbereich ermég-
licht. Folglich ist zwar ein erhéhter Rechenaufwand
fur den zweiten Erfassungsbereich 8 erforderlich, je-
doch durch den beschrankten horizontalen Bildwin-
kel realisierbar, sodass eine detailreiche Objekter-
kennung im Zentrumsbildbereich erreicht ist. Dies ist
beispielsweise bei einer Objekterkennung im Fernbe-
reich weiter als 200 Metern von Vorteil.

Bezugszeichenliste

Fahrerassistenzvorrichtung

Kraftfahrzeug

Fahrzeugkameravorrichtung
Bildauswerteeinrichtung

Erste Optronik

Zweite Optronik

Erster Erfassungsbereich

Zweiter Erfassungsbereich
Uberlappungsabschnitt

Winkelauflésung des Uberlappungsabschnitts
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Winkelauflésung des Randbildbereichs
Horizontaler Bildwinkel der ersten Optronik
Horizontaler Bildwinkel der zweiten Optronik
Optische Achse der ersten Optronik
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Patentanspriiche

1. Fahrzeugkameravorrichtung (3) zur Aufnahme
einer Umgebung eines Kraftfahrzeugs (2),
mit einer ersten und einer zweiten Optronik (5, 6), wo-
bei die erste und die zweite Optronik (5, 6) jeweils ei-
ne Optik und einen Bildsensor umfassen,
wobei die erste Optronik (5) ausgebildet ist einen ers-
ten Erfassungsbereich (7) und die zweite Optronik
(6) ausgebildet ist einen zweiten Erfassungsbereich
(8) von der Umgebung aufzunehmen, wobei die erste
und die zweite Optronik (5, 6) unterschiedlich grol3e
Bildwinkel (a1, a2) mit einem Uberlappungsabschnitt
(9) der Erfassungsbereiche (7, 8) aufweisen,
wobei der durch die erste Optronik (5) aufgenomme-
ne Uberlappungsabschnitt (9) eine andere Winkel-
auflésung (x1) als im Gbrigen Bereich des ersten Er-
fassungsbereichs (7) aufweist.

2. Fahrzeugkameravorrichtung (3) nach Anspruch
1, wobei der durch die erste Optronik (5) aufge-
nommene Uberlappungsabschnitt (9) eine reduzierte
Winkelauflésung (x1) als im Ubrigen Bereich des ers-
ten Erfassungsbereichs (7) aufweist.

3. Fahrzeugkameravorrichtung (3) nach Anspruch
1 oder 2, wobei in dem von der ersten Optronik
(5) aufgenommenen Uberlappungsabschnitt (9) eine
Winkelauflésung von hdéchstens 10 Pixeln pro Grad
realisiert ist.

4. Fahrzeugkameravorrichtung (3) nach einem
der vorhergehenden Anspriche, wobei der durch die
erste Optronik (5) aufgenommene Uberlappungsab-
schnitt (9) mit einer niedrigeren Winkelauflésung (x1)
als der durch die zweite Optronik (6) aufgenommene
Uberlappungsabschnitt (9) aufgenommen ist.

5. Fahrzeugkameravorrichtung (3) nach einem der
vorhergehenden Anspriiche, wobei in dem von der
zweiten Optronik (6) aufgenommenen Uberlappungs-
abschnitt (9) eine Winkelauflésung (x1) von mindes-
tens 20 Pixeln pro Grad realisiert ist.

6. Fahrzeugkameravorrichtung (3) nach einem der
vorhergehenden Anspriiche, wobei die erste Optro-
nik (5) mit einem gréReren Bildwinkel (a2) als die
zweite Optronik (6) ausgebildet ist.

7. Fahrzeugkameravorrichtung (3) nach einem der
vorhergehenden Anspriiche, wobei die erste Optro-
nik (5) mit einem horizontalen Bildwinkel (a1) von
mindestens 80 Grad ausgebildet ist.

8. Fahrzeugkameravorrichtung (3) nach einem
der vorhergehenden Anspriche, wobei der durch die
erste Optronik (5) aufgenommene Uberlappungsab-
schnitt (9) ein Zentrumsbildbereich und der Ubrige
Bereich ein den Zentrumsbildbereich umgebender

2017.02.16

Randbildbereich des ersten Erfassungsbereichs (7)
ist.

9. Fahrzeugkameravorrichtung (3) nach einem der
vorhergehenden Anspriiche, wobei der zweite Er-
fassungsbereich (8) dem Uberlappungsabschnitt (9)
entspricht.

10. Fahrzeugkameravorrichtung (3) nach einem
der vorhergehenden Anspriiche, wobei die zweite
Optronik (6) mit einem horizontalen Bildwinkel (a2)
von mindestens 20 Grad und/oder von hdchstens 50
Grad ausgebildet ist.

11. Fahrerassistenzvorrichtung (1) zur Objekter-
kennung aus den mit einer Fahrzeugkameravorrich-
tung (3) nach einem der vorhergehenden Anspri-
che aufgenommenen Erfassungsbereichen (7, 8) der
Umgebung eines Kraftfahrzeugs (2).

12. Fahrerassistenzvorrichtung (1) nach Anspruch
11, wobei die Fahrerassistenzvorrichtung (1) aus
den aufgenommenen Erfassungsbereichen (7, 8) zur
Auswertung von Ampeln, Fahrspuren, Verkehrszei-
chen und/oder anderen Verkehrsteilnehmern ausge-
bildet ist.

Es folgen 3 Seiten Zeichnungen
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Anhéangende Zeichnungen
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