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Beschreibung
ALLGEMEINER STAND DER TECHNIK

[0001] Moderne Fahrzeuge erfassen Personen in ei-
ner Fahrzeugkabine unter Verwendung einer Vielzahl
von Techniken. In einigen Beispielen weist die Kabi-
ne eine Digitalkamera oder einen Fahrzeugsitzdruck-
sensor auf, um einen Fahrer zu erfassen, der auf dem
Fahrersitz sitzt.

Figurenliste

Fig. 1 ist eine schematische Draufsicht eines
Fahrzeugs, das ein Kabinenuberwachungssys-
tem aufweist.

Fig. 2 ist eine schematische Seitenansicht des
in Fig. 1 gezeigten Fahrzeugs.

Fig. 3 ist eine Draufsicht der in Fig. 1 gezeigten
Fahrzeugsitze, wobei jeder der zwei Fahrzeug-
sitze einen Insassen enthalt.

Fig. 4 ist eine perspektivische Ansicht einer Ka-
bine des in Fig. 1 gezeigten Fahrzeugs.

Fig. 5 ist eine perspektivische Ansicht von einem
der Fahrzeugsitze.

Fig. 6 veranschaulicht ein zusatzliches Beispiel
fur ein Sensorpaket des in Fig. 1 gezeigten Fahr-
zeugs.

Fig. 7 ist ein Ablaufdiagramm eines Vor-
gangs zum Uberwachen einer Fahrzeugkabine
und zum Ausfiihren einer Fahrzeugfunktion auf
Grundlage des Uberwachens.

DETAILLIERTE BESCHREIBUNG

[0002] Es wird ein Kabinenliberwachungssystem fir
ein Fahrzeug beschrieben. Das System beinhaltet ei-
nen Computer, der einen Speicher aufweist, auf dem
Anweisungen gespeichert sind, die durch einen Pro-
zessor ausfuhrbar sind, um unter anderem einen Vor-
gang des Uberwachens einer Fahrzeugkabine aus-
zufihren.

[0003] Gemal einem Beispiel ist ein Computer zu
Folgendem programmiert: Empfangen von Bilddaten,
die einen Fahrzeugsitz und einen Insassen in einer
Fahrzeugkabine beinhalten; Bestimmen einer Aus-
richtung des Sitzes und einer Ausrichtung des Insas-
sen unter Verwendung der empfangenen Daten; und
Ausfiihren einer Fahrzeugfunktion auf Grundlage der
Bestimmung.

[0004] Gemal dem Beispiel kdnnen die Daten von
einem Sensor empfangen werden, der in der Fahr-
zeugkabine angebracht ist.
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[0005] Gemal dem Beispiel kbénnen die Daten von
zumindest einer Lichterfassungs- und Entfernungs-
messungsvorrichtung empfangen werden.

[0006] Gemalk dem Beispiel kann der Computer fer-
ner zu Folgendem programmiert sein: Bestimmen ei-
ner Position des Fahrzeugsitzes unter Verwendung
der empfangenen Daten und dann Ausfihren der
Funktion zumindest teilweise auf Grundlage der Po-
sition des Sitzes.

[0007] Gemalk dem Beispiel kann die Funktion Ver-
hindern der Entfaltung eines Airbags aus einem Fahr-
zeugruckhaltemodul beinhalten. Ferner kann das
Verhindern der Entfaltung auf der Ausrichtung des In-
sassen bezogen auf den Sitz basieren.

[0098] Gemall dem Beispiel beinhaltet die Funkiti-
on Ubersetzen, Neigen, Drehen des Sitzes oder eine
Kombination davon.

[0009] Gemal dem Beispiel kann die Funktion Aus-
richten einer Achse des Sitzes mit einer Hauptbelas-
tungsrichtung (Primary Direction of Force - PDOF)
eines prognostizierten Kollisionsereignisses beinhal-
ten.

[0010] Gemal dem Beispiel kann die Funktion Steu-
ern einer Direktionalitadt einer Liftungséffnung oder
eines Audiolautsprechers in der Kabine beinhalten.

[0011] Gemal einem weiteren Beispiel ist ein Com-
puter zu Folgendem programmiert: Bestimmen einer
Ausrichtung eines Fahrzeuginsassen bezogen auf ei-
nen Fahrzeugsitz unter Verwendung von Sensorda-
ten; Bestimmen eines bevorstehenden Kollisionser-
eignisses; und Steuern einer Bewegung des Sitzes
auf Grundlage der Bestimmungen.

[0012] Gemal dem Beispiel kbnnen die Bilddaten
von zumindest einer Lichterfassungs- und Entfer-
nungsmessungsvorrichtung empfangen werden, die
sich in einer Fahrzeugkabine befindet.

[0013] Gemal dem Beispiel kann der Computer fer-
ner zum Verhindern der Entfaltung eines Airbags aus
einem Rickhaltesteuermodul auf Grundlage der Be-
stimmungen und als Reaktion auf das Kollisionser-
eignis programmiert sein.

[0014] Gemall dem Beispiel beinhaltet die Bewe-
gung Ubersetzen, Neigen, Drehen des Sitzes oder ei-
ne Kombination davon.

[0015] Gemal einem weiteren Beispiel beinhaltet
ein Verfahren Folgendes: Empfangen von Bilddaten,
die einen Fahrzeugsitz und einen Insassen in einer
Fahrzeugkabine beinhalten; Bestimmen einer Aus-
richtung des Sitzes und einer Ausrichtung des Insas-
sen unter Verwendung der empfangenen Daten; und
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Ausfuhren einer Fahrzeugfunktion auf Grundlage der
Bestimmung.

[0016] Gemalk dem Beispiel kbnnen die Daten von
einem Sensor empfangen werden, der in der Fahr-
zeugkabine angebracht ist, wobei die Daten von zu-
mindest einer Lichterfassungs- und Entfernungsmes-
sungsvorrichtung empfangen werden.

[0017] GemalR dem Beispiel umfasst das Verfah-
ren ferner Folgendes: Bestimmen einer Position des
Fahrzeugsitzes unter Verwendung der empfangenen
Daten und dann Ausfiihren der Funktion zumindest
teilweise auf Grundlage der Position des Sitzes.

[0018] Gemal dem Beispiel kann die Funktion Ver-
hindern der Entfaltung eines Fahrzeugrickhaltemo-
duls, das einen Airbag beinhaltet, als Reaktion auf ein
Kollisionsereignis beinhalten. Ferner kann das Ver-
hindern der Entfaltung auf der Ausrichtung des Insas-
sen bezogen auf den Sitz basieren.

[001_9] Gemals dem Beispiel beinhaltet die Funkti-
on Ubersetzen, Neigen, Drehen des Sitzes oder eine
Kombination davon.

[0020] GemalR dem Beispiel kann die Funktion Aus-
richten einer Achse des Sitzes mit einer Hauptbelas-
tungsrichtung (Primary Direction of Force - PDOF)
eines prognostizierten Kollisionsereignisses beinhal-
ten.

[0021] Unter Bezugnahme auf die Figuren, in de-
nen gleiche Bezugszeichen in den mehreren Ansich-
ten gleiche Teile bezeichnen, ist ein Kabineniber-
wachungssystem 10 fur ein Fahrzeug 12 gezeigt.
Das System 10 beinhaltet einen Bordcomputer 14,
der Sensordaten von einem Sensorpaket 16 emp-
fangt, das sich in einem Innenraum oder einer Ka-
bine 18 des Fahrzeugs 12 befindet. Das Sensor-
paket 16 umfasst einen oder mehrere Sensoren 20
(z. B. Lichterfassungs- und Entfernungsmessungs-
vorrichtungen (Light Detection And Ranging devices
- LIDAR-Vorrichtungen)), welche die Positionen und
Ausrichtungen von einem oder mehreren Fahrzeug-
sitzen 24, 26, 28, 30, jeglichen Insassen (O,, Oy,
siehe Fig. 3) und anderen Objekten in der Kabine
18 mappieren. Wie nachfolgend genauer beschrie-
ben, kann das Kabinen-Mapping wiederholt erfolgen,
sodass der Computer 14 eine oder mehrere Fahr-
zeugfunktionen auf Grundlage des Mappings ausfih-
ren kann. Zum Beispiel kann der Computer 14 auf
Grundlage der Sensordaten eine Anweisung bereit-
stellen, um eine Audiosystemdirektionalitat zu andern
oder um eine Kabinenbeheizungsdirektionalitat (oder
- kiihlungsdirektionalitat) zu andern. In einem weite-
ren Beispiel kann der Computer 14 auf Grundlage
der Sensordaten eine Anweisung bereitstellen, eine
Position und/oder Ausrichtung von einem der Sitze
24-30 zu andern. Wie nachfolgend genauer erértert,
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kann dies als Reaktion auf Bestimmen vorgenommen
werden, dass ein Insasse in das Fahrzeug 12 eintritt
oder aus diesem austritt, oder kann dies als Reaktion
auf Prognostizieren eines Kollisionsereignisses erfol-
gen, an dem das Fahrzeug 12 beteiligt ist. Diese und
weitere nicht einschrankende Beispiele fir Fahrzeug-
funktionen werden nachfolgend genauer erértert.

[0022] Unter Bezugnahme auf Fig. 1-2 ist das Fahr-
zeug 12 als ein Personenkraftwagen gezeigt; das
Fahrzeug 12 kann jedoch auch ein LKW, Gelédndewa-
gen (Sports Utility Vehicle - SUV), Wohnmobil, Bus,
Zug, Wasserfahrzeug, Luftfahrzeug oder dergleichen
sein, welches das Kabinenitberwachungssystem 10
beinhaltet. Das Fahrzeug 12 kann in einem beliebi-
gen von einer Reihe von autonomen Modi betrieben
werden. In zumindest einem Beispiel kann das Fahr-
zeug 12 in einem vollstdndig autonomen Modus (z.
B. Stufe 5) betrieben werden, wie durch die Socie-
ty of Automotive Engineers (SAE) (die den Betrieb
mit den Stufen 0-5 definiert hat) definiert. In dem in
Fig. 1 gezeigten nicht einschrankenden Beispiel be-
inhaltet das Fahrzeug 12 zum Beispiel kein Lenkrad,
da das Fahrzeug 12 durch einen oder mehrere Com-
puter betrieben wird; hierbei handelt es sich ledig-
lich um ein Beispiel (in anderen Umsetzungen kann
das Fahrzeug 12 z. B. zumindest teilweise durch ei-
nen Fahrzeugdfiihrer oder -insassen betrieben wer-
den). In Bezug auf die durch die SAE definierten Stu-
fen Uberwacht oder steuert ein menschlicher Fahrer
bei den Stufen 0-2 den Grofiteil der Fahraufgaben,
oftmals ohne Hilfe des Fahrzeugs 12. Zum Beispiel
ist ein menschlicher Fahrer bei Stufe 0 (,keine Auto-
matisierung®) fur alle Fahrzeugvorgange verantwort-
lich. Bei Stufe 1 (,Fahrerassistenz®) unterstiitzt das
Fahrzeug 12 manchmal beim Lenken, Beschleunigen
oder Bremsen, aber der Fahrer ist noch immer fir die
groRe Mehrheit der Fahrzeugsteuerung verantwort-
lich. Bei Stufe 2 (,partielle Automatisierung®) kann
das Fahrzeug 12 das Lenken, Beschleunigen und
Bremsen unter bestimmten Umstanden ohne men-
schliche Interaktion steuern. Bei den Stufen 3-5 Uber-
nimmt das Fahrzeug 12 mehr fahrbezogene Aufga-
ben. Bei Stufe 3 (,bedingte Automatisierung®) kann
das Fahrzeug 12 das Lenken, Beschleunigen und
Bremsen unter bestimmten Umstanden bewaltigen
sowie die Fahrumgebung berwachen. Bei Stufe 3
kann es jedoch erforderlich sein, dass der Fahrer ge-
legentlich eingreift. Bei Stufe 4 (,hohe Automatisie-
rung“) kann das Fahrzeug 12 die gleichen Aufgaben
wie bei Stufe 3 bewaltigen, ist jedoch nicht darauf an-
gewiesen, dass der Fahrer in bestimmten Fahrmodi
eingreift. Bei Stufe 5 (,vollstandige Automatisierung®)
kann das Fahrzeug 12 alle Aufgaben ohne Eingreifen
des Fahrers bewaltigen.

[0023] Das Fahrzeug 12 ist als vier Sitze 24-30 in der
Kabine 18 aufweisend gezeigt (Fig. 1-4). Wie hierin
verwendet, beinhaltet die Kabine 18 eine Region, die
angepasst ist, um zumindest menschliche Insassen
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zu tragen, und beinhaltet zumindest eine Fahrzeugin-
sassenriickhaltung (wie beispielsweise einen Sicher-
heitsgurt, einen entfaltbaren Airbag usw.). Wahrend
vier Sitze 24-30 gezeigt sind, kdnnen in anderen Bei-
spielen mehr oder weniger Sitze verwendet werden.
Wahrend dies nicht erforderlich ist, kbnnen in einigen
Beispielen alle Sitze 24-30 identisch sein; daher wird
lediglich ein Sitz 24 zum Zwecke der Veranschauli-
chung im Detail beschrieben.

[0024] Wie am besten in Fig. 5 gezeigt, beinhaltet
der Sitz 24 eine Sitzflache 40, die eine neigungsver-
stellbare Sitzriickenlehne 42 aufweist. Der Sitz 24 ist
als ein Schalensitz veranschaulicht, der eine Kopf-
stitze 43 aufweist; dies ist jedoch lediglich ein Bei-
spiel und andere Sitzkonfigurationen sind ebenfalls
moglich. Die Flache 40 kann Uber eine Halterung 46
(schematisch veranschaulicht) an eine Fahrzeugka-
rosserie 44 (in Fig. 1 gezeigt) gekoppelt sein. Hier-
in kann die Fahrzeugkarosserie 44 das Fahrzeug 12
stutzen - und kann eine beliebige geeignete Bauwei-
se aufweisen, darunter unter anderem verschiedene
selbsttragende Bauweisen oder Karosserie-am-Rah-
men-Bauweisen.

[0025] Die Halterung 46 kann eine Steuerung 48
(schematisch veranschaulicht) beinhalten, die einen
oder mehrere Motoren und dergleichen beinhaltet,
um eine angetriebene Bewegung des Fahrzeugsitzes
24 in einer Reihe von Richtungen und/oder Ausrich-
tungen zu unterstitzen. Nicht einschrankende Bei-
spiele fur Richtungen und/oder Ausrichtungen bezo-
gen auf die Fahrzeugkarosserie 44 beinhalten Fol-
gendes: Bewegen der Flache 40 und Rickenlehne
42 in einer fahrzeugvorwartigen Richtung (z. B ent-
lang einer veranschaulichten Achse Y, die parallel zu
einer longitudinalen y-Achse des Fahrzeugs 12 sein
kann, wie in Fig. 1 gezeigt), Bewegen der Flache 40
und Rickenlehne 42 in einer fahrzeugriickwartigen
Richtung (z. B. entlang der veranschaulichten Achse
Y), Bewegen der Flache 40 und Riickenlehne 42 in
einer Backbordrichtung des Fahrzeugs (z. B. entlang
einer veranschaulichten Achse X, die quer und/oder
senkrecht zu der y-Achse des Fahrzeugs sein kann),
Bewegen der Flache 40 und Rickenlehne 42 in ei-
ner Steuerbordrichtung des Fahrzeugs (z. B. entlang
der veranschaulichten Achse X), Bewegen der Fla-
che 40 und Riickenlehne 42 in einer fahrzeugaufwar-
tigen Richtung (z. B. entlang einer veranschaulichten
Achse Z, die senkrecht zu der X- und Y-Achse sein
kann), Bewegen der Flache 40 und Riickenlehne 42
in einer fahrzeugabwartigen Richtung (z. B. entlang
der veranschaulichten Achse Z) und Bewegen der
Flache 40 und Rickenlehne 42 in einer Drehrichtung
(z. B. in Bezug auf die veranschaulichte Achse Z).
Ferner kann sich die Sitzrickenlehne 42 in jeder die-
ser Positionen und/oder Ausrichtungen in einer Viel-
zahl von geneigten Positionen befinden (z. B. im Be-
reich von einer senkrechten Ausrichtung in Bezug auf
die Sitzflache 40 (z. B. einer aufrechten Position) bis
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zu parallel in Bezug auf die Flache 40 (z. B. einer
vollstandig geneigten Position)). Es ist anzumerken,
dass die Achse Y parallel zu der y-Achse sein kann
(und dass die Achse X quer dazu sein kann), wenn
sich der Sitz 24 in einer Nominalposition oder ersten
Position befindet; und die Y- und y-Achse unter Um-
standen nicht parallel sind, wenn der Sitz 24 zum Bei-
spiel durch den Insassen in eine zweite Position ge-
drehtist, oder der Sitz 24 unter Umstanden ohne Dre-
hung (um die Z-Achse) in die X- und/oder Y-Richtung
verschoben wird, wenn der Insasse den Sitz 24 in
die zweite Position bewegt. Wie nachfolgend genau-
er beschrieben, weist der Computer 14 die Steuerung
48 in zumindest einigen Beispielen an oder steuert
diese anderweitig, um den Sitz 24 aus der ersten oder
zweiten Position zu bewegen, wenn ein Kollisionser-
eignis prognostiziert ist - z. B. durch Drehen und/oder
Neupositionieren des Sitzes 24 in eine Aufprallposi-
tion - sodass z. B. die Y-Achse des entsprechenden
Sitzes parallel zu einer Hauptbelastungsrichtung (Pri-
mary Direction of Force - PDOF) eines bevorstehen-
den Aufpralls ist. Auf diese Weise kdnnen Drehkrafte
des Aufpralls auf den Insassen minimiert werden.

[0026] Die Steuerung 48 kann mit dem Computer
14 kommunizierten - sodass der Computer 14 z. B.
die Bewegungen (z. B. Position und/oder Ausrich-
tung) der Sitzflache 40, der Rickenlehne 42 oder ei-
ner Kombination davon in Bezug auf die Achsen X, Y
Z steuern kann. Selbstverstandlich kdnnen manuell
betatigbare Steuerungen (nicht gezeigt) an oder nahe
dem Sitz 24 ebenfalls verfiigbar sein - um z. B. einen
Insassen zu befahigen, den Sitz 24 wie erwiinscht zu
bewegen oder neu auszurichten.

[0027] Der Sitz 24 kann ferner eine Sicherheitsgurt-
rickhaltung 52 beinhalten, die Sicherheitsgurtbander
54, 56, ein Sicherheitsgurtschloss 58 und einen Si-
cherheitsgurtclip 60 beinhaltet - wobei das Schloss
58 und der Clip 60 aneinander gekoppelt werden
kénnen, um einen Fahrzeuginsassen (z. B. O, O,)
Uber die Bander 54, 56 zuriickzuhalten, wie im Fach-
gebiet bekannt. Ferner kann die Rickhaltung 52 an
die Steuerung 48 gekoppelt sein, wie nachfolgend
genauer beschrieben - um es z. B. dem Computer
14 und der Steuerung 48 zu ermoglichen, eine oder
mehrere Gegenmaflnahmen beziglich Kollisionser-
eignissen auszufiihren, wie etwa Erfassen, ob sich
das Schloss 58 und der Clip 60 in einem gekoppel-
ten Zustand befinden, Einziehen eines Sicherheits-
gurtbandes 54 und/oder 56, um die Bander vor dem
Kollisionsereignis und/oder wahrend diesem um den
sitzenden Insassen straffer zu ziehen, oder derglei-
chen.

[0028] Unter Bezugnahme auf Fig. 1-3 kann das
Fahrzeug 12 in Bezug auf zumindest einige der Fahr-
zeugsitze 24-30 ferner ein oder mehrere Fahrzeug-
ruckhaltemodule 62, 64, 66, 68, 70,72, 74,76, 78, 80,
82, 84, 86 beinhalten. Jedes Modul 62-86 kann unter
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anderem ein Gehause (nicht gezeigt), eine Aufblas-
vorrichtung (nicht gezeigt) und einen Airbag (nicht
gezeigt) beinhalten, sodass ein Aufprallsensor (nicht
gezeigt) wahrend eines Kollisionsereignisses einen
Aufprall erfassen und ein Ausldsesignal Gbermitteln
kann, das die Aufblasvorrichtung veranlasst, den Air-
bag aufzublasen, der sich dann von dem Gehé&use
nach aufen entfaltet, um (einen) Fahrzeuginsassen
zurlickzuhalten, wie im Fachgebiet bekannt.

[0029] In zumindest dem veranschaulichten Beispiel
kénnen sich zwei von jedem Modul 62-76 an gegen-
Uberliegenden Seiten von entsprechenden Kopfstt-
zen der Fahrzeugsitze 24-30 befinden (z. B. beinhal-
tet der Sitz 24 die Module 62-64, die sich an gegen-
Uberliegenden Seiten der Kopfstitze 43 befinden);
ein beliebiges der Module 62-76 kann selektiv auf je-
der Seite eines Kopfes und/oder Oberkorpers eines
Insassen entfaltet werden. In dem veranschaulichten
Beispiel befinden sich die Module 78-84 jeweils in
den Fahrzeugsitzen 24-30 und befindet sich das Mo-
dul 86 (z. B. ein entfaltbarer Vorhangairbag) in einem
Fahrzeugdach 90. Das Vorhangairbagmodul 86 kann
angeordnet sein, um alle Insassen auf den Sitzen
24-30 abzudecken. Oder in einem weiteren Beispiel
kann der Airbag des Moduls 86 den Seitenfensterbe-
reich nahe den Insassen, die auf den Sitzen 24, 30
sitzen, und/oder den Bereich zwischen den Insassen,
die auf den Sitzen 24, 30 sitzen, abdecken. Noch fer-
ner kdnnen sich andere solcher Vorhangmodule an
anderer Stelle in dem Fahrzeug befinden und aus-
gebildet sein, um sich in einer beliebigen geeigneten
Position und/oder Ausrichtung darin um die Insassen
zu entfalten. Gleichermaflen kénnen diese Module
78-86 auf Grundlage des Orts eines Torsos und/oder
Unterkérpers eines Insassen selektiv entfaltet wer-
den - sowie auf Grundlage einer Hauptbelastungs-
richtung (Primary Direction of Force - PDOF) eines
Aufpralls. Diese und weitere Riickhaltungsmodulum-
setzungen sind lediglich Beispiele - weitere Beispie-
le sind moglich. Somit sind die Airbagmodule 62, 64,
78 in Fortsetzung des Beispiels flir den Fahrzeugsitz
24 bezogen auf den Sitz 24 angeordnet gezeigt - und
sind unter Umstanden selektiv entfaltbar, um einen
sich darauf befindenden Insassen zurlickzuhalten.

[0030] In zumindest einem Beispiel kdnnen die Sit-
ze 24-30 in der Kabine 18 als ein Tagungszentrum
angeordnet sein. Zum Beispiel kdnnen die Sitze 24-
26 im Allgemeinen in eine fahrzeugriickwartige Rich-
tung weisen und kénnen die Sitze 28-30 im Allgemei-
nen in eine fahrzeugvorwartige Richtung weisen (z.
B. den Sitzen 24-26 zugewandt sein). Ferner kann die
Kabine 18 ein oder mehrere elektronisch verstaubare
Zubehorteile 96 aufweisen, um ein konferenzartiges
Treffen zu unterstlitzen, wie etwa den veranschau-
lichten Tisch, der am besten in Fig. 4 gezeigt ist. Zum
Beispiel kann der Tisch in Bezug auf eine rechteckige
Anordnung der Fahrzeugsitze 24-30 zentral angeord-
net sein und kann mit einem elektronisch bewegba-
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ren Arm 98 konfiguriert sein, der durch den Compu-
ter 14 gesteuert werden kann. Zum Beispiel kann der
Tisch durch Steuern des Arms 98 elektrisch zwischen
einer verstauten Position (z. B. flach an oder in einem
Boden 100 der Fahrzeugkabine 18) und einer entfal-
teten Position (z. B. sich von dem Boden 100 nach
oben erstreckend) betatigt werden. Wie nachfolgend
genauer beschrieben, weist der Computer 14 in zu-
mindest einigen Beispielen ein oder mehrere Zube-
horteile 96 (z. B. wie den Tisch) an oder steuert die-
se anderweitig aus der entfalteten Position in die ver-
staute Position, um die Insassen zu schitzen, wenn
ein Kollisionsereignis prognostiziert wird. Auf diese
Weise kann der Computer 14 die Wahrscheinlichkeit
minimieren, dass sich die Zubehdrteile 96, wie etwa
der Tisch, von dem Fahrzeug 12 I6sen und wahrend
einer Kollision zu Geschossen in der Kabine 18 wer-
den (oder z. B. unangeschnallte Insassen wahrend
des Aufpralls gegen den Tisch stofRen).

[0031] Somit ist der Tisch lediglich ein Beispiel flr
ein Zubehorteil 96. Andere nicht einschrankende Bei-
spiele schlieen einen Bildschirm oder eine Anzeige
ein, der bzw. die ahnlich elektrisch aus einer entfal-
teten Position (z. B. von einer Oberflache 102 des
Fahrzeugdachs 90, von dem Boden 100, von einer
der Dachstreben 92, 94 oder dergleichen) in eine ver-
staute Position betéatigt werden kann.

[0032] Unter erneuter Bezugnahme auf Fig. 1 ist
ein Fahrzeugkommunikationsnetzwerk 106 ebenfalls
schematisch veranschaulicht. Das Netzwerk 106
koppelt den Computer 14, das Sensorpaket 16, die
Steuerung 48 (vorangehend beschrieben) und ein
Kollisionsvermeidungssystem 108 Uber eine draht-
gebundene oder drahtlose Netzwerkverbindung 110
oder eine beliebige andere geeignete Kommunikati-
onsarchitektur aneinander. In zumindest einem Bei-
spiel beinhaltet die Verbindung 110 eines oder meh-
rere von einem Controller-Area-Network-(CAN-)Bus,
Ethernet, Local Interconnect Network (LIN), eine
Glasfaserverbindung oder dergleichen. Es gibt zu-
dem andere Beispiele. Zum Beispiel kann die Netz-
werkverbindung 110 alternativ oder in Kombination
mit z. B. einem CAN-Bus eine oder mehrere einzelne
drahtgebundene oder drahtlose Verbindungen um-
fassen.

[0033] Bei dem Computer 14 kann es sich um ei-
nen einzelnen Computer handeln (oder mehrere Re-
chenvorrichtungen - die z. B. mit anderen Fahr-
zeugsystemen und/oder -teilsystemen geteilt wer-
den). In zumindest einem Beispiel kann der Com-
puter 14 ein sogenannter Rickhaltungssteuerungs-
computer sein; allerdings ist dies lediglich ein Bei-
spiel. Der Computer 14 kann einen Prozessor oder
eine Verarbeitungsschaltung 112 umfassen, der bzw.
die an den Speicher 114 gekoppelt ist. Zum Bei-
spiel kann der Prozessor 112 eine beliebige Vor-
richtungsart sein, die in der Lage ist, elektronische
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Anweisungen zu verarbeiten, wobei nicht einschran-
kende Beispiele einen Mikroprozessor, eine Mikro-
steuerung oder Steuerung, eine anwendungsspezi-
fische integrierte Schaltung (Application Specific In-
tegrated Circuit - ASIC) usw. einschlielRen - um nur
einige zu nennen. Im Allgemeinen kann der Com-
puter 14 programmiert sein, um digital gespeicherte
Anweisungen, die in dem Speicher 114 gespeichert
sein kdnnen, auszuflihren, die dem Computer 14 un-
ter anderem Folgendes ermdglichen: Empfangen von
Sensordaten, die Objekten in der Fahrzeugkabine
18 zugeordnet sind (den Sitzen 24-30, den Insas-
sen O4, O,, den Zubehdrteilen 96 usw.); Bestimmen
einer Position und/oder Ausrichtung von zumindest
einem der Fahrzeugsitze 24-30 unter Verwendung
der Sensordaten; Bestimmen einer Position und/oder
Ausrichtung von zumindest einem der Insassen Oy,
O,; Bestimmen einer Position und/oder Ausrichtung
von zumindest einem Zubehdrteil 96; Berechnen re-
lativer Entfernungen zwischen den Insassen, den Sit-
zen und anderen Fahrzeugstrukturen und -zubehor-
teilen usw.; und/oder Ausfiihren einer Fahrzeugfunk-
tion auf Grundlage von einer oder mehrerer dieser
Bestimmungen. All diese Positionen kdnnen absolut
sein und aus diesen kdnnen die relativen Positionen
zwischen dem Insassen und dem Sitz, dem Sitz und
der Fahrzeugstruktur, dem Insassen und den Zube-
hoérteilen usw. berechnet werden.

[0034] Der Speicher 114 kann ein beliebiges nicht-
flichtiges computernutzbares oder -lesbares Medium
beinhalten, das eine oder mehrere Speichervorrich-
tungen oder -artikel beinhalten kann. Beispielhafte
nichtfliichtige computernutzbare Speichervorrichtun-
gen schlielen die gangigen Computersysteme RAM
(Random Access Memory), ROM (Read Only Memo-
ry), EPROM (I6schbaren, programmierbaren ROM),
EEPROM (elektrischen Idschbaren, programmierba-
ren ROM) sowie ein beliebiges anderes fliichtiges
oder nichtflichtiges Medium ein. Nichtflichtige Me-
dien schlielen zum Beispiel optische oder magneti-
sche Platten und andere Dauerspeicher ein. Flich-
tige Medien schliel3en einen dynamischen Direktzu-
griffsspeicher (Dynamic Random Access Memory -
DRAM) ein, der Ublicherweise einen Hauptspeicher
darstellt. Gangige Formen computerlesbarer Medi-
en beinhalten zum Beispiel eine Diskette, eine Fo-
lienspeicherplatte, eine Festplatte, ein Magnetband,
ein beliebiges anderes magnetisches Medium, eine
CD-ROM, eine DVD, ein beliebiges anderes opti-
sches Medium, Lochkarten, Lochstreifen, ein belie-
biges anderes physikalisches Medium mit Lochmus-
tern, einen RAM, einen PROM, einen EPROM, einen
FLASH-EEPROM, einen beliebigen anderen Spei-
cherchip oder eine beliebige andere Speicherkasset-
te oder ein beliebiges anderes Medium, das von ei-
nem Computer gelesen werden kann. Wie vorste-
hend erlautert, kbnnen ein oder mehrere Computer-
programmprodukte, die als Software, Firmware oder
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dergleichen ausgefiihrt sein kénnen, auf dem Spei-
cher 114 gespeichert sein.

[0035] Das Sensorpaket 16 kann einen oder mehre-
re Sensoren 20 umfassen, die in der Kabine 18 des
Fahrzeugs 12 angeordnet sind, um Daten in Bezug
auf Objekte darin einzulesen, abzubilden und/oder zu
erfassen. Diese Daten kénnen dann durch das Sen-
sorpaket 16 (und/oder den Computer 14) verwendet
werden, um den Innenraum der Kabine 18 zu map-
pieren - z. B. einschliellich des Mappings von Ob-
jekten (wie beispielsweise der Sitze 24-30, der Zu-
behorteile 96 und der Insassen O,, O,). Die Senso-
ren 20 kdnnen an einer beliebigen geeigneten Stel-
le in der Kabine 18 positioniert sein; in zumindest
einem Beispiel befindet sich der Sensor (befinden
sich die Sensoren) 20 jedoch in dem Dach 90 - z.
B. von der Oberflache 102 nach unten ausgerichtet
(wie z. B. in Fig. 4 gezeigt) - und ist (sind) in der La-
ge, 360 Grad des Kabineninnenraums 18 abzutas-
ten. Nicht einschrankende Beispiele fir den Sensor
(die Sensoren) 20 kénnen eine oder mehrere Lich-
terfassung- und Entfernungsmessungsvorrichtungen
(Light Detection And Ranging devices - LIDAR-Vor-
richtungen), Funkerfassungs- und Entfernungsmes-
sungsvorrichtungen (Radio Detection And Ranging
devices - RADAR-Vorrichtungen), Sonarvorrichtun-
gen, Tageslichtkameras (z. B. komplementare Me-
talloxidhalbleitervorrichtungen (Complementary Me-
tal Oxide Semiconductor devices - CMOS-Vorrich-
tungen)), ladungsgekoppelte Vorrichtungen (Charge-
Coupled Devices - CCDs), Bildverstarker (sogenann-
te I1>--Vorrichtungen)) usw. einschlieBen. Daten von
den Sensoren 20 kdénnen einzeln oder gemeinsam
durch den Computer 14 verwendet werden, um eine
grafische Darstellung zusammen mit den Bereichsin-
formationen fiir jede Erfassung zu erstellen. In zumin-
dest einem Beispiel beinhaltet der Sensor (beinhal-
ten die Sensoren) 20 LIDAR-Vorrichtungen, die dem
Computer 14 Sensordaten bereitstellen (was z. B. In-
formationen einschlieRt, die sich auf die Form und
Grole der erfassten Objekte sowie die rdumlichen
Beziehungen von diesen beziehen). Somit kénnen/
kann das Sensorpaket 16 und/oder der Computer 14
in zumindest einigen Beispielen ein dreidimensiona-
les (3D-)Modell von zumindest einem Teil der Kabine
18 und sich darin befindenden Objekten rekonstruie-
ren und kann der Computer 14 dieses Modell verwen-
den, um zu bestimmen, ob Fahrzeugfunktionen wie
nachfolgend beschrieben ausgefiihrt werden sollen.

[0036] Der Sensor 20, der LIDAR verwendet, nutzt
(die Sensoren, die LIDAR verwenden, nutzen) ei-
ne aktive Abtasttechnik, die Emittieren eines Lichtsi-
gnals (von einem Emitter, nicht gezeigt) und Messen
einer sogenannten ,Rickstreuung” (an einem Detek-
tor, nicht gezeigt) beinhaltet - wobei die Riickstreuung
eine Reflexion des emittierten Signals umfasst. Je-
der Sensor 20 kann mehrere Emitter-/Detektor-Paa-
re aufweisen. Zusammen koénnen diese Paare konfi-
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guriert sein, um deren Umgebung zwischen 0° und
360° abzutasten. Da LIDAR-Techniken und LIDAR-
Vorrichtungen im Allgemeinen im Fachbereich be-
kannt sind, wird deren Umsetzung hierin nicht weiter
erortert.

[0037] Fig. 1 veranschaulicht ein Beispiel fir ein
Fahrzeug 12, das einen einzigen Sensor 20 nutzt (der
z. B. eine LIDAR-Technologie aufweist), um Daten in
der Kabine 18 einzulesen und zu sammeln. In diesem
Beispiel befindet sich der Sensor 20 an und/oder zu-
mindest teilweise in dem Dach 90 des Fahrzeugs 12 -
z.B. in einer zentralen Region 116 davon in Bezug auf
die Sitze 24-30. Auf diese Weise kann ein Sensor 20
durch 360°-Abtasten Bilddaten bereitstellen, die ver-
wendet werden kdnnen, um die Grolte, Form, Positi-
on und/oder Ausrichtung der Fahrzeugsitze 24-30 der
Insassen O4, O, und der Zubehoérteile 96 zu mappie-
ren. Der Sensor 20 kann einen Lichtstrahl oder meh-
rere Lichtstrahlen in einer vertikalen Anordnung (um
eine vertikale Achse) beinhalten, die sich um den In-
nenraum der Kabine 18 drehen.

[0038] Andere Sensoranordnungen sind ebenfalls
mdglich, einschlief3lich Anordnungen, die mehr als ei-
nen Sensor 20 aufweisen. Zum Beispiel veranschau-
licht Fig. 6 ein Sensorpaket 16', das eine Zweisen-
soranordnung (20°, 20") aufweist. Die Sensoren 20",
20" kénnen entlang der y-Achse des Fahrzeugs (z.
B. durch das Dach 90 getragen) oder gemaR einer
beliebigen anderen geeigneten Anordnung (z. B. an
gegenuberliegenden Ecken der Kabine 18, an ge-
genuberliegenden Fahrzeugsaulen usw.) angeordnet
sein. Es gibt zudem andere Beispiele.

[0039] Unter erneuter Bezugnahme auf Fig. 1 soll
das Kollisionsvermeidungssystem 108 einen oder
mehrere Fahrzeugsensoren und zumindest einen
Computer beinhalten, der konfiguriert ist, um Daten
von diesem Sensor (diesen Sensoren) zu empfan-
gen und ein Kollisionsereignis zu bestimmen oder zu
prognostizieren. Der Sensor kann (die Sensoren kon-
nen) Abbildungs- und/oder Abtastvorrichtungen be-
inhalten, die ein Sichtfeld aufweisen, das eine beliebi-
ge geeignete Region erfasst, die sich auerhalb des
Fahrzeugs 12 befindet (z. B. die Fahrbahn, Stral3en-
markierung, Signalgebung, andere Fahrzeuge, Ful3-
ganger usw.). Und der (die) dem System 108 zuge-
ordnete(n) Computer kénnen den Computer 14, eine
oder mehrere dedizierte Rechenvorrichtungen, ein
System aus miteinander verbundenen Rechenvor-
richtungen, die programmiert sind, um Software zur
Unterstlitzung des Fahrzeugs 12 auszufiihren, oder
dergleichen beinhalten. Somit kann das Kollisions-
vermeidungssystem 108 das Verhindern eines Kol-
lisionsereignisses unterstitzen oder den Schaden,
den Aufprall, die Schwere usw. minimieren, der bzw.
die als Folge eines Kollisionsereignisses auftritt, zum
Beispiel, wenn das Fahrzeug 12 in einem beliebigen
autonomen Modus betrieben wird - einschliel3lich ei-
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nes vollstdndig autonomen Modus. Somit kann das
System 108 zumindest in einigen Fallen Anweisun-
gen an andere Fahrzeugsysteme und/oder -teilsys-
teme bereitstellen - wie beispielsweise Softwarean-
weisungen an ein Fahrzeuglenksystem Softwarean-
weisungen an ein Fahrzeugbremssystem, Software-
anweisungen an ein Fahrzeugantriebsstrangsystem,
Softwareanweisungen an ein Fahrzeugriickhaltesys-
tem (z. B. Straffen der Sicherheitsgurtriickhalte, Ent-
falten der Airbags aus den Rickhaltemodulen usw.)
oder dergleichen. Der Betrieb des Kollisionsvermei-
dungssystems 108 - z. B. in Zusammenwirkung mit
der Ausflihrung von in dem Computer 14 gespeicher-
ten Anweisungen - kann auRerdem Folgendes be-
inhalten: Verhindern der Entfaltung eines Airbags aus
einem der Module 62-86, Bewegen und/oder Aus-
richten eines Fahrzeugsitzes 24-30 in Richtung einer
Aufprallposition, Verstauen von einem oder mehre-
ren Fahrzeugzubehorteilen 96 oder dergleichen, wie
nachfolgend genauer erdrtert.

[0040] Das Fahrzeug 12 kann auf3erdem eine Viel-
zahl von anderen Rechensystemen umfassen. Zum
Beispiel kann das Fahrzeug 12 ein Klimasteuerungs-
system 120 zum Beheizen und/oder Kiihlen der Ka-
bine 18 des Fahrzeugs 12 aufweisen. Zum Beispiel
kann das System eine beliebige geeignete Anzahl an
Rechenvorrichtungen (nicht gezeigt) und eine Viel-
zahl von direktionalen Druckluftéffnungen 122 (le-
diglich eine zu Veranschaulichungszwecken gezeigt)
beinhalten, die elektronisch gesteuert sein kdénnen,
um die Menge an Druckluft sowie deren Direktiona-
litat - z. B. als Reaktion auf eine durch den Compu-
ter 14 bereitgestellte Anweisung - zu verandern, die
nachfolgend genauer beschrieben.

[0041] Das Fahrzeug 12 kann aufierdem ein Un-
terhaltungssystem 124 umfassen, das eine beliebi-
ge geeignete Rechenvorrichtung (nicht gezeigt), ei-
ne Mensch-Maschine-Schnittstelle (Human-Machine
Interface - HMI), die an die Rechenvorrichtung ge-
koppelt ist, wie etwa eine sogenannte Fahrzeugkopf-
einheit (nicht gezeigt), und eine Vielzahl von daran
gekoppelten Audiolautsprechem 126 (lediglich einer
zu Veranschaulichungszwecken gezeigt) beinhaltet.
Die Audiodirektionalitat der Lautsprecher 126 kann
durch das System 124 gesteuert werden, um ein Sur-
round-Sound-Erlebnis fir die Insassen O;, O, der
Fahrzeugkabine 18 bereitzustellen - z. B. als Reak-
tion auf eine durch den Computer 14 bereitgestellte
Anweisung, wie nachfolgend genauer beschrieben.

[0042] Nun unter Bezugnahme auf Fig. 7 ist ein Vor-
gang 800 zum Uberwachen der Fahrzeugkabine 18
und Ausfiihren einer Fahrzeugfunktion auf Grundlage
des Uberwachens gezeigt. Der Vorgang beginnt bei
Block 810, wobei das Sensorpaket 16 die Fahrzeug-
kabine 18 mappiert. Das Kabinen-Mapping kann Er-
halten von Sensordaten (z. B. Bilddaten) von zumin-
dest einem Sensor 20 (z. B. zumindest einer LIDAR-

7/20



DE 10 2018 106 687 A1

Vorrichtung) und dann Bilden von einem oder meh-
rere dreidimensionalen (3D-)Bildern oder Modellen
unter Verwendung dieser Bilddaten beinhalten. Der
Rest des Vorgangs 800 wird lediglich zu Veranschau-
lichungszwecken in Bezug auf den Computer 14 be-
schrieben, der ein 3D-Modell der Kabine 18 aus Bild-
daten bestimmt.

[0043] Wie in Fig. 1 gezeigt, kann der Sensor 20
zum Beispiel aus dessen zentralen Region 116 ei-
ne 360°-Abtastung vornehmen, wodurch Bilddaten
erfasst und diese ber die Netzwerkverbindung 110
dem Computer 14 bereitgestellt werden, sodass der
Computer 14 das 3D-Modell bilden kann. In anderen
LIDAR-Anordnungen kdnnen die Sensoren weniger
als 360° abtasten, um die Bilddaten der Kabine 18
zu erhalten. Fir Sitzpositionen wie die in Fig. 6 ge-
zeigten kann der Sensor 20" zum Beispiel eine Kabi-
nenregion abtasten, welche die Sitze 26, 28 beinhal-
tet, wahrend der Sensor 20" eine Kabinenregion ab-
tasten kann, welche die Sitze 24, 30 beinhaltet. Hier-
bei handelt es sich selbstverstandlich lediglich um
ein nicht einschrankendes Beispiel; andere Beispiele
sind ebenfalls mdglich.

[0044] Wie durch den Fachmann nachvollzogen
werden kann, kann Drehen wdhrend des Abtastens
des entsprechenden Sensors (der entsprechenden
Sensoren) elektronisches Drehen oder elektrome-
chanisches Drehen oder dergleichen beinhalten - in
dem in Fig. 1 gezeigten Beispiel kann der Sensor 20
z. B. einen Satz von Bilddaten der Kabine 18 mit je-
der vollstéandigen Drehung (360°) erhalten (wobei die
Drehgeschwindigkeit z. B. auf Grundlage eines Sicht-
felds oder Betrachtungsfelds variieren kann). Ferner
kann ein solches Abtasten kontinuierlich, periodisch
oder intermittierend sein. In zumindest einem Beispiel
tritt Block 810 wahrend des Vorgangs 800 wiederholt
auf, sodass die Kabine 18 mit einer beliebigen ge-
eigneten Frequenz wiederholt abgetastet wird; somit
kann Block 810 wahrend anderen Blocken auftreten,
wie nachfolgend erortert. Auf diese Weise kann der
Computer 14 bestimmen, bestimmte Fahrzeugfunk-
tionen auf Grundlage von aktualisierten Kabineninfor-
mationen auszufihren, wie nachfolgend genauer be-
schrieben.

[0045] Der Computer 14 kann einen Rekonstrukti-
onsalgorithmus in dem Speicher 114 speichern und
unter Verwendung des Prozessors 112 ausflihren,
sodass der Computer 14 die Kabine 18 und de-
ren Inhalt unter Verwendung der von dem Sensor
(den Sensoren) 20 empfangenen Bilddaten mappie-
ren kann. Der Mapping-Algorithmus, Techniken zur
Nutzung davon und dergleichen sind bekannt und
werden daher hierin nicht genauer erértert. Es ver-
steht sich, dass der Computer 14 unter Verwendung
eines solchen Mapping-Algorithmus (solcher Map-
pings-Algorithmen) ein Modell der Position und Aus-
richtung der Insassen Oy, O,, der Position und Aus-
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richtung der Fahrzeugsitze 24-30, unabhangig da-
von, ob sich Zubehorteile 96 in einer verstauten oder
entfalteten Position befinden, und dergleichen bilden
kann.

[0046] Zur Veranschaulichung kann der Computer
14 unter Verwendung von Bilddaten, welche Informa-
tionen bezlglich der Sitzposition und -ausrichtung,
Insassenposition und -ausrichtung, Zubehorteileposi-
tion und/oder -ausrichtung bereitstellen, ein 3D-Mo-
dell konstruieren - wobei die Positionen, Entfernun-
gen und Ausrichtungen z. B. alle in Bezug zueinander
und/oder einer anderen Fahrzeugstruktur (z. B. ein-
schliellich Oberflachen der Fahrzeugtiiren, Oberfla-
chen einer Fahrzeugdachverkleidung. Fahrzeugbo-
denoberflachen, Konsolenflachen usw.) stehen.

[0047] Somit veranschaulicht Fig. 3 ein nicht ein-
schrankendes Beispiel der Fahrzeugsitze 24-30 und
der zwei Insassen O,, O,. Hierin kann der Compu-
ter 14 zum Beispiel ein 3D-Modell konstruieren, das
angibt, dass sich jeder von den Fahrzeugsitzen 24-
30 in der Nominalposition befindet, dass der Insas-
se O, auf dem Fahrzeugsitz 26 sitzt, dass der In-
sasse O, auf dem Fahrzeugsitz 30 sitzt und dass
sich das Zubehorteil 96 (der Tisch) in einer entfalte-
ten Position befindet. In weiteren Beispielen kénnen
ein oder mehrere der Tische 24-30 zumindest teil-
weise gedreht sein. Da jeder der Sitze 24-30 in der
Nominalposition sein kann, wird lediglich einer (Sitz
26) zu Veranschaulichungszwecken im Detail eror-
tert. In Fig. 3 ist der Sitz 26 zum Beispiel nicht aus
dessen zentraler Nominalposition entlang einer von
der X-, Y- oder Z-Achse Ubersetzt gezeigt (somit kann
die Sitzposition unter Verwendung des durch den
Computer 14 erzeugten 3D-Modells bestimmt wer-
den (z. B. durch Vergleichen des erzeugten 3D-Mo-
dells mit einem Referenzbild (Referenzbildern) oder
einem Referenzmodell, das (die) in dem Speicher 114
des Sitzes 26 in der Nominalposition gespeichert ist
(sind))). Des Weiteren ist der Sitz 26 nicht aus des-
sen (rickwartsgerichteten) Nominalposition um die
Z-Achse gedreht (somit kann die Sitzausrichtung un-
ter Verwendung des 3D-Modells und unter Verwen-
dung eines (von) ahnlichen Referenzbildes (Refe-
renzbildern) oder -modellen bestimmt werden). Die
Sitzausrichtung kann auf’erdem beinhalten, ob die
Sitzriickenlehne 42 in einem Winkel aus einer voll-
standig aufrechten Nominalposition - in Bezug auf die
Sitzflache 40 - gedreht ist. In Fig. 3 befindet sich die
entsprechende Sitzriickenlehne 42 in der vollstéandig
aufrechten (Nominal-)Position. Somit bezieht sich die
Sitzposition wie hierin verwendet darauf, ob der ent-
sprechende Sitz (z. B. aus einer Nominalposition) in
einer von der X-, Y- oder Z-Richtung Ubersetzt ist, und
bezieht sich die Sitzausrichtung wie hierin verwendet
darauf, ob der entsprechend Sitz (z. B. aus einer no-
minal ausgerichteten Richtung) um die Z-Achse ge-
dreht ist und bezieht sich auRerdem auf den Winkel
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der Sitzriickenlehne bezogen auf die entsprechende
Sitzflache.

[0048] In Bezug auf die Insassen O,4, O, kann das
3D-Modell die Position der Insassen sowie deren
Ausrichtung angeben. Wie hierin verwendet, bezieht
sich die Insassenposition darauf, ob sich ein Insas-
se auf einem der Fahrzeugsitze 24-30 befindet (oder
nicht). Somit ist die Position des Insassen O, in Fig. 3
auf dem Fahrzeugsitz 26 sitzend und ist die Posi-
tion des Insassen O, auf dem Fahrzeugsitz 30 sit-
zend. Wie hierin verwendet, bezieht sich die Insas-
senausrichtung auf die Art, auf die ein Insasse bezo-
gen auf den Fahrzeugsitz positioniert ist. Zur Veran-
schaulichung ist der Insasse O, in einer Nominalpo-
sition ausgerichtet. Insbesondere ist der Insassen O,
fahrzeugvorwartig ausgerichtet, wenn der Fahrzeug-
sitz 30 (in der Nominalposition) derart ausgerichtet
ist. Zum Beispiel liegen die Schultern des Insassen
gerade an der Sitzriickenlehne 42 an und beinhaltet
eine zentrale Ebene C, des Kdrpers des Insassen die
Y-Achse des entsprechenden Sitzes 30. Ferner be-
findet sich der Insasse O, in der vollstédndig aufrech-
ten Position, wenn sich der Sitz 30 in dieser Position
befindet. Wie hierin verwendet, ist eine zentrale Ebe-
ne eine Sagittalebene, die durch zumindest den Kopf
und Torso des Insassen verlauft. Ferner kann eine
zentrale Ebene des Insassen als mit dem entspre-
chenden Sitz ausgerichtet angesehen werden (oder
als die Y-Achse von diesem beinhaltend angesehen
werden), vorausgesetzt, sie befindet sich innerhalb
eines vorbestimmten Schwellenwerts davon. Ferner
kann der Computer 14 programmiert sein, um zu be-
stimmen, ob sich der Insasse in der Nominalausrich-
tung befindet, oder, um welches Ausmal} sich der In-
sasse nicht in der Nominalausrichtung befindet.

[0049] Es ist auRerdem der Insassen O, zu bertck-
sichtigen, der sich nicht in einer Nominalausrichtung
befindet. Zum Beispiel liegen beide Schultern des In-
sassen O, nicht gerade an der entsprechenden Sitz-
rickenlehne 42 an; ferner ist eine zentrale Ebene C,
des Korpers des Insassen nicht parallel zu der Y-
Achse des entsprechenden Fahrzeugsitzes 26 (z. B.
weisen die Ebene C, und die entsprechende Y-Ach-
se des Sitzes 26 eine Winkeldifferenz tGber einem
Schwellenwert auf).

[0050] Da sich ein Insasse bewegen oder seinen
Kérper in beinahe unzahligen Positionen positioniert
kann, gibt es viele weitere Beispiele fiir Ausrichtun-
gen. Zum Beispiel kann die Insassenausrichtung be-
inhalten, ob sich ein beliebiger Teil des Korpers des
Insassen aulierhalb der Kabine 18 erstreckt (z. B.
Hande, Arme, Beine usw. aus einem Fahrzeugfens-
ter hangen), ob sich der Insassen aufrecht auf einem
Fahrzeugsitz befindet, der teilweise oder vollstandig
geneigt ist (z. B. die Schultern des Insassen nicht an
der Sitzriickenlehne anliegen), ob die Beine des In-
sassen nach oben oder zur Seite gefaltet oder ab-
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gewinkelt sind, wéahrend sich der entsprechende Sitz
in einer geneigten Position (z. B. einschlieBlich einer
vollstandig geneigten Position) befindet, um nur ein
paar nicht einschrankende Beispiele zu nennen.

[0051] In Bezug auf die Zubehdrteile 96 kann das
durch den Computer 14 bestimmte 3D-Modell ange-
ben, ob sich der Tisch oder ein anderes Zubehoérteil
(z. B. ein Bildschirm usw.) in einer verstauten Positi-
on oder einer zumindest teilweise entfalteten Position
(d. h. einer beliebigen Position, bei der es sich nicht
um die verstaute Position handelt) befindet.

[0052] In zumindest einem Beispiel speichert der
Computer 14 bei Block 820 des Vorgangs 800 (der
auf Block 810 folgen kann) einen oder mehrere Da-
tentypen - z. B. unter anderem Sitzdaten, Insassen-
daten und/oder Zubehorteiledaten. Wie hierin ver-
wendet, beinhalten die Sitzdaten beliebige Daten, die
sich auf die Position und Ausrichtung von zumin-
dest einem der Fahrzeugsitze 24-30 beziehen. In ei-
nigen Beispielen kdnnen sich die Sitzdaten auf alle
der Fahrzeugsitze 24-30 beziehen; in anderen Bei-
spielen beziehen sich die Sitzdaten lediglich auf die
Sitze, die durch einen der Fahrzeuginsassen (z. B.
04, O,) besetzt sind. Wie hierin verwendet, beinhal-
ten die Insassendaten beliebige Daten, die sich auf
die Position und/oder Ausrichtung der Insassen (z. B.
0,4, O,) beziehen. Und wie hierin verwendet, beinhal-
ten die Zubehorteiledaten jegliche Daten, die sich auf
Zubehorteile oder auf Zubehdrteile, die sich in der
entfalteten Position (oder zumindest teilweise entfal-
teten Position) befinden. Der Computer 14 kann ei-
nen oder mehrere dieser Datentypen fir eine beliebi-
ge geeignete Dauer in dem Speicher 114 speichern.
In einem Beispiel I6scht oder Uberschreibt der Com-
puter 14 die Datentypen nach jedem aufeinanderfol-
genden Mapping der Fahrzeugkabine 18 (z. B. bei
Block 810). In einem weiteren Beispiel I6scht oder
Uberschreibt der Computer 14 die Datentypen nach
einem Schwellenwertzeitraum (z. B. nach 3-5 Minu-
ten) - speichert die zuletzt eingelesenen Bilddaten
z. B. in dem Fall, in dem ein Kollisionsereignis auf-
tritt, mehrere Minuten. Wenn ein Kollisionsereignis
auftritt, speichert der Computer 14 die Datentypen,
bis ein autorisierter Wartungstechniker ein Herunter-
laden des Speichers 114 vornimmt. Auf diese Wei-
se konnen Kollisionsereignisinformationen zur Unfall-
untersuchung oder kontinuierlichen Technikverbes-
serungszwecken erhalten bleiben.

[0053] Bei dem darauffolgenden Block 830 bestimmt
der Computer 14, ob ein bevorstehendes Kollisions-
ereignis prognostiziert oder umgehend eintreten wird.
Wie hierin verwendet, bedeutet bevorstehend umge-
hend eintreten oder eine Wahrscheinlichkeit aufwei-
send, dass das Ereignis eintritt, wobei es sich bei der
Wahrscheinlichkeit um eine statistische Probabilitat
handelt (die durch den Computer 14 berechnet wer-
den kann), die grof3er als ein Schwellenwert ist. In ei-
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nem Beispiel kann der Schwellenwert 80% sein; in ei-
nem weiteren Beispiel ist der Schwellenwert 90 %; in
noch einem weiteren Beispiel ist der Schwellenwert
95 %.

[0054] In zumindest einem Beispiel bestimmt der
Prozessor 112 des Computers 14, ob das Kollisions-
vermeidungssystem 108 diesem eine Angabe oder
Prognose einer Kollision oder méglichen Kollision
bereitgestellt hat. Das Kollisionsvermeidungssystem
108 wie vorangehend beschrieben kann ein Kollisi-
onsereignis auf eine Reihe von Arten erfassen oder
bestimmen - darunter unter anderem die Verwen-
dung von Traktionssteuerungsdaten, LIDAR-Daten in
Bezug auf die Fahrbahn vor dem Fahrzeug oder be-
liebige Naherungserfassungsdaten, Kameradaten in
Bezug auf die Fahrbahn vor dem Fahrzeug, Fahr-
zeug-zu-Fahrzeug-(V2V-)Kommunikation einer Kolli-
sion vor dem Fahrzeug, Bremsdaten (z. B. von umge-
benden Fahrzeugen) usw., um nur ein paar Beispiele
zu nennen. Somit kann das System 108 dem Compu-
ter 14 Gber die Netzwerkverbindung 110 eine Anwei-
sung in einer beliebigen Form bereitstellen, wenn die
Rechenvorrichtungen des Systems 108 ein bevor-
stehendes Kollisionsereignis bestimmen. Bei Block
830 kann das System 108 (eine) beliebige geeignete
Kollisionserfassungstechnik(en) ausfiihren, die dem
Fachmann bekannt ist (sind), und dem Computer 14
eine beliebige geeignete Angabe oder Anweisung be-
reitstellen.

[0055] In zumindest einem Beispiel stellt das Kollisi-
onsvermeidungssystem 108, wenn es dem Computer
14 eine Angabe eines bevorstehenden Kollisionser-
eignisses bereitstellt, auerdem Kollisionsdaten be-
reit. In zumindest einem nicht einschrankenden Bei-
spiel kénnen die Kollisionsdaten eine prognostizierte
Aufprallrichtung (z. B. eine Hauptbelastungsrichtung
(Primary Direction of Force - PDOF)), eine prognos-
tizierte Aufprallstarke oder beides bereitstellen.

[0056] Wenn der Computer 14 bei Block 830 ein be-
vorstehendes Kollisionsereignis bestimmt, geht der
Vorgang 800 zu Block 840 iber; wenn der Computer
14 jedoch kein bevorstehendes Kollisionsereignis be-
stimmt, kann der Vorgang zu Block 850 tbergehen.

[0057] Bei Block 840 kann der Computer 14 als Re-
aktion auf die Bestimmung bei Block 830 eine oder
mehrere Fahrzeugfunktionen ausfihren. Zum Bei-
spiel kann der Computer 14 bestimmte Kollisionsge-
genmalnahmen ergreifen, um das Fahrzeug 12, die
Fahrzeuginsassen O,, O, usw. zu schitzen. In einem
Beispiel verwendet der Computer 14 das (bei Block
810 erzeugte) 3D-Modell und/oder die gespeicherten
Sitzdaten, Insassendaten und/oder Zubehorteileda-
ten (Block 820), um die Fahrzeugfunktion bei Block
840 aufzufiihren. Es folgen eine Reihe von nicht ein-
schrénkenden Veranschaulichungen.
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[0058] In einem Beispiel bestimmt der Computer
14, bestimmte der Fahrzeugriickhaltemodule 62-86
zu entfalten, jedoch keine anderen. Der Computer
14 kann zum Beispiel in Ubereinstimmung mit der
in Fig. 3 gezeigten Insassenanordnung (in der ei-
ne durch das Kollisionsvermeidungssystem 108 be-
reitgestellte PDOF A eine Frontalkollision angibt) die
Ruckhaltemodule 66, 74, 76, 80, 84 dazu veranlas-
sen, das Ruckhaltemodul 68 zu entfalten und am Ent-
falten zu hindern. Der Airbag des Moduls 66 kann
bei Entfaltung in kontrollierter Weise die Verringe-
rung von Schleudertraumaverletzungen des Nackens
des Insassen O, unterstitzen und unter Umstanden
muss der Airbag des Moduls 68 nicht entfaltet wer-
den, da unter Umstédnden keine Mdoglichkeit eines
Kontakts des Insassen O, mit dem Airbag des Mo-
duls 68 besteht.

[0059] Es gibt andere ahnliche Beispiele. Zum Bei-
spiel kann der Computer 14 die Entfaltung von einem
oder mehrere Rickhaltemodulen verhindern, wenn
Personen nicht auf entsprechenden Fahrzeugsitzen
24-30 sitzen. Oder der Computer 14 kann ein belie-
biges Ruckhaltemodul auf Grundlage einer Einschéat-
zung durch den Computer 14, dass die Entfaltung
selbst wahrscheinlich eine Verletzung des Insassen
hervorrufen wiirde, blockieren.

[0060] In einem weiteren Beispiel kann der Compu-
ter 14 einen oder mehrere der Fahrzeugsitze 24-30
auf Grundlage der Bestimmung einer bevorstehen-
den Kollision (z. B. auf Grundlage der Anweisung
von dem Kollisionsvermeidungssystem 108) bewe-
gen. Erneut kann der Computer 14 die Bewegung des
Fahrzeugsitzes unter Verwendung der Steuerung 48
steuern - wodurch herbeigefiihrt wird, dass der ent-
sprechende Sitz entlang der X-, Y- oder sogar Z-
Achse ubersetzt wird und/oder sich um die Z-Achse
dreht. Wie in Fig. 3 gezeigt, kann der Computer 14,
wenn die bevorstehende Kollision aus der PDOF B
kommt, zum Beispiel den Fahrzeugsitz 30 im Uhrzei-
gersinn drehen und/oder Ubersetzen, um den Sitz 30
und den Insassen O, mit der PDOF B auszurichten,
sodass die Drehkréfte, die wahrend der Kollision auf
den Korper des Insassen einwirken, minimiert wer-
den. Somit kann der Computer 14 in einem Beispiel
die zentrale Ebene C, mit der PDOF B ausrichten
(oder dazu parallel positionieren).

[0061] Der Computer 14 kann den Sitz 26 auler-
dem drehen und/oder Ubersetzen, sodass der Insas-
se O, am besten fiir einen Aufprall angepasst ist, der
die PDOF B aufweist. Ferner kann das Drehen des
Fahrzeugsitzes 26 in diesem Beispiel eine Behinde-
rung des Zubehdrteils 96 durch den Insassen O, (z.
B seine Beine) oder umgekehrt hervorrufen. Somit
kann der Computer 14 vor dieser Bewegung des Sit-
zes 26 das Zubehdrteil 96 z. B. durch elektronisches
Steuern davon dazu veranlassen, sich in Richtung
der verstauten Position (oder in diese) zu bewegen -
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wobei der Tisch in den Boden 100 bewegt wird. Auf
diese Weise kann der Computer 14 Gegenmalinah-
men ergreifen, durch die beide Insassen O, und O,
in die beste Position und/oder Ausrichtung wahrend
des Kollisionsereignisses bewegt werden.

[0062] Nach Block 840 kann der Vorgang 800 zu
Block 870 Ubergehen, um zu bestimmen, ob der
Fahrzeugziindungszustand AUS ist. Wenn der Zu-
stand AUS ist, endet der Vorgang 800. Wenn der
Fahrzeugziindungszustand AN ist, kehrt der Vorgang
800 zu Block 810 zuriick und wiederholt zumindest ei-
nen Teil des Vorgangs, beginnend mit diesem Block.

[0063] Mit Rickkehr zu Block 850, der auf Block
830 folgt, wenn kein bevorstehendes Kollisionsereig-
nis bestimmt wird, kann der Computer 14 bestim-
men, ob eine weitere Fahrzeugfunktion ausgefiihrt
werden soll - z. B. eine Nicht-Notfallfahrzeugfiinkti-
on. Zum Beispiel kann der Computer 14 bestimmen,
dass ein Verstellen des Fahrzeugaudios wiinschens-
wert ist, wenn die Insassen O,, O, ein Fahrzeug-
unterhaltungssystem verwenden. Oder zum Beispiel
kann der Computer 14 bestimmen, dass ein Verstel-
len der Temperatur und/oder des Luftstroms wiin-
schenswert ist, wenn die Insassen O, O, ein Fahr-
zeugklimasteuerungssystem verwenden. Wenn eine
solche Bestimmung gemacht wurde, fahrt der Vor-
gang 800 mit Block 860 fort; andernfalls kann der Vor-
gang mit Block 870 fortfahren, der vorangehend be-
schrieben wurde (oder alternativ zu Block 830 zuriick-
kehren).

[0064] Bei Block 860 kann der Computer 14 eine
angemessene Fahrzeugfunktion auf Grundlage des
Mappings der Fahrzeugkabine 18 (Block 810), auf
Grundlage von gespeicherten Sitz-, Insassen- oder
Zubehorteiledaten (Block 820) und/oder auf Grundla-
ge der Bestimmung bei Block 850 ausfiihren. Somit
kann der Computer 14 in einem Beispiel eine Direk-
tionalitédt von einem oder mehreren Liftungséffnun-
gen 122 steuern, um Luft in Richtung der Fahrzeug-
sitze 26 und 30 zu leiten, die durch die Insassen Oy,
O, besetzt sind. Oder der Computer 14 kann eine
Direktionalitdt von einem oder mehreren Audiolaut-
sprechern 126 steuern, um den Surround-Sound auf
Grundlage der Position und Ausrichtung der Insassen
0,, O, zu verstellen. Hierbei handelt es sich ledig-
lich um Beispiele fur Nicht-Notfallfahrzeugfunktionen,
die der Computer 14 bei Block 860 ausfiihren kann;
es sind weitere vorhanden. Nach Block 860 fahrt der
Vorgang 800 mit dem vorangehend beschriebenen
Block 870 fort. Alternativ kann der Computer 14 zu
Block 830 zurtickkehren und diesen wiederholen, wo-
bei erneut bestimmt wird, ob ein Kollisionsereignis
bevorsteht.

[0065] Andere Beispiele des Vorgangs 800 sind
ebenfalls vorhanden. Zum Beispiel bestimmt der
Computer 14 in zumindest einem Beispiel ferner (z.
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B. unter Verwendung der Bilddaten und/oder elektro-
nischen Daten von der Steuerung 48), ob sich das
Sitzschloss 58 und der Sitzclip 60 in einem gekoppel-
ten Zustand befinden. Und in zumindest einem Bei-
spiel fuhrt der Computer 14 die Fahrzeugfunktion bei
Block 840 lediglich aus, wenn sich das Schloss 58
und der Clip 60 in dem gekoppelten Zustand befin-
den. Es wird zum Beispiel erwartet, dass eine schnel-
le Drehung eines Fahrzeugsitzes in Vorbereitung auf
einen Aufprall (z. B. tber PDOF A, PDOF B usw.)
einen Insassen, dessen Sitzschloss sich in dem un-
gekoppelten Zustand befindet, aus dem Fahrzeugsitz
schleudern und moglicherweise mehr Schaden her-
vorrufen kénnte; somit basiert der Computer 14 in zu-
mindest einigen Fallen eine Bestimmung, eine Fahr-
zeugfunktion auszufthren, zumindest teilweise auf
den gekoppelten oder ungekoppelten Zustand des
Sitzschlosses 58 und -clips 60.

[0066] Es versteht sich, dass der Computer 14 an-
dere Fahrzeugkomponenten ebenfalls steuern kann.
Zum Beispiel kann der Computer 14 als Reaktion
auf das Bestimmen von einem oder mehreren von
einer Fahrzeuginsassenposition, einer Fahrzeugin-
sassenausrichtung, einer Fahrzeugsitzposition, einer
Fahrzeugsitzausrichtung, einer Fahrzeugsitzneigung
(oder - kippung) oder dergleichen eine oder mehre-
re der folgenden Fahrzeugfunktionen ausfiihren, wie
etwa Einstellen der Fahrzeugsicherheitsgurte, Beta-
tigen der Lastbegrenzer, die der Sicherheitsgurtbau-
gruppe zugeordnet sind, Entfalten anderer Fahrzeu-
gairbags, die nicht vorangehend gezeigt oder be-
schrieben wurden, Bewegen oder Betatigen anderer
Zubehorteile oder Fahrzeugstrukturen, die nicht ex-
plizit vorangehend gezeigt oder beschrieben wurden.

[0067] Ferner konnen die hierin beschriebenen
Fahrzeugriickhaltemodule reversible oder nicht re-
versible Airbags sein. Zum Beispiel weisen nicht re-
versible Airbags zwei Zustande auf: entfaltet und
nicht entfaltet. Reversible Airbags beinhalten jedoch
ferner einen Zwischenzustand, der z. B auf Grund-
lage einer Fahrzeugbeschleunigung pro verschiede-
ne Achse, auf Grundlage von Bremsdaten usw. um-
gekehrt werden kann - der Computer 14 kann sol-
che Module auf Grundlage der Fahrzeugsensordaten
in den Zwischenzustand betatigen. Somit kann das
Ausfihren einer Fahrzeugfunktion zumindest in ei-
nem Beispiel auRerdem Betéatigen des Airbags in die-
sen Zwischenzustand und/oder Zuriickbewegen des
Airbags in dessen vorangehenden unentfalteten Zu-
stand beinhalten. Reversible und nicht reversible Air-
bags sind im Fachgebiet bekannt und werden daher
hierin nicht weiter beschrieben.

[0068] Somit wurde ein Kabinenliberwachungssys-
tem flr ein Fahrzeug beschrieben. Das System be-
inhaltet einen Computer, der programmiert ist, um
Bilddaten von einem Sensorpaket zu empfangen,
das eine Fahrzeugkabine abtastet, und dann Bildda-
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ten oder ein Modell (Modelle) daraus zu erzeugen.
Auf Grundlage der Umstande, die den (die) Insas-
sen der Kabine einschliel3en, ist der Computer ferner
programmiert, um zumindest eine Fahrzeugfunktion
auszufihren.

[0069] Im Allgemeinen kénnen die beschriebenen
Rechensysteme und/oder -vorrichtungen ein belie-
biges aus einer Reihe von Computerbetriebssyste-
men einsetzen, einschliellich unter anderem Ver-
sionen und/oder Varianten der SYNC®-Anwendung
von Ford, AppLink/Smart Device Link Middleware,
der Betriebssysteme Microsoft® Automotive, Micro-
soft Windows®, Unix (z. B. das Betriebssystem So-
laris®, vertrieben durch die Oracle Corporation in
Redwood Shores, Kalifornien), AIX UNIX, vertrieben
durch International Business Machines in Armonk,
New York, Linux, Mac OSX und iOS, vertrieben durch
die Apple Inc. in Cupertino, Kalifornien, BlackBerry
OS, vertrieben durch Blackberry Ltd. in Waterloo, Ka-
nada, und Android, entwickelt von Google Inc. und
der Open Handset Alliance, oder der Plattform QNX®
CAR fur Infotainment, angeboten von QNX Software
Systems. Beispiele fir Rechenvorrichtungen beinhal-
ten unter anderem einen fahrzeuginternen Fahrzeug-
computer, einen Arbeitsplatzcomputer, einen Server,
einen Desktop-, einen Notebook-, einen Laptop- oder
tragbaren Computer oder ein anderes Rechensystem
und/oder eine andere Rechenvorrichtung.

[0070] Rechenvorrichtungen beinhalten im Allge-
meinen computerausfiihrbare Anweisungen, wobei
die Anweisungen durch eine oder mehrere Rechen-
vorrichtungen, wie etwa die vorstehend aufgefiihr-
ten, ausfiihrbar sein kénnen. Computerausfiihrbare
Anweisungen kdnnen von Computerprogrammen zu-
sammengestellt oder ausgewertet werden, die un-
ter Verwendung einer Vielzahl von Programmierspra-
chen und/oder -technologien erstellt wurden, ein-
schlieRlich unter anderem und entweder fur sich oder
in Kombination Java™, C, C++, Visual Basic, Java
Script, Perl usw. Einige dieser Anwendungen kénnen
auf einer virtuellen Maschine zusammengestellt und
ausgefihrt werden, wie etwa der Java Virtual Machi-
ne, der Dalvik Virtual Machine oder dergleichen. Im
Allgemeinen empféngt ein Prozessor (z. B. ein Mikro-
prozessor) Anweisungen, z. B. von einem Speicher,
einem computerlesbaren Medium usw., und fiihrt die-
se Anweisungen aus, wodurch er einen oder meh-
rere Verfahren durchfihrt, einschlief3lich eines oder
mehrere der hier beschriebenen Verfahren. Solche
Anweisungen und andere Daten kdnnen unter Ver-
wendung einer Vielzahl von computerlesbaren Medi-
en gespeichert und gesendet werden.

[0071] Ein computerlesbares Medium (auch als pro-
zessorlesbares Medium bezeichnet) umfasst ein be-
liebiges nichttransitorisches (z. B. physisches) Medi-
um, das an der Bereitstellung von Daten (z. B. An-
weisungen) beteiligt ist, die von einem Computer (z.
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B. von einem Prozessor eines Computers) gelesen
werden koénnen. Ein derartiges Medium kann viele
Formen annehmen, darunter unter anderem nicht-
flichtige Medien und flichtige Medien. Nichtflichtige
Medien kénnen zum Beispiel Bild- oder Magnetplat-
ten und sonstige dauerhafte Speicher einschlief3en.
Flichtigen Medien kénnen zum Beispiel einen dy-
namischen Direktzugriffsspeicher (Dynamic Random
Access Memory - DRAM) einschlieRen, der in der
Regel einen Hauptspeicher darstellt. Derartige An-
weisungen kénnen durch ein oder mehrere Ubertra-
gungsmedien Ubertragen werden, darunter Koaxial-
kabel, Kupferdraht und Glasfaser, einschliel3lich der
Drahte, die einen mit einem Prozessor eines Com-
puters verbundenen Systembus umfassen. Zu géngi-
gen Formen computerlesbarer Medien gehéren zum
Beispiel eine Diskette, eine Folienspeicherplatte, ei-
ne Festplatte, ein Magnetband, ein beliebiges ande-
res magnetisches Medium, eine CD-ROM, eine DVD,
ein beliebiges anderes optisches Medium, Lochkar-
ten, Lochstreifen, ein beliebiges anderes physisches
Medium mit Lochmustern, ein RAM, ein PROM, ein
EPROM, ein FLASH-EEPROM, ein beliebiger ande-
rer Speicherchip oder eine beliebige andere Spei-
cherkassette oder ein beliebiges anderes Medium,
das von einem Computer gelesen werden kann.

[0072] Datenbanken, Datenbestédnde oder sonstige
Datenspeicher, die hier beschrieben werden, kén-
nen unterschiedliche Arten von Mechanismen zum
Speichern von, Zugreifen auf und Abrufen von un-
terschiedlichen Datenarten einschliel3en, darunter ei-
ne hierarchische Datenbank, eine Gruppe von Da-
teien in einem Dateisystem, eine Anwendungsdaten-
bank in einem proprietédren Format, ein relationales
Datenbankverwaltungssystem (Relational Database
Management System - RDBMS) usw. Jeder dieser
Datenspeicher ist im Allgemeinen in eine Rechenvor-
richtung eingeschlossen, die ein Computerbetriebs-
system einsetzt, wie etwa eines der vorstehend er-
wahnten, und es wird auf eine oder mehrere beliebige
von vielfaltigen Weisen Uber ein Netzwerk darauf zu-
gegriffen. Auf ein Dateisystem kann von einem Com-
puterbetriebssystem zugegriffen werden und es kann
in verschiedenen Formaten gespeicherte Dateien be-
inhalten. Ein RDBMS setzt im Allgemeinen die struk-
turierte Abfragesprache (Structured Query Language
- SQL) zusétzlich zu einer Sprache zum Erstellen,
Speichern, Bearbeiten und Ausfuhren gespeicherter
Ablaufe ein, wie etwa die vorstehend erwahnte PL/
SQL-Sprache.

[0073] In einigen Beispielen kénnen Systemelemen-
te als computerlesbare Anweisungen (z. B. Software)
auf einer oder mehreren Rechenvorrichtungen (z.
B. Servern, PCs usw.) umgesetzt sein, die auf die-
sen zugeordneten computerlesbaren Medien (z. B.
Platten, Speichern usw.) gespeichert sind. Ein Com-
puterprogrammprodukt kann derartige Anweisungen
umfassen, die zum Ausfihren der hier beschriebe-
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nen Funktionen auf computerlesbaren Medien ge-
speichert sind.

[0074] Der Prozessor ist Uber Schaltkreise, Chips
oder andere elektronische Komponenten umgesetzt
und kann einen oder mehrere Mikrocontroller, ei-
nen oder mehrere feldprogrammierbare Gate-Arrays
(Field Programmable Gate Arrays - FPGAs), einen
oder mehrere anwendungsspezifische Schaltkreise
(Application Specific Circuits - ASIC), einen oder
mehrere digitale Signalprozessoren (DSP), einen
oder mehrere kundenintegrierte Schaltkreise usw.
beinhalten. Der Prozessor kann zum Verarbeiten der
Sensordaten programmiert sein. Das Verarbeiten der
Daten kann Verarbeiten der Videoeingabe oder eines
anderen Datenstroms beinhalten, der durch die Sen-
soren erfasst wird, um die Fahrbahnspur des Host-
Fahrzeugs und das Vorhandensein von Zielfahrzeu-
gen zu bestimmen. Wie nachstehend beschrieben,
weist der Prozessor die Fahrzeugkomponenten an,
gemal den Sensordaten betétigt zu werden. Der Pro-
zessor kann in eine Steuerung, z. B. eine Steuerung
fur einen autonomen Modus, integriert sein.

[0075] Der Speicher (oder die Datenspeichervorrich-
tung) ist Uber Schaltkreise, Chips oder andere elek-
tronische Komponenten umgesetzt und kann einen
oder mehrere von einem Festwertspeicher (Read
Only Memory - ROM), einem Direktzugriffsspeicher
(Random Access Memory - RAM), einem Flash-Spei-
cher, einem elektrisch programmierbaren Speicher
(Electrically Programmable Memory - EPROM), ei-
nem elektrisch programmierbaren und |6schbaren
Speicher (Electrically Programmable and Erasable
Memory - EEPROM), einer eingebetteten Multimedi-
akarte (embedded MultiMediaCard - eMMC), einer
Festplatte oder beliebigen fliichtigen oder nichtfliich-
tigen Medien usw. beinhalten. Der Speicher kann von
Sensoren gesammelte Daten speichern.

[0076] Die Offenbarung wurde auf veranschauli-
chende Weise beschrieben und es versteht sich,
dass die verwendete Terminologie vielmehr der Be-
schreibung als der Einschrankung dienen soll. In An-
betracht der vorstehenden Lehren sind viele Modifi-
kationen und Variationen der vorliegenden Offenba-
rung moglich und die Offenbarung kann anders als
konkret beschrieben umgesetzt werden.

Patentanspriiche

1. Verfahren, umfassend:
Empfangen von Bilddaten, die einen Fahrzeugsitz
und einen Insassen in einer Fahrzeugkabine beinhal-
ten;
Bestimmen einer Ausrichtung des Sitzes und einer
Ausrichtung des Insassen unter Verwendung der
empfangenen Daten; und
Ausflihren einer Fahrzeugfunktion auf Grundlage der
Bestimmung.

2018.09.27

2. Verfahren nach Anspruch 1, wobei die Daten von
einem Sensor empfangen werden, der in der Fahr-
zeugkabine angebracht ist.

3. Verfahren nach Anspruch 1, wobei die Daten von
zumindest einer Lichterfassungs- und Entfernungs-
messungsvorrichtung empfangen werden.

4. Verfahren nach Anspruch 1, ferner umfassend:
Bestimmen einer Position des Fahrzeugsitzes unter
Verwendung der empfangenen Daten und dann Aus-
fuhren der Funktion zumindest teilweise auf Grundla-
ge der Position des Sitzes.

5. Verfahren nach Anspruch 1, wobei die Funktion
Verhindern der Entfaltung eines Airbags aus einem
Ruckhaltesteuermodul beinhaltet.

6. Verfahren nach Anspruch 5, wobei das Verhin-
dern der Entfaltung auf der Ausrichtung des Insassen
bezogen auf den Sitz basiert.

7.__ Verfahren nach Anspruch 1, wobei die Funkiti-
on Ubersetzen, Neigen, Drehen des Sitzes oder eine
Kombination davon beinhaltet.

8. Verfahren nach Anspruch 7, wobei die Funktion
Ausrichten einer Achse des Sitzes mit einer Hauptbe-
lastungsrichtung (Primary Direction of Force - PDOF)
eines prognostizierten Kollisionsereignisses beinhal-
tet.

9. Verfahren nach Anspruch 1, wobei die Funk-
tion Steuern einer Direktionalitat einer LUftungsoff-
nung oder eines Audiolautsprechers in der Kabine
beinhaltet.

10. Verfahren, umfassend:

Bestimmen einer Ausrichtung eines Fahrzeuginsas-
sen bezogen auf einen Fahrzeugsitz unter Verwen-
dung von Bilddaten;

Bestimmen eines bevorstehenden Kollisionsereignis-
ses; und

Steuern einer Bewegung des Sitzes auf Grundlage
der Bestimmungen.

11. Verfahren nach Anspruch 10, wobei die Da-
ten von zumindest einer Lichterfassungs- und Entfer-
nungsmessungsvorrichtung empfangen werden, die
sich in einer Fahrzeugkabine befindet.

12. Verfahren nach Anspruch 10, ferner umfas-
send: Verhindern der Entfaltung eines Airbags aus
einem Rickhaltesteuermodul auf Grundlage der Be-
stimmungen und als Reaktion auf das Kollisionser-
eignis.

13 Verfahren nach Anspruch 10, wobei die Funkti-
on Ubersetzen, Neigen, Drehen des Sitzes oder eine
Kombination davon beinhaltet.
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14. Computer, der programmiert ist, um das Ver-
fahren nach einem der Anspriche 1-13 auszufihren.

15. Computerprogrammprodukt, das ein computer-
lesbares Medium umfasst, auf dem Anweisungen ge-
speichert sind, die durch einen Computerprozessor
ausfihrbar sind, um das Verfahren nach einem der
Anspriiche 1-13 auszuflihren.

Es folgen 6 Seiten Zeichnungen
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Anhéangende Zeichnungen
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FIG. 2

FIG. 3
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FIG. 4
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FIG. 6
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BEGINN
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