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(57) Hauptanspruch: Verfahren zur Darstellung einer mittels
Sensoren (12a-f) erfassten Umgebung, umfassend: Abtas-
ten einer Umgebung eines Fahrzeugs (10) mittels der Sen-
soren (12a-f), die an dem Fahrzeug (10) montiert sind,
wobei zwischen mindestens zwei der Sensoren (12a, d;
12b, €) ein blinder Abschnitt (20; 40c) besteht, der von kei-
nem der Sensoren erfasst wird, dadurch gekennzeichnet,
dass der blinde Abschnitt (20; 40c) mit einer anderen graphi-
schen Eigenschaft dargestellt wird als ein abgetasteter
Abschnitt (40a, b, d, e), fir den die Sensoren (12a-f) ein Hin-
dernis (30) oder kein Hindernis erfassen, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der blinde Abschnitt (20; 40c), der von kei-
nem der Sensoren erfasst wird, dadurch vorgesehen wird,
dass ein Sensor, der auf den blinden Abschnitt (20; 40c)
ausgerichtet ist, einen Fehler aufweist, wobei der Fehler
ein behebbarer Fehler ist, aufgrund eines detektierten und
entfernbaren Belags auf dem auf den blinden Abschnitt aus-
gerichteten Sensor, oder ein Fehler aufgrund eines dauer-
haften Defekts.
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Beschreibung
Stand der Technik

[0001] Auf dem Gebiet der Erfindung, d.h. dem
Gebiet der Einparkassistenzsysteme, ist bekannt,
Fahrzeuge mit nach aullen gerichteten Sensoren
auszustatten, um den Abstand zu umgebenden
Objekten zu erfassen und darzustellen. Da insbeson-
dere Kraftfahrzeuge sich nur gelenkt vorwérts und
rickwarts bewegen, sind Einparksensoren am Heck
und an der Front des Fahrzeugs montiert, d.h. an
StoRfangern. An der Fahrzeugseite sind Ublicher-
weise keine Sensoren angebracht, da sich das Fahr-
zeug wahrend des Rangierens nicht zu der Fahr-
zeugseite hin bewegt.

[0002] Es sind Darstellungen bekannt, die auf akus-
tischen Hinweisen oder auf Leuchtbalken beruhen,
die sich mit abnehmendem Abstand fillen. Diese
Darstellungen geben nur eine skalare GroéfRe an,
d.h. die Nahe des nachstliegenden Objekts. Ferner
sind Darstellungen mittels einer optischen Anzeige
bekannt, die in einer Vogelperspektive schematisch
das Fahrzeug und einen Rand wiedergeben, der das
dargestellte Fahrzeug umfanglich umgibt, wobei in
dem Rand die Sensordaten abhangig von dem Ort
und der Orientierung des jeweiligen Sensors darge-
stellt werden. Insbesondere sind Anzeigesysteme
bekannt, die fir jeden Sensor ein Feld darstellen,
das sich an den Umriss des dargestellten Fahrzeugs
anschlieBt und das gemaR der Sichtfelder der jewei-
ligen Sensoren an einem jeweiligen Umfangsab-
schnitt des Fahrzeugs angeordnet ist. Dies ermog-
licht eine einfache optische Erfassung der o6rtlichen
Gegebenheiten durch den Fahrer, wobei das Fahr-
zeug im Zentrum des Koordinatensystems darge-
stellt ist. Das Prinzip dieser Darstellungsweise kann
auch bei der Umsetzung der Erfindung verwendet
werden.

[0003] Bekannte Herangehensweisen wie die oben
beschriebene verwenden dargestellte Sensorfelder,
die zwei grundsatzliche Zustande optisch wiederge-
ben: einen ersten Zustand, der kein erfasstes Objekt
im Sensorabschnitt kennzeichnet, d.h. ein freies Feld
und einen zweiten Zustand, der ein erfasstes Objekt
im Sensorabschnitt kennzeichnet, d.h. ein Hindernis
im Feld. Im zweiten Zustand wird ferner noch die Dis-
tanz zum erfassten Objekt angegeben, beispiels-
weise durch einen Balken mit einer variablen Breite.
Ferner sind die Felder bzw. die dargestellten Sektio-
nen fest vorgegeben und entsprechen dem Sichtfeld
des eingebauten Sensors.

[0004] Es wurde von den Erfindern erkannt, dass
von den oben genannten beiden Zustanden, die zur
Darstellung verwendet werden, nicht alle Zustande
der Sensorerfassung wiedergegeben werden. Die
resultierende unvollstandige Wiedergabe der Umge-
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bungssituation kann zu Unfallen fuihren. Es ist daher
eine Aufgabe der Erfindung, eine Vorrichtung und ein
Verfahren zur Darstellung von Sensordaten vorzuse-
hen, das die Sensorinformation praziser darstellt.

[0005] Die Schrift DE 10 2007 017 038 A1 offenbart
ein System zur Uberwachung der Umgebung eines
Fahrzeugs. Eine Einrichtung des Systems zur Erzeu-
gung eines Anzeigebilds erzeugt ein synthetisiertes
Bild fir die Anzeige und Verwendung eines letzten
Bilds, das von einer Bildaufnahmeeinrichtung aufge-
nommen wurde, und eines friiheren Bilds, das aufge-
nommen wurde, bevor das letzte Bild aufgenommen
ist. Die Einrichtung zur Erzeugung des Anzeigebilds
verringert den Grad der Sichtbarkeit eines Bildbe-
reichs, der sich auf das friihere Bild bezieht, in Uber-
einstimmung mit einer verstrichenen Zeit nach der
Aufnahme des friiheren Bilds.

[0006] Die Schrift DE 10 2009 005 505 A1 offenbart
ein Verfahren zur Erzeugung eines Abbildes der
Umgebung eines Kraftfahrzeugs bezlglich einer vir-
tuellen Kameraposition aus den Bildern von mindes-
tens einer am Kraftfahrzeug angeordneten Kamera,
wobei eine Umrechnung der Kamerabilder auf die
virtuelle Kameraposition erfolgt.

Offenbarung der Erfindung

[0007] Diese Aufgabe wird geldst durch das Verfah-
ren und durch die Vorrichtung gemaf den unabhan-
gigen Ansprlchen.

[0008] Die Erfindung ermdglicht eine vollstdndige
Darstellung der Sensordaten und prazisere Aussa-
gen Uber die Umgebung. Dadurch werden Fehldar-
stellungen vermieden, insbesondere wenn die
Umgebung unvollstdndig von den Sensoren abge-
tastet wird. Es sind Sensoren an einigen kritischen
Stellen des Fahrzeugs ausreichend, um dem Fahrer
ein vollstdndiges Sensorbild zu prasentieren, wobei
alle kritischen Bereiche auch als solche dargestellt
sind. Ferner konnen problematische Situationen
genauer als im Stand der Technik dargestellt werden,
wodurch falschlicherweise als kritisch beurteilte
Situationen praziser beurteilt werden kénnen.

[0009] Das der Erfindung zugrunde liegende Kon-
zept ist es, die Sensordaten naher zu unterscheiden,
indem zusatzlich ein Zustand der Sensoren darge-
stellt wird, der bislang in der Darstellung nicht
bertcksichtigt wurde. Neben bereits im Stand der
Technik dargestellten Zustanden, in denen die Sen-
soren ein Objekt oder kein Objekt bei der weiteren
Abtastung detektieren, wird erfindungsgemal der
weitere Zustand dargestellt. In dem weiteren
Zustand kann keiner der Sensoren eine Aussage
Uber eine Umgebung treffen, da der betreffende
Umgebungsabschnitt nicht abgetastet wird oder die
Abtastergebnisse eine unzureichende Qualitat auf-
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weisen, d.h. nicht ausreichend signifikant bzw. ver-
I&sslich sind. Abschnitte, die nicht abgetastet sind
bzw. die nicht ausreichend prazise abgetastet sind,
d.h. Abschnitte, zu denen nur unzureichend signifi-
kante oder unzureichend verlassliche Abtastdaten
vorliegen, werden als blind bezeichnet. Nicht abge-
tastete Abschnitte sind vor dem Hintergrund der
Erfindung gleichbedeutend mit Abschnitten, die mit
unzureichender Prazision, Signifikanz oder Verlass-
lichkeit abgetastet sind. Nicht abgetastete Abschnitte
sind aquivalent zu Abschnitten, die mit unzureichen-
der Qualitat abgetastet sind, und werden als blinde
Abschnitte oder als nicht abgetastete Abschnitte
bezeichnet. Nicht abgetastet bedeutet geman
einem Aspekt der Erfindung, dass die Qualitat der
Abtastung unzureichend ist. Daher werden die
Begriffe ,nicht abgetastet und ,bislang nicht abge-
tastet” fir Abschnitte verwendet, fur die keine Abtast-
daten vorliegen oder fir die Abtastdaten unzureich-
ender Qualitat vorliegen.

[0010] Ein blinder Abschnitt zwischen zwei Senso-
ren, etwa ein seitlicher Abschnitt eines Fahrzeugs,
das nur Heck- und Frontsensoren aufweist, wird
erfindungsgemalf in anderer Weise dargestellt, als
ein Abschnitt, in dem einer der Sensoren durch
Abtastung mindestens ein Objekt erfasst. Ebenso
wird ein blinder Abschnitt in anderer Weise darge-
stellt, als ein Abschnitt, in dem kein Objekt von
einem der Sensoren erfasst wird. Die drei unter-
schiedlichen Zustande der Sensorerfassung, d.h.
,Objekt in Abschnitt erfasst® / ,kein Objekt in
Abschnitt erfasst” / ,Abschnitt nicht abgetastet®, wer-
den daher jeweils unterschiedlich dargestellt. Die
Erfindung unterscheidet abgetastete und nicht abge-
tastete Abschnitte der Umgebung bei der Darstellung
dieser Abschnitte. Diese zusatzliche Information wird
vom Fahrer erfasst und intuitiv umgesetzt. Erfin-
dungsgemal wird ein Abschnitt, in dem kein Objekt
erfasst wurde, da die Abtastung durch den zugehéri-
gen Sensor zu einem negativen Ergebnis kam,
anders dargestellt als ein Abschnitt, in dem aus
dem Grund kein Objekt erfasst wurde, dass der
Abschnitt bislang nicht abgetastet wurde. Es wird
daher bei der Darstellung unterschieden zwischen
einem nachweisbar freien Abschnitt (da abgetastet)
und einem Abschnitt, iber den keine Aussage getrof-
fen werden kann (da nicht abgetastet).

[0011] Die Erfindung betrifft folglich ein Verfahren
zur Darstellung einer mittels Sensoren erfassten
Umgebung. Das Verfahren sieht vor, die Umgebung
eines Fahrzeugs mittels Sensoren abzutasten, die
an einem Fahrzeug montiert sind. Zwischen mindes-
tens zwei der Sensoren besteht mindestens ein blin-
der Abschnitt, der von keinem der Sensoren erfasst
wird. Abhangig von der Ausrichtung und der Anzahl
der Sensoren kénnen daher auch mehrere blinde
Abschnitte bestehen. Merkmale, die einen blinden
Abschnitt betreffen, gelten gleichermallen fir die
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mehreren blinden Abschnitte. Ein blinder Abschnitt
kann insbesondere ein Seitenabschnitt des Fahr-
zeugs sein. Erfindungsgemal® wird der blinde
Abschnitt, d.h. der Abschnitt, der nicht abgetastet
wird, mit einer anderen graphischen Eigenschaft dar-
gestellt, als ein abgetasteter Abschnitt, fur den die
Sensoren ein Hindernis oder kein Hindernis erfas-
sen. Als Hindernis werden Objekte bezeichnet, die
einen Schaden am Fahrzeug erzeugen, wenn das
Fahrzeug diese kontaktiert.

[0012] Eine Ausfuhrungsform der Erfindung sieht
vor, dass der blinde Abschnitt, der mit anderer gra-
phischer Eigenschaft dargestellt wird, einem Umge-
bungsbereich entspricht, der von den Sensoren bis-
lang nicht abgetastet wurde. Der mindestens eine
abgetastete Abschnitt entspricht einem Umgebungs-
bereich, fur den aktuell ein Hindernis oder kein Hin-
dernis erfasst wird. Der abgetastete Abschnitt kann
ferner einem Umgebungsbereich entsprechen, fir
den seit einem Zeitpunkt ein Hindernis oder kein Hin-
dernis erfasst wurde, und der somit seit dem Zeit-
punkt abgetastet wurde. Dieser Zeitpunkt, der fir
einen Abschnitt bestimmt, ob dieser den Zustand
,blind“ oder den Zustand ,abgetastet” aufweist, ent-
spricht einem Aktivierungszeitpunkt, insbesondere
einem Sensoraktivierungszeitpunkt oder einem
Fahrzeugaktivierungszeitpunkt. Der Zeitpunkt kann
auch dadurch definiert sein, dass er um eine vorbe-
stimmte Zeitdauer in der Vergangenheit liegt. Der
Zeitpunkt, der einen Zustand des Abschnitts
bestimmt, kann auch aus einer logischen Kombina-
tion des Aktivierungszeitpunkts, insbesondere des
Sensoraktivierungszeitpunkts und/oder des Fahr-
zeugaktivierungszeitpunkt, und einem in der Vergan-
genheit liegendem Zeitpunkt oder einer Untergruppe
hiervon bestehen. Damit wird gewahrleistet, dass ein
Abschnitt nur dann als ein abgetasteter Abschnitt
dargestellt wird, der erfasste Objekte oder keine
erfassten Objekte aufweist, wenn die Abtastung
aktuell ist. Es wird ferner gewahrleistet, dass zwi-
schen der letzten, unmittelbar vorhergehenden
Umgebungserfassung und einer aktuellen Abtastung
das Abtasten nicht pausiert wurde, beispielsweise
durch einen Neustart, wahrend dessen erneut akti-
viert wurde. Dadurch sind die vorliegenden Abtastda-
ten aktuell. Ferner werden auch dann die Abtaster-
gebnisse als unzuverlassig betrachtet, wenn sie
bereits ein gewisses Alter aufweisen, bspw. 1 Minute,
1 Stunde oder 1 Tag. Die Einstufung von Abtaster-
gebnissen als unzuverlassig fihrt dazu, dass der
betreffende Abschnitt als blinder, nicht abgetasteter
Abschnitt eingestuft wird und auch derart dargestellt
wird. Mit dieser Ausfiihrungsform wird verlasslich nur
dann ein Abschnitt als frei, d.h. ohne Hindernis, dar-
gestellt, wenn dies auch der Fall ist. Bei Unsicherhei-
ten, bspw. wegen Abtastpausen, wird der Zustand
,hicht abgetastet” fur diesen Abschnitt vorgesehen,
um keine unsicheren Ergebnisse als sicher darzu-
stellen. Dadurch wird die Verlasslichkeit der Anzeige
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signifikant erhoht. Die Gefahr eines Unfalls dadurch,
dass sich der Fahrer auf nicht zutreffende Darstellun-
gen verlassen hat, wird deutlich verringert.

[0013] Die voranstehend beschriebene Ausflih-
rungsform sieht vor, Abschnitte, deren Abtastung
um mehr als eine vorbestimmte Zeitdauer zuriick-
liegt, als blind zu betrachten. Abschnitte, deren
Abtastung um mehr als eine vorbestimmte Zeitdauer
zurickliegt, sind nur mit unzureichender Qualitat
abgetastet, insbesondere da aufgrund der geringen
Aktualitat die zugehdrigen Abtastdaten nur unzurei-
chend signifikant bzw. verlasslich sind. Eine korrekte
Objektbestimmung ist fiir diese Abschnitte aufgrund
der langen verstrichenen Zeitdauer nicht mdglich.
Allgemein werden Abschnitte als blind bezeichnet,
wenn zumindest ein Kriterium dafiir vorliegt, dass
die Abtastung dieser Abschnitte eine unzureichende
Qualitat aufweist.

[0014] Eines dieser Kriterien ist die verstrichene
Zeitdauer. Sind daher die Abtastungen betreffend
einen bestimmten Abschnitt alter als eine vorgege-
bene Maximalzeitdauer, so wird dieser Abschnitt als
blind angesehen und entsprechend dargestellt.

[0015] Ein weiteres dieser Kriterien ist die Anzahl
der Gangwechsel, die seit dem letzten Abtasten die-
ses Abschnitts durchgefiihrt wurden. Da Gangwech-
sel des Antriebs des Fahrzeugs zu Fehler bei der
Erfassung der Relativbewegung fiihren, verlieren
die abgetasteten Daten an Prazision. Aus diesem
Grund wird ab einer bestimmten Anzahl von Gang-
wechseln seit dem letzten Abtasten eines darzustel-
lenden Abschnitts dieser Abschnitt als blind angese-
hen und entsprechend dargestellt.

[0016] Ein weiteres dieser Kriterien ist die Wegstre-
cke. Da sich mit der Wegstrecke auch der Fehler
akkumuliert, der sich bei der Wegstreckenerfassung
ergibt, wird ab einer bestimmten Wegstrecke seit
dem letzten Abtasten eines darzustellenden
Abschnitts dieser Abschnitt als blind angesehen
und entsprechend dargestellt. Dies ist insbesondere
abhangig von der Bewegungsrichtung des Fahr-
zeugs und der Ausrichtung des abzutastenden
Abschnitts relativ zum Fahrzeug. Ein in einer ersten
Richtung ausgerichteter Abschnitt wird als blind
angesehen und dargestellt, wenn seit dem letzten
Abtasten dieses Abschnitts eine Wegstrecke in
einer zweite, dazu entgegengesetzte Richtung
zurlckgelegt wurde, und wenn die Lange der Weg-
strecke Uber einer vorbestimmten Grenze liegt. Ist
gemal einer ersten spezifischen Ausfliihrungsform
der abzutastende Abschnitt in Rickwartsrichtung
des Fahrzeugs ausgerichtet, so wird dieser Abschnitt
als blind angesehen und dargestellt, wenn seit dem
letzten Abtasten dieses Abschnitts eine Wegstrecke
in Vorwartsrichtung zurtckgelegt wurde, die Uber
einer bestimmten Grenze liegt. Ist in einer zweiten
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spezifischen Ausfihrungsform gleichermallen der
abzutastende Abschnitt in Vorwartsrichtung des
Fahrzeugs ausgerichtet, so wird dieser Abschnitt
als blind angesehen und dargestellt, wenn seit dem
letzten Abtasten dieses Abschnitts eine Wegstrecke
in Ruckwartsrichtung zurtickgelegt wurde, die Uber
einer bestimmten Grenze liegt. Die erste spezifische
Ausfuhrungsform betrifft eine Variante, in der das
Fahrzeug nur in Rickwartsrichtung ausgerichtete
Sensoren aufweist und keine Sensoren, die in Vor-
wartsrichtung ausgerichtet oder an der Frontseite
des Fahrzeugs angeordnet sind. Die zweite spezifi-
sche Ausfuhrungsform betrifft eine Variante, in der
das Fahrzeug nur in Vorwartsrichtung ausgerichtete
Sensoren aufweist und keine Sensoren, die in Rick-
wartsrichtung ausgerichtet sind oder an der Heck-
seite des Fahrzeugs angeordnet sind.

[0017] Ein weiteres Kriterium kann die Prazision
eines Positionsbestimmungssystems sein, mit der
die Relativbewegung ermittelt wird. Ein von dem
Positionsbestimmungssystem abgegebener Wert bil-
det dann das Kriterium, ob ein Abschnitt, der auf-
grund der Relativbewegung nicht mehr abgetastet
wird, als blind dargestellt wird, oder nicht.

[0018] Ein weiteres Kriterium kann ein Signal/-
Rausch-Abstand sein, der bei einer Abtastung auf-
tritt. Ist dieser unter einer Grenze, so wird der
dadurch abgetastete Bereich als blind angesehen
und entsprechend dargestellt.

[0019] Die Kriterien kénnen binar sein, d.h. sich
anhand einer Grenze orientieren und einzeln oder
in einer beliebigen Kombination miteinander verwen-
det werden, insbesondere in einer logischen UND-
oder ODER-Kombination. Ferner kénnen die Krite-
rien analog oder in mehreren Stufen ausgewertet
werden, beispielsweise in mehr als zwei Stufen. So
kann ein Wert fiir ein, fur einen Teil oder fur alle Krite-
rien gebildet werden, der mit der Annaherung des
Kriteriums zur vorgegebenen Grenze ansteigt. Die
einzelnen Werte kénnen miteinander arithmetisch
kombiniert werden, beispielsweise als gewichtete
Summe, die mit einem Gesamtgrenzwert verglichen
wird. Ubersteigt die gewichtete Summe den Gesamt-
grenzwert, so wird der betreffende Abschnitt - oder
bei Kombination unterschiedlicher Abschnitte und
Kriterien: die Schnittmenge der Abschnitte oder die
Vereinigungsmenge der Abschnitte - als blind ange-
nommen und entsprechend dargestellt.

[0020] Eine  weitere = Kombinationsmaoglichkeit
besteht darin, anhand eines Kriteriums die Grenze
fur ein anderes Kriterium zu andern. Je naher ein Kri-
terium an der zugehdrigen Grenze liegt, desto star-
ker wird die Grenze fir ein anderes Kriterium verrin-
gert. So kann bei einer zunehmenden Zeitdauer seit
dem letzten Abtasten eines Bereichs, die jedoch
nicht Uber der Grenze liegt, die Grenze fiir die gefah-
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rene Wegstrecke oder die Grenze fur noch zuldssige
Gangwechsel zunehmend herabgesetzt werden, ab
der der betreffende Abschnitt als blind angesehen
und dargestellt wird. Die Grenzen kdnnen daher vor-
bestimmt und konstant sein. Alternativ kdbnnen, wie
voranstehend dargestellt, die Grenzen vorbestimmt
und veranderlich sein als Funktion einer anderen
GroRe, die fur ein Kriterium relevant ist, und deren
Abstand zur zugehorigen Grenze.

[0021] Eine besonders bevorzugte Ausfiihrungs-
form sieht vor, dass die Relativbewegung des Fahr-
zeugs gegenulber der Umgebung bei der Darstellung
der Abschnitte, d.h. bei der Einteilung in blinde und
abgetastete Abschnitte, berlicksichtigt wird. Wird das
Fahrzeug bewegt, verschieben sich das Fahrzeug
und die Sensoren gegenliber der Umgebung, d.h.
auch gegenuber den Hindernissen oder Objekten.
Daher andern sich der erfassbare und der nicht
erfassbare, blinde Abschnitt der Umgebung, wenn
sich der jeweilige Sensor und damit auch das Sicht-
feld des Sensors relativ zur Umgebung bewegt. Die
bevorzugte Ausfiihrungsform verschiebt den darge-
stellten erfassbaren und den nicht erfassbaren, blin-
den Abschnitt gemall dem Versatz des Fahrzeugs
gegeniber der Umgebung, der sich aus der Relativ-
bewegung ergibt. Der Versatz kann auch als Ver-
schiebung betrachtet werden, die sich aus der Rela-
tivbewegung ergibt.

[0022] Das Verschieben wird beispielsweise reali-
siert, indem eine Stelle des blinden Abschnitts zu
einer Stelle des abgetasteten Abschnitts wird, wenn
durch die Relativbewegung des Fahrzeugs gegen-
Uber einem Ort in der Umgebung, der der so gewan-
delten Stelle entspricht, dieser Ort von den Sensoren
abgetastet wird. Die Relativbewegung zwischen dem
Fahrzeug und der Umgebung wird von einem fahr-
zeuginternen Bewegungssensor erfasst. Dieser
Bewegungssensor ist ein Bewegungssensor, der
fest an dem Fahrzeug angeordnet ist und der von
dem Fahrzeug aus die Relativbewegung des Fahr-
zeugs gegentiber der Umgebung ermittelt. Insbeson-
dere ist der Bewegungssensor ein Strecken- oder
Drehgeber, der mit einem Rad des Fahrzeugs ver-
bunden ist. Als Streckengeber kann ein bereits im
Fahrzeug vorhandener Streckengeber verwendet
werden, der auch die zuriickgelegte Strecke misst,
beispielsweise der Streckengeber des Kilometerzah-
lers oder ein anderes Odometer. Ferner kann der
Bewegungssensor auch ein Ortungssystem mit
einem Empfanger sein, der von dem Fahrzeug mit-
gefihrt wird, beispielsweise ein GPS-Ortungsgerat
oder ein funknetzbasiertes Ortungsgerat, beispiels-
weise basierend auf dem GSM-, UMTS-Protokoll
oder einem anderen Mobilfunknetzprotokoll. Mit der
erfassten Verschiebung zwischen Fahrzeug und
Umgebung wird beispielsweise die Grenze zwischen
dem erfassbaren und dem nicht erfassbaren, blinden
Abschnitts in der Darstellung dieser Abschnitte ver-
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schoben. Bei der Darstellung der tatsachlichen Ver-
schiebung des Fahrzeugs, die sich als Verschiebung
der abgebildeten Grenzen aufert, wird ein fester
Mafistab verwendet. Bei der Darstellung des Fahr-
zeugs und der Abschnitte wird ebenso ein fester
MaRstab verwendet. Die Mal3stdbe sind vorzugs-
weise identisch oder haben ein festes Verhaltnis
zueinander.

[0023] Als Grenze des dargestellten Abschnitts
kann eine zum Fahrzeug horizontal ausgerichtete
Linie verschoben werden, die ein dargestelltes Feld
begrenzt, das den jeweiligen Abschnitt wiedergibt.
Eine derartige raumliche Anpassung der dargestell-
ten Umgebung einschlieBlich der visuell erkennba-
ren Unterscheidung zwischen bislang nicht erfassten
Abschnitten der Umgebung und erfassten Abschnit-
ten unter Berlcksichtigung der Fahrzeugverschie-
bung erméglicht einen deutlich besseren Uberblick
fur den Fahrer. In gleichem Male und in gleicher
Richtung, wie sich das Fahrzeug bewegt und somit
zusatzliche Abschnitte erfasst, wird der als blind dar-
gestellte Abschnitt verkleinert, insbesondere ver-
kirzt, bzw. der als erfassbar dargestellte Abschnitt
vergroRert, insbesondere verlangert. Die Darstellung
koppelt somit die Darstellung der Sensordaten an
einen Bewegungssensor des Fahrzeugs, um die
Abtastung der Umgebung an die Relativbewegung
des Fahrzeugs gegeniber der Umgebung anzupas-
sen. Als Bewegungssensor werden ausschlief3lich
odometrische Sensoren oder Ortserfassungssenso-
ren bezeichnet, die der Erfassung einer Bewegung
des Fahrzeugs dienen, insbesondere gegentber
der Umgebung. Der Begriff Sensor wird flir einen
abtastenden Sensor verwendet, der vom Fahrzeug
aus die Umgebung auf Objekte hin untersucht.

[0024] Die andere graphische Eigenschaft, mit der
der blinde Abschnitt dargestellt wird - im Vergleich
zur graphischen Eigenschaft des erfassten
Abschnitts - ist mindestens eine der folgenden Eigen-
schaften: Helligkeit, Kontrast, Scharfe, Auflosung,
Farbe, Textur, eingeblendetes Symbol, eingeblende-
tes Muster, Blinken, Transparenz, transparente Ver-
schleierung, geometrische Form, Flacheninhalt, und
Breite. Der blinde Abschnitt wird daher, im Gegen-
satz zu den anderen Abschnitten, mit einer derarti-
gen Eigenschaft dargestellt, oder der blinde
Abschnitt und die anderen Abschnitte weisen Unter-
schiede in dieser Eigenschaft auf. Die Eigenschaften
kénnen beliebig kombiniert werden oder auch ein-
zeln verwendet werden. Beispielsweise kann der
blinde Abschnitt ein geringeres Mall an Helligkeit,
Kontrast, Scharfe, Auflésung, Farbe, Transparenz,
Flacheninhalt und/oder Breite aufweisen, als der
andere, abgetastete Abschnitt oder als die anderen,
abgetasteten Abschnitte. Ferner kann der blinde
Abschnitt dargestellt werden mit einer Textur, mit
einem eingeblendeten Symbol, mit einem eingeblen-
deten Muster, mit einer transparenten Verschleie-
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rung, die bzw. das sich von den anderen Abschnitten
unterscheidet, oder die bzw. das in den anderen
Abschnitten nicht dargestellt ist. Insbesondere kann
der blinde Abschnitt in der Darstellung blinken,
und/oder zumindest teilweise transparent dargestellt
sein, im Gegensatz zu den anderen, abgetasteten
Abschnitten. Ferner kann sich die geometrische
Form oder GrofRe der Darstellung des blinden
Abschnitts von der geometrischen Form oder Grofie
der Darstellung der anderen Abschnitte unterschei-
den. Der blinde Abschnitt kann beispielsweise
schraffiert sein, im Gegensatz zu den anderen
Abschnitten, die nicht blind sind, oder es kénnen
unterschiedliche Schraffuren verwendet werden.

[0025] Grundsatzlich eignen sich alle optisch erfass-
baren Eigenschaften zur unterscheidbaren Darstel-
lung des blinden Abschnitts. Ein blinder Abschnitt,
ein Abschnitt mit einem erfassten Objekt bzw. Hin-
dernis und ein abgetasteter Abschnitt, fir den kein
Objekt erfasst wurde, unterscheiden sich in ihrer Dar-
stellung untereinander in mindestens einer der oben
erwahnten graphischen Eigenschaften.

[0026] Das erfindungsgemafle Verfahren sieht vor,
dass der blinde Abschnitt, der von keinem der Sen-
soren erfasst wird, einer Liicke entspricht, die zwi-
schen benachbarten Aufienseiten von Sichtfeldern
von zueinander benachbarten Sensoren besteht.
Der blinde Abschnitt kann sich optional daher durch
eine lickenhafte Anordnung der Sensoren ergeben,
so dass der blinde Abschnitt durch die Anordnung
gegeben ist. Ferner wird erfindungsgemal der blinde
Abschnitt dadurch vorgesehen, dass ein Sensor, der
auf den blinden Abschnitt ausgerichtet ist, einen Feh-
ler aufweist. Der Fehler kann ein behebbarer Fehler
sein, ein Fehler aufgrund eines detektierten und ent-
fernbaren Belags auf dem Sensor, der auf den blin-
den Abschnitt ausgerichtet ist. Der Fehler kann
jedoch auch ein Fehler aufgrund eines dauerhaften
Defekts sein. Somit kann bei einem fehlerhaften Sen-
sor der tatsachliche Zustand fiur diesen Sensor indi-
viduell angezeigt werden, wobei diese Anzeige in die
Darstellung der abgetasteten und der nicht abgetas-
teten Abschnitte integriert ist. Diese Anzeige ist fir
den Fahrer intuitiv zu verstehen, dem beispielsweise
trotz Passieren eines gut sichtbaren Objekts mit dem
Fahrzeug ein entsprechender blinder Abschnitt dar-
gestellt wird. Der Fahrer kann auf einfache Weise auf
einen blockierten oder defekten Sensor an der spezi-
fisch dargestellten Stelle schlieflen. Eine bloRRe
Deaktivierung des Einparksystems oder eine kon-
textfreie Fehleranzeige stellt flir den Fahrer keine
derartige spezifische Information dar.

[0027] Zudem kann der blinde Abschnitt und/oder
der abgetastete Abschnitt in Sektionen oder Feldern
dargestellt werden, die jeweils einem Sensor oder
mehreren Sensoren aller Sensoren eineindeutig
zugeordnet sind. Der abgetastete Abschnitt ent-
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spricht dem Sichtfeld des zugehdrigen Sensors. Die
Sektionen des Abschnitts sind insbesondere durch
Licken zwischen benachbarten Sektionen aufgeteilt
und werden zueinander beabstandet dargestellt, ins-
besondere in Form von Feldern. Dadurch ist eine
unmittelbare visuelle Zuordnung der dargestellten
Sektionen oder Felder zu individuellen Sensoren
moglich.

[0028] Eine spezifische Ausflihrungsform der Erfin-
dung sieht vor, dass die Umgebung des Fahrzeugs
mittels Sensoren abgetastet wird, deren Sichtfelder
die Front und das Heck des Fahrzeugs im Wesent-
lichen vollstandig abdecken. Die Sichtfelder der Sen-
soren des Fahrzeugs decken die beiden Seiten des
Fahrzeugs nicht vollstandig ab. Daher ergibt sich der
blinde Abschnitt an den seitlichen Stellen, die keiner
der Sensoren aktuell erfasst oder bereits erfasst hat.
Da, wie bereits bemerkt, beim Rangieren des Fahr-
zeugs, insbesondere eines Kraftfahrzeugs, eines
LKWs oder eines PKWSs, nur Langsbewegungen
durchgefiihrt werden, sind das Heck und die Front
besonders kritisch, wahrend beim Einparken die
gesamte Seitenflache eine weniger kritische Rolle
spielt. Die Sensoren kénnen an den Stofl3stangen
montiert sein und insbesondere zum Teil einen vor-
deren oder hinteren Seitenbereich des Fahrzeugs
abdecken. Jedoch decken die Sensoren auch auf-
grund der Seitentliren nicht die gesamte Seite bzw.
Flanke des Fahrzeugs ab. Die Erfindung ermdglicht
insbesondere in diesem Fall eine prazise Darstellung
der gesamten Umgebungssituation, einschlie3lich
der blinden Abschnitte, deren Darstellung darauf hin-
weist, dass nicht davon auszugehen ist, dass trotz
mangelnder Erfassung eines Objekts auch tatsach-
lich in diesem Abschnitt kein Objekt vorliegt.

[0029] Die Erfindung wird ferner realisiert durch eine
Vorrichtung zur Darstellung einer von fahrzeugge-
stltzten Sensoren erfassten Umgebung, wobei die
Sensoren einen blinden Abschnitt aufweisen, der
von keinem der Sensoren umfasst wird. Vorzugs-
weise umfasst die Vorrichtung nicht die Sensoren
selbst, sondern weist eine Sensorschnittstelle auf,
die zum Anschluss der Sensoren eingerichtet ist.
Die Vorrichtung umfasst ferner eine optische
Anzeige, die zumindest den blinden Abschnitt sowie
mindestens einen von den Sensoren abgetasteten
Abschnitt wiedergibt. Die Vorrichtung ist eingerichtet,
den blinden Abschnitt mit einer anderen graphischen
Eigenschaft darzustellen als den abgetasteten
Abschnitt. Anstatt einer optischen Anzeige kann die
Vorrichtung auch eine Anzeigeschnittstelle aufwei-
sen, an die eine optische Anzeige anschlielbar ist,
wobei die Anzeigeschnittstelle eingerichtet ist, ent-
sprechende Wiedergabedaten bereitzustellen, die
an der Anzeige dargestellt werden kénnen. In den
beschriebenen Fallen kann die Anzeige eine LCD-
Anzeige oder LED-Anzeige sein, beispielsweise mit
einer Punktmatrix oder mit vorgeformten, individuel-
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len Anzeigefeldern, deren Form der Form des Fahr-
zeugs bzw. der Erstreckung des Sichtbereichs der
Sensoren symbolisch entspricht. Die Anzeige ist im
Fahrzeug im Blickfeld des Fahrers angeordnet. Fer-
ner kann die Anzeige ein Headup-Display sein, das
eine optische Darstellung auf der Windschutz-
scheibe vorsieht. Die Sensoren sind insbesondere
Ultraschall- oder Mikrowellensensoren, die in einem
Pulsechoverfahren betrieben werden. Die Sensor-
schnittstelle und die Anzeigeschnittstelle sind elekt-
ronische Schnittstellen.

[0030] Eine Ausflihrungsform der Vorrichtung
umfasst einen wiederbeschreibbaren, elektron-
ischen Speicher, der von der Sensorschnittstelle
gelieferte Ortsinformation speichert. Diese gibt
einen Umgebungsbereich wieder, der bislang abge-
tastet wurde. Die Vorrichtung umfasst ferner eine
Rucksetzeinrichtung, die eingerichtet ist, die Ortsin-
formation bei einem Aktivierungsvorgang oder einem
Deaktivierungsvorgang der Vorrichtung zuriickzuset-
zen, oder wenn an der Sensorschnittstelle keine
Sensordaten eintreffen, oder wenn die Ortsinforma-
tion ein vorbestimmtes Alter erreicht hat. Dadurch
werden Sensordaten Uber die abgetasteten und
nicht abgetasteten Abschnitte geléscht, wenn nicht
auszuschlielen ist, dass die entsprechende Ortsin-
formation nicht mehr zutreffend ist. Dies ist beispiels-
weise bei einer Abtastpause der Fall, insbesondere
bei einer Abtastpause ab einer gewissen Lange.
Dadurch werden Kollisionen mit neu hinzugekomme-
nen oder mit beweglichen Objekten vermieden, die
gegebenenfalls vorher korrekt erfasst wurden und
durch die Abtastpause nicht korrekt erfasst werden.

[0031] In einer weiteren Ausflihrungsform weist die
Vorrichtung ferner eine Bewegungsdatenschnitt-
stelle auf, die eingerichtet ist, an einen Bewegungs-
sensor, insbesondere einem Streckengeber, ange-
schlossen zu werden, beispielsweise an ein
Odometer des Fahrzeugs, wie es oben beschrieben
ist. Die Vorrichtung umfasst eine Verschiebungsein-
heit, die mit der Bewegungsdatenschnittstelle ver-
bunden ist. Die Verschiebungseinheit ist eingerichtet,
Darstellungsdaten, die einen blinden Abschnitt wie-
dergeben, zugunsten von Darstellungsdaten, die
einen abgetasteten Abschnitt wiedergeben, geman
den an der Bewegungsdatenschnittstelle anliegen-
den Daten zu verschieben. Die Darstellungsdaten,
die den abgetasteten Abschnitt wiedergeben, erset-
zen Darstellungsdaten des abgetasteten Abschnitts.
Die Verschiebungseinheit ist eingerichtet, die Dar-
stellungsdaten oder Vorlaufer hiervon gemafl den
Bewegungssensordaten zu verschieben, wodurch
der blinde Abschnitt bzw. Teile hiervon ersetzt wird
bzw. werden durch die Ortsinformation, die auf Sen-
sordaten fir einen vormals blinden Abschnitt - oder
fur Teile hiervon - beruht, der bzw. die aufgrund der
Verschiebung nun erfasst werden kann bzw. kénnen.
Bevorzugt wird die in diesem Absatz beschriebene
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Ausfuhrungsform mit der Ausfihrungsform des
vorangehenden Absatzes kombiniert, so dass die
Verschiebungseinheit mit dem Speicher zusammen-
arbeiten kann, um die dort abgespeicherten Ortinfor-
mationen gemafl der Verschiebung, die an der
Bewegungsdatenschnittstelle wiedergegeben ist, zu
aktualisieren. Hierbei wird durch den Versatz bei
einer Relativbewegung des Fahrzeugs gegentber
der Umgebung ein Sensor in eine Sektion bzw. in
einen Teil eines nicht bereits abgetasteten Abschnitts
gerichtet, so dass diese Sektion bzw. dieser Teil des
Abschnitts abgetastet wird. Die Verschiebungsein-
heit aktualisiert diesen Teil dahingehend, dass die
Vorrichtung diesen Teil nicht mehr als blindes Teil-
feld, sondern als abgetasteten Teilfeld darstellt,
gegebenenfalls mit dort erfassten Objekten.

Kurze Beschreibung der Zeichnungen

[0032] Ausflhrungsbeispiele der Erfindung sind in
den Figuren dargestellt und werden in der nachfol-
genden Beschreibung naher erlautert.

[0033] Es zeigen:

Fig. 1 a-c eine Verkehrssituation, die sich zur
Erlauterung der Erfindung eignet;

Fig. 2a-d sich aus der Verkehrssituation der
Fig. 1 a-c ergebende erfindungsgemafie Dar-
stellungen und

Fig. 3 eine Ausfiuhrungsform der erfindungsge-
méalen Vorrichtung.

Ausfuhrungsformen der Erfindung

[0034] In den Fig. 1a-c ist ein Fahrzeug 10 mit Sen-
soren 12a-f in Draufsicht dargestellt, die an der Front
und am Heck des Fahrzeugs 10 angeordnet sind.
Wahrend die heck- und frontseitige Auflenkanten
des Fahrzeugs 10 vollstandig von den zugehorigen
Sichtfeldern der Sensoren abgedeckt sind, besteht
an den Seiten des Fahrzeugs 10 jeweils eine Abde-
ckungsliicke zwischen den Sensoren 12a und 12d
sowie zwischen den Sensoren 12b und 12e. Eines
dieser Sichtfelder, d.h. das Sichtfeld des Sensors
12a, ist beispielhaft mit dem Bezugszeichen 16
bezeichnet. Die Sichtfelder der Sensoren 12a-f ent-
sprechen jeweils einem abgetasteten Abschnitt. Die
seitliche Abdeckungsliicke Uberstreicht einen blin-
den Abschnitt 20, der von den Sensoren nicht erfasst
bzw. abgetastet wird.

[0035] In dem blinden Abschnitt 20 befindet sich in
der in Fig. 1a dargestellten Situation ein Objekt 30,
beispielsweise ein Pflanzenkiibel oder ein Fahrrad,
der bzw. das ein Hindernis fiir das Fahrzeug 10 dar-
stellt. In Fig. 1a wurde das Sensorsystem neu akti-
viert und es liegen keine verlasslichen Daten aus der
Vergangenheit vor. Die Fig. 2a zeigt eine erfindungs-
gemalie Anzeige zur Situation von Fig. 1a mit einer
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symbolhaften Darstellung des Fahrzeugs 10 und
einer symbolhaften Darstellung der blinden und
abgetasteten Abschnitte in Form von dargestellten
Feldern 40a-e.

[0036] Der Begriff ,Feld” entspricht einer erfindungs-
gemalien Darstellungsform der Abschnitte, wahrend
sich ein Abschnitt unmittelbar auf die Umgebung
bezieht. Da in den Fig. 2a - 2d Felder zur erfindungs-
gemalen Darstellungen der Abschnitte dienen, kon-
nen die Bezugszeichen 40a-e die Abschnitte betref-
fen, die durch die Felder dargestellt sind, und kénnen
gleichermalien die Felder selbst betreffen, welche
die Abschnitte darstellen. Merkmale und Eigenschaf-
ten, die dargestellte Abschnitte betreffen, betreffen
daher ebenso Merkmale und Eigenschaften der Fel-
der.

[0037] Da flir den Abschnitt, der als das Feld 40c
dargestellt wird, keine Abstandsdaten ermittelt wer-
den mangels moglicher Abtastung bzw. Ausrichtung
eines Sensors, wird der entsprechende Abschnitt als
ein Feld mit einer graphischen Eigenschaft darge-
stellt, die sich von der graphischen Eigenschaft der
anderen Felder unterscheidet. Die Felder stellen
hierbei abgetastete bzw. blinde Abschnitte dar. In
Fig. 2a ist Feld 40c lediglich gestrichelt dargestellt,
im Gegensatz zu den durchgezogenen Linien der
Felder 40a, b, d, e, die einen abgetasteten Abschnitt
darstellen. Daher kann sich die graphische Eigen-
schaft auch auf die Art der Umrandungslinie oder
auf die Umrandungslinie selbst beziehen. In anderen
Ausfiihrungsformen erhalt Feld 40c eine andere
Farbe als die abgetasteten Felder 40a, b, d, €, von
denen sich wiederum die Felder mit erfasstem Objekt
von den Feldern ohne erfasstem Objekt in der glei-
chen graphischen Eigenschaft unterscheiden, bspw.
in der Farbe, Art der Linienumrandung, oder in einer
anderen Eigenschaft, bspw. Breite einer Balkendar-
stellung.

[0038] In der Fig. 1b, die einen spateren Zeitpunkt
als Fig. 1a darstellt, hat sich das Fahrzeug 10 geman
einer Relativbewegung 50 gegeniber der Umge-
bung des Fahrzeugs 10 weiterbewegt. Der Versatz
ist durch eine Strecke 52 gekennzeichnet. Nach wie
vor befindet sich das Objekt 30 in einem nicht abge-
tasteten, blinden Abschnitt. Jedoch ist der blinde
Abschnitt verkleinert, da der Sensor 12d durch den
Versatz des Fahrzeugs 10 in die Richtung der Rela-
tivbewegung 50 bewegt wurde und dieser Teilab-
schnitt abgetastet werden kann. Auch wenn bislang
das Objekt 30 noch nicht in einem Abschnitt liegt, der
abgetastet wird, kann fiir den Teilabschnitt durch
Abtastung ermittelt werden, dass dort kein Objekt
vorliegt.

[0039] Die Fig. 2b zeigt eine zugehdrige Darstellung
zu einem frihen Zeitpunkt der Relativbewegung 50.
Die Fig. 2c zeigt eine zugehdrige Darstellung zu
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einem spateren Zeitpunkt der Relativbewegung 50,
insbesondere eine Darstellung der Situation von
Fig. 1b, wahrend Fig. 2b die Situation zu einem Zeit-
punkt zwischen Fig. 1a und b darstellt. In der letztge-
nannten Situation ist der Versatz gemaf der Strecke
52 noch nicht vollstandig ausgefiihrt ist.

[0040] Das Feld 40c ist in den Fig. 2b und 2c durch
den Versatz zweigeteilt in ein Teilfeld 40c', das einen
blinden Abschnitt darstellt, vgl. gestrichelte Linien,
und ein Teilfeld 40c", das einen abgetasteten
Abschnitt darstellt, vgl. durchgehende Linien. Das
Teilfeld 40c" ist in der gleichen Weise wie die Felder
40a, b, d, e dargestellt. Es ist ersichtlich, dass durch
den Versatz das Teilfeld 40c" in gleichem Male
zunimmt, insbesondere in der Lange, wie das Teilfeld
40c' abnimmt, insbesondere in der Lange. Durch den
Versatz wird eine Grenze zwischen diesen Feldern
verschoben. Das Mall der Abnahme des Teilfelds
40c', das Mal der Zunahme des Teilfelds 40c" und
das Mal der Verschiebung der Grenze entsprechen
jeweils der Starke des Versatzes in Richtung der
Relativbewegung 50, und entsprechen somit der
Strecke 52. Um diese Entsprechung zwischen Dar-
stellung als Feld und dem Versatz des Fahrzeugs zu
gewabhrleisten, werden die Versatzdaten des Fahr-
zeugs, d.h. die Strecke 52, beispielsweise mit
einem Odometer erfasst und mit der Darstellung
abgeglichen. Fur Abschnitte der Umgebung, die auf-
grund des Versatzes nicht mehr in einem Sichtfeld
eines Sensors liegen, d.h. nicht mehr abgetastet wer-
den, jedoch bereits abgetastet wurden, insbeson-
dere seit dem letzten Systemstart der Sensoren, wer-
den bereits erfasste Sensordaten gespeichert und
gemal dem erfassten Versatz fortgefuhrt. Erfasste
Sensordaten werden daher hinsichtlich des zugeho-
rigen Orts gemall dem Versatz verschoben, um
diese Daten gemal der Strecke 52 des Versatzes
zu aktualisieren. Die Darstellung der Fig. 2a-d beruht
auf diesen aktualisierten bzw. verschobenen Daten.

[0041] Ein Vergleich der Fig. 2b mit Fig. 2c zeigt den
Fortgang der Darstellung gemalt dem Verlauf der
Relativbewegung 50, wobei zu erkennen ist, dass
mit zunehmendem Versatz gemaR Strecke 52 auch
die Grenze zunehmend verschoben wird. Das Feld
40c¢', das den nicht abgetasteten Bereich darstellt,
wird zunehmend verkurzt, wahrend das Feld 40c",
das den (aktuell oder in der naheren Vergangenheit)
abgetasteten Bereich darstellt, mit dem Versatz
zunimmt.

[0042] Die Fig. 1c zeigt einen weiter fortgeschritte-
nen Versatz und die zugehdrige Strecke 52 des Fahr-
zeugs 10 in Richtung der Relativbewegung 50. In der
dargestellten Situation beginnt der Sensor 12d des
Fahrzeugs, das Objekt 30 zu erfassen. Der Sensor
12d an der linken Heckseite des Fahrzeugs 10 tastet
das zugehdrige Sichtfeld ab und erfasst das Objekt
30. Das erfasste Objekt 30 wird durch das Feld 40d
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dargestellt, welches mit einer anderen graphischen
Eigenschaft dargestellt ist, als die anderen Felder.
In der Fig. 2d ist die entsprechende Darstellung
gezeigt, wobei das Feld 40d schraffiert ist, im Gegen-
satz zu den anderen Feldern, die einen abgetasteten
Abschnitt darstellen, in welchem kein Objekt erfasst
wurde. Die Strecke 52 des Versatzes hat eine Lange,
die der Lucke zwischen den seitlich orientierten Sen-
soren 12a und 12d entspricht. Dadurch wurde der
gesamte seitliche Bereich abgetastet, wodurch das
Feld 40c, das diesen Abschnitt darstellt, d.h. die Stre-
cke zwischen Sensor 12a und 12d, als vollstandig
abgetastet dargestellt wird.

[0043] Anstatt lediglich darzustellen, dass in dem
Abschnitt des Sensors 40d ein Objekt 30 vorliegt,
kann ferner Information tber die Objektentfernung
in diesem Abschnitt dargestellt werden, beispiels-
weise durch abstandsabhangige graphische Eigen-
schaften wie veranderliche Farbe, Form, Breite u.A.

[0044] Die Fig. 3 zeigt eine Ausflihrungsform der
erfindungsgemaflen Vorrichtung 110 mit einer Sen-
sorschnittstelle 118, an die Sensoren 112a-c ange-
schlossen werden kénnen. Da die Sensoren 112a-c
nicht notwendigerweise Teil der Vorrichtung 110 sind,
sind diese gestrichelt dargestellt. Die Vorrichtung
umfasst ferner eine Anzeige 160, die symbolhaft
das Fahrzeug 10 (vgl. Fig. 1 a-c, 2a-d) und die Felder
140 darstellt. Die Felder 140 entsprechen zum Teil
den Feldern 40b, d der Fig. 2a. Die Darstellung
erfolgt verfahrensgemafR, wobei insbesondere die
Darstellung gemaf der Fig. 2a-d herangezogen wer-
den kann.

[0045] Die Vorrichtung umfasst ferner einen Spei-
cher 170, der mit der Schnittstelle 118 in Verbindung
steht. Diese Verbindung ist lediglich symbolhaft dar-
gestellt. Insbesondere kann diese Verbindung indi-
rekt sein und beispielsweise Uber eine nicht gezeigte
Auswertungseinheit flir Sensorsignale verlaufen, die
zwischen dem Speicher 170 und der Schnittstelle
118 liegt. Die Vorrichtung 110 umfasst ferner eine
Ruicksetzeinrichtung 172, vorzugsweise am Spei-
cher 170, mit dem Ortsinformation innerhalb des
Speichers 170 geléscht werden kann oder als nicht
verlasslich gekennzeichnet werden kann. Dadurch
wird vermieden, dass unzutreffende, da veraltete
Abtastinformation angezeigt wird. Der Speicher 170
wird ferner verwendet, um Daten zur Darstellung zu
speichern. Diese Daten kdnnen in dem Speicher 170
aktualisiert werden, um Daten von bislang blinden
Abschnitten aufzunehmen. Ferner konnen diese
Daten in dem Speicher 170 aktualisiert werden, um
eine Ortsverschiebung, die von einem Bewegungs-
sensor erfasst wurde, zu berlicksichtigen, insbeson-
dere um einen Versatz zwischen dem Fahrzeug und
der Umgebung bei der Darstellung der betreffenden
Ortsdaten zu bertcksichtigen.
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[0046] Die Vorrichtung umfasst daher eine Bewe-
gungsdatenschnittstelle 180, an die ein Bewegungs-
sensor 182 angeschlossen werden kann, insbeson-
dere ein Odometer bzw. einen Bewegungssensor,
das bzw. der in dem Fahrzeug angeordnet ist und
die gefahrene Strecke erfasst. Vorzugsweise ist der
Bewegungssensor 182 nicht Teil der Vorrichtung.

[0047] Jedoch kann der Bewegungssensor 182 in
bestimmten Ausflihrungsformen einen Teil der Vor-
richtung 110 bilden. Aufgrund dieser Alternativen ist
der Bewegungssensor 182 gestrichelt dargestellt,
ebenso wie die Sensoren 112a-c.

[0048] Schliel3lich umfasst die Vorrichtung 110 eine
Verschiebungseinheit 190, die mit der Bewegungs-
datenschnittstelle 180 verbunden ist, und die die
dort anliegenden Streckendaten als Eingangsdaten
nimmt, um den mit der Verschiebungseinheit 190
verbundenen Speicher 170 manipulieren bzw. aktua-
lisieren zu kdnnen. Insbesondere ist die Vorrichtung
in der Lage, die Streckendaten der Bewegungsda-
tenschnittstelle 180 zur Aktualisierung der Ortsdaten
in dem Speicher 170 zu verwenden, wobei die Orts-
daten gemal den Streckendaten ortlich verschoben
werden. Dadurch wird die Anzeige aktualisiert, wenn
das Fahrzeug eine Relativbewegung gegenilber der
Umgebung ausfihrt, wie ferner oben dargestellt ist.

[0049] Die Vorrichtung kann mittels festverdrahteter
Schaltungen, mittels einer programmierbaren Schal-
tung einschliel3lich eines darauf ablaufenden Pro-
gramms oder mittels einer Kombination hiervon aus-
gebildet sein, wobei durch das Programm Schritte
des erfindungsgemaflen Verfahrens oder Merkmale
der beanspruchten Vorrichtung implementiert wer-
den.

Patentanspriiche

1. Verfahren zur Darstellung einer mittels Senso-
ren (12a-f) erfassten Umgebung, umfassend: Abtas-
ten einer Umgebung eines Fahrzeugs (10) mittels
der Sensoren (12a-f), die an dem Fahrzeug (10)
montiert sind, wobei zwischen mindestens zwei der
Sensoren (12a, d; 12b, e) ein blinder Abschnitt (20;
40c) besteht, der von keinem der Sensoren erfasst
wird, dadurch gekennzeichnet, dass der blinde
Abschnitt (20; 40c) mit einer anderen graphischen
Eigenschaft dargestellt wird als ein abgetasteter
Abschnitt (40a, b, d, e), fur den die Sensoren (12a-
f) ein Hindernis (30) oder kein Hindernis erfassen,
dadurch gekennzeichnet, dass der blinde
Abschnitt (20; 40c), der von keinem der Sensoren
erfasst wird, dadurch vorgesehen wird, dass ein
Sensor, der auf den blinden Abschnitt (20; 40c) aus-
gerichtet ist, einen Fehler aufweist, wobei der Fehler
ein behebbarer Fehler ist, aufgrund eines detektier-
ten und entfernbaren Belags auf dem auf den blin-



DE 10 2010 062 254 B4 2024.05.02

den Abschnitt ausgerichteten Sensor, oder ein Feh-
ler aufgrund eines dauerhaften Defekts.

2. \Verfahren nach Anspruch 1, wobei der mit
anderer graphischer Eigenschaft dargestellte blinde
Abschnitt (20; 40c) einem Umgebungsbereich des
Fahrzeugs (10) entspricht, der von den Sensoren
(12a-f) bislang nicht abgetastet wurde, und der
abgetastete Abschnitt (40a, b, d, €) einem Umge-
bungsbereich des Fahrzeugs (10) entspricht, flr
den aktuell oder seit einem Zeitpunkt ein Hindernis
(30) oder kein Hindernis erfasst wird bzw. wurde,
wobei der Zeitpunkt einem Aktivierungszeitpunkt
entspricht, insbesondere einem Sensoraktivierungs-
zeitpunkt oder einem Fahrzeugaktivierungszeit-
punkt, oder der Zeitpunkt dadurch definiert ist,
dass er um eine vorbestimmte Zeitdauer zuruckliegt.

3. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, wobei eine
Stelle des blinden Abschnitts (40c') zu einer Stelle
des abgetasteten Abschnitts (40c") wird, wenn
durch eine Relativbewegung (50) des Fahrzeugs
(10) diese Stelle von den Sensoren (12a-f) abgetas-
tet wird, wobei die Relativbewegung (50) zwischen
dem Fahrzeug (10) und der Umgebung von einem
fahrzeuginternen Bewegungssensor (182) erfasst
wird, insbesondere von einem Strecken- oder Dreh-
geber, der mit einem Rad des Fahrzeugs (10) ver-
bunden ist.

4. Verfahren nach einem der vorangehenden
Anspriche, wobei die andere graphische Eigen-
schaft, mit der der blinde Abschnitt (20; 40c) darge-
stellt wird, mindestens einer der folgenden Eigen-
schaften entspricht: Helligkeit, Kontrast, Scharfe,
Auflésung, Farbe, Textur, eingeblendetes Symbol,
eingeblendetes Muster, Blinken, Transparenz, trans-
parente Verschleierung, geometrische Form, FIa-
cheninhalt und Breite.

5. Verfahren nach einem der vorangehenden
Anspriiche, wobei der blinde Abschnitt (20; 40c)
und/oder der mindestens eine abgetastete Abschnitt
(40a, b, d, e) in Form von Feldern oder Sektionen
dargestellt wird bzw. werden, die jeweils einem
oder mehreren Sensoren (12a-f) eineindeutig zuge-
ordnet sind und dem Sichtfeld des einen oder der
mehreren Sensoren (12a-f) entsprechen, wobei die
Sektionen oder Felder insbesondere mit Liicken
zwischen benachbarten Sektionen oder Feldern auf-
geteilt und zueinander beabstandet wiedergegeben
werden.

6. Verfahren nach einem der vorangehenden
Anspriche, wobei die Umgebung des Fahrzeugs
(10) mittels Sensoren (12a-f) abgetastet wird,
deren Sichtfeld (16) die Front und das Heck des
Fahrzeugs (10) im Wesentlichen vollstdndig abde-
cken, wobei das Fahrzeug (10) keine Sensoren auf-
weist, deren Sichtfeld die beiden Seiten des Fahr-

zeugs (10) vollstdndig abdecken, wodurch sich der
blinde Abschnitt (20; 40c) an den seitlichen Stellen
ergibt, die keiner der Sensoren aktuell erfasst oder
bereits erfasst hat.

7. Vorrichtung (110) zur Darstellung einer von
fahrzeuggestitzten Sensoren (112a-c) erfassten
Umgebung, wobei die Sensoren (112a-c) einen blin-
den Abschnitt (20; 40c) aufweisen, der von keinem
der Sensoren (112a-c) umfasst wird, umfassend:
eine Sensorschnittstelle (118) eingerichtet zum
Anschluss der Sensoren (112a-c), eine optische
Anzeige (182), die den blinden Abschnitt (20; 40c)
sowie mindestens einen von den Sensoren abgetas-
teten Abschnitt (40a, b, d, e) wiedergibt, wobei die
Vorrichtung (110) eingerichtet ist, den blinden
Abschnitt (40c) mit einer anderen graphischen
Eigenschaft darzustellen als den mindestens einen
abgetasteten Abschnitt (40a, b, d, e), dadurch
gekennzeichnet, dass der blinde Abschnitt (20;
40c), der von keinem der Sensoren erfasst wird,
dadurch vorgesehen wird, dass ein Sensor, der auf
den blinden Abschnitt (20; 40c) ausgerichtet ist,
einen Fehler aufweist, wobei der Fehler ein beheb-
barer Fehler ist, aufgrund eines detektierten und
entfernbaren Belags auf dem auf den blinden
Abschnitt ausgerichteten Sensor, oder ein Fehler
aufgrund eines dauerhaften Defekts.

8. Vorrichtung (110) nach Anspruch 7, die ferner
einen Speicher (170) umfasst, der Ortsinformation
speichert, die einen Umgebungsbereich (40a, b, d,
e) wiedergibt, der bislang abgetastet wurde, wobei
die Vorrichtung ferner eine Rucksetzeinrichtung
(172) umfasst, die eingerichtet ist, zumindest Teile
der Ortsinformation zurtickzusetzen, wenn die Vor-
richtung (110) einen Aktivierungsvorgang oder einen
Deaktivierungsvorgang ausfiihrt, wenn die Vorrich-
tung (110) deaktiviert wird, wenn an der Sensor-
schnittstelle (118) keine Sensordaten -eintreffen,
oder wenn die Ortsinformation ein vorbestimmtes
Alter erreicht hat.

9. Vorrichtung nach Anspruch 7 oder 8, die fer-
ner eine Bewegungsdatenschnittstelle (180) auf-
weist, die eingerichtet ist, an einen Bewegungssen-
sor (182), insbesondere einen Streckengeber,
angeschlossen zu werden, wobei die Vorrichtung
eine Verschiebungseinheit (190) umfasst, die mit
der Bewegungsdatenschnittstelle (180) verbunden
ist, und die eingerichtet ist, Darstellungsdaten, die
den blinden Abschnitt (40c') wiedergeben, zuguns-
ten von Darstellungsdaten, die den abgetasteten
Abschnitt (40c") wiedergeben, gemall den Daten
zu verschieben, die an der Bewegungsdatenschnitt-
stelle (180) anliegen.

Es folgen 3 Seiten Zeichnungen

10/13



DE 10 2010 062 254 B4 2024.05.02

Anhéangende Zeichnungen
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