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Beschreibung
HINTERGRUND DER ERFINDUNG
1. GEBIET DER ERFINDUNG

[0001] Diese Erfindung bezieht sich auf eine Fahr-
zeugumgebungs-Uberwachungsvorrichtung zum Er-
kennen von Fahrspuren und Hindernissen um ein
Fahrzeug herum.

2. BESCHREIBUNG VERWANDTEN
STANDS DER TECHNIK

[0002] GemalR der ITARDA-Information Nr. 90, 2011
Fatal accidents are caused more frequently in the
mid-speed range” (fatale Unfalle werden haufiger im
mittleren Geschwindigkeitsbereich verursacht), tra-
gen in Japan die aus einer Kollision eines Vierrad-
Fahrzeugs, das auf einer geraden Stralle fahrt, mit
einem, die Stralle querenden FuRganger herriihren-
den fatalen Verkehrsunfélle zu einem grofen Anteil
der Unfalle zwischen Vierrad-Fahrzeugen und Ful3-
gangern bei den fatalen Verkehrsunféllen bei. Bezlig-
lich der Unfalle von Vierrad-Fahrzeugen miteinander
tragen die fatalen Unfélle, die aus einer Frontalkollisi-
on eines betroffenen Fahrzeugs, das von einer Spur
in einer kurvigen Stralle abweicht, mit einem entge-
genkommenden Fahrzeug resultieren, einen grof3en
Anteil bei.

[0003] Als Vorrichtung zum Verringern solcher Un-
falle ist beispielsweise eine Fahrzeugumgebungs-
Uberwachungsvorrichtung, wie in Patentdokument 1
gezeigt, bekannt. Die Fahrzeugumgebungs-Uberwa-
chungsvorrichtung weist eine an einem Fahrzeug
montierte Radarvorrichtung zum Detektieren von Dis-
tanz, Position und Relativgeschwindigkeit eines Hin-
dernisses vor dem Subjektfahrzeug auf, und eine Ka-
mera zum Aufnehmen von Bildern vor dem Subjekt-
fahrzeug. Die Fahrzeugumgebungs-Uberwachungs-
vorrichtung bestimmt einen Verarbeitungsbereich ei-
nes Bildes, das aus der Kamera eingegeben wird, ba-
sierend auf Distanz und Position des durch die Ra-
darvorrichtung detektierten Hindernisses, und unter-
wirft den Bereich einer Bildverarbeitung, um Hinder-
nisse zu erkennen, und die (Fahr-)Spuren vor dem
Subjektfahrzeug zu erkennen
Patentdokument 1: JP H09-264954 A

[0004] In dieser Konfiguration solch konventionel-
ler Technologie, um mehrere Zielsubjekte, wie etwa
Spuren und Hindernisse vor dem Subjektfahrzeug,
aus einem aus der Kamera erhaltenen Bild zu er-
fassen, ermittelt die Fahrzeugumgebungs-Uberwa-
chungsvorrichtung einen Prozess fir jedes Erken-
nungssubjekt, wie etwa einen Hinderniserkennungs-
prozess und einen Spurerkennungsprozess. Folglich

wird die Bildverarbeitungsbelastung hoch. Entspre-
chend ist es ein Problem gewesen, dass umfangrei-
che Hardware notwendig ist und folglich die Kosten
hoch werden. Diese Erfindung ist gemacht worden,
um die oben beschriebenen Probleme zu I6sen und
es ist eine Aufgabe der Erfindung, eine preisgiins-
tige Fahrzeugumgebungs-Uberwachungsvorrichtung
zu erhalten, mit kleiner (,Small-scale”) Hardware.

[0005] Aus JP 2007-011994 A ist es bekannt, mit Hil-
fe eines Navigationsgerats und einer Kamera unter-
schiedliche StralRenformen zu bestimmen. Je nach
Strallenform schaltet das Bildverarbeitungssystem
auf ein anderes Strallenformmodell um.

ZUSAMMENFASSUNG DER ERFINDUNG

[0006] Die Erfindung ist in Anspruch 1 angegeben.
Vorteilhafte Ausgestaltungen der Erfindung ergeben
sich aus den Unteranspriichen.

[0007] Die Fahrzeugumgebungs-Uberwachungs-
vorrichtung dieser Erfindung erméglicht es, die Be-
lastung der Bildverarbeitung durch Bestimmen der
Strallenform vor dem Subjektfahrzeug und Umschal-
ten des Bildverarbeitungsobjektes von einem zum
anderen anhand der Stralenform zu reduzieren, so
dass eine preisglinstige Fahrzeugumgebungs-Uber-
wachungsvorrichtung mit kleiner Hardware erhalten
werden kann.

[0008] Die vorstehenden und anderen Aufgaben,
Merkmale, Aspekte und Vorteile der vorliegenden
Erfindung werden aus der nachfolgenden detaillier-
ten Beschreibung der vorliegenden Erfindung bei Zu-
sammenschau mit den beigefiigten Zeichnungen er-
sichtlicher werden.

KURZE BESCHREIBUNG DER ZEICHNUNGEN

[0009] Fig. 1istein Blockdiagramm, das die Konfigu-
ration der Fahrzeugumgebungs-Uberwachungsvor-
richtung gemaR einer ersten Ausfihrungsform dieser
Erfindung zeigt;

[0010] Fig. 2 ist ein Flussdiagramm, das einen
Betrieb der Fahrzeugumgebungs-Uberwachungsvor-
richtung gemal der ersten Ausfihrungsform zeigt;

[0011] Fig. 3 ist ein Diagramm, das die Konfi-
guration einer Fahrzeugumgebungs-Uberwachungs-
vorrichtung gemaR einer zweiten Ausflihrungsform
zeigt; und

[0012] Fig. 4 ist ein Flussdiagramm, das den Betrieb
der Fahrzeugumgebungs-Uberwachungsvorrichtung
gemal der zweiten Ausfuihrungsform zeigt.
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DETAILLIERTE BESCHREIBUNG
DER ERFINDUNG

Erste Ausfiihrungsform

[0013] Eine erste Ausflihrungsform dieser Erfindung
wird beschrieben. Fig. 1 ist ein Blockdiagramm,
das die Konfiguration einer Fahrzeugumgebungs-
Uberwachungsvorrichtung gemaR der ersten Ausfiih-
rungsform dieser Erfindung zeigt. Die Fahrzeugum-
gebungs-Uberwachungsvorrichtung 1 beinhaltet ei-
ne Radarvorrichtung 2 und eine Bildverarbeitungs-
vorrichtung 3, die an einem Fahrzeug montiert sind.
Die Radarvorrichtung 2 hat eine Sende- und Emp-
fangseinheit 101 und eine Signalverarbeitungsein-
heit 102. Die Radarvorrichtung 2 emittiert ein Sen-
designal als eine elektromagnetische Welle aus der
Sende- und Empfangseinheit 101 und empfangt die
durch ein Hindernis und ein stationares Objekt (wie
etwa eine Leitplanke), die vor dem Subjektfahrzeug
vorhanden sind, reflektierte elektrische Welle als ein
Empfangssignal. Basierend auf dem Empfangssignal
berechnet die Radarvorrichtung 2 in der Signalver-
arbeitungseinheit 102 den Abstand zum Hindernis,
wie auch Relativgeschwindigkeit und Position des
Hindernisses. In der Signalverarbeitungseinheit 102
wird die Strallenform vor dem Subjektfahrzeug aus
dem stationaren Objekt abgeschatzt und es wird fest-
gestellt, ob die Strallenform eine gerade Strale ist
oder nicht. In der Signalverarbeitungseinheit 102 wer-
den die berechnete Distanz zu dem und die Posi-
tionsinformation des Hindernisses und das Bestim-
mungsergebnis der Stralenform an eine Bildverar-
beitungseinheit 104 der Bildverarbeitungsvorrichtung
3 gesendet. Es sollte angemerkt sein, dass die Sen-
de- und Empfangseinheit 101 und die Signalverar-
beitungseinheit 102 gemeinsam ein Strallenform-Be-
stimmungsmittel zum Bestimmen der Stralenform
um das Subjektfahrzeug herum und zum Bestimmen
der ermittelten StralRenform bilden.

[0014] Die Bildverarbeitungsvorrichtung 3 weist eine
Bilderfassungseinheit 103 und die Bildverarbeitungs-
einheit 104 auf. Die Bildverarbeitungsvorrichtung 3
ermittelt ein Bild vor dem Subjektfahrzeug durch die
Bilderfassungseinheit 103 und gibt das erfasste Bild
aus der Bilderfassungseinheit 103 an die Bildver-
arbeitungseinheit 104 aus, so dass die Bildverar-
beitungseinheit 104 Bildverarbeitung durchfihrt. Da-
durch ermittelt die Bildverarbeitungsvorrichtung 3 ein
Hindernis vor dem Subjektfahrzeug oder eine Spur,
die die Fahrzeugreisespur anzeigt. Die Information
zum Hindernis vor dem Subjektfahrzeug oder die
Spurinformation, die die Fahrzeugreisespur anzeigt,
die in der Bildverarbeitungseinheit 104 ermittelt wor-
den sind, wird an die Signalverarbeitungseinheit 102
gesendet.

[0015] Falls die Straflenform vor dem Subjektfahr-
zeug eine gerade Stralle ist, kombiniert die Signal-

verarbeitungseinheit 102 die Distanz zum Hindernis,
die Relativgeschwindigkeit und Position des Hinder-
nisses und das Ergebnis der Erkennung und gibt sie
als Hindernisinformationen an eine externe Vorrich-
tung aus.

[0016] Falls die StralRenform vor dem Subjektfahr-
zeug nicht eine gerade Strale ist, gibt die Signalver-
arbeitungseinheit 102 das Ergebnis der Erkennung
der Spur, welche die Spur anzeigt, in der das Sub-
jektfahrzeug fahrt, an eine externe Vorrichtung aus.

[0017] Hier wird der Betrieb in der Fahrzeugum-
gebungs-Uberwachungsvorrichtung der ersten Aus-
fuhrungsform unter Bezugnahme auf das Flussdia-
gramm von Fig. 2 beschrieben. Zuerst emittiert in
Schritt S101 (das Wort "Schritt” wird nachfolgend
weggelassen) die Sende- und Empfangseinheit 101
ein Sendesignal als eine elektromagnetische Welle,
empfangt die von einem Hindernis und einem statio-
naren Objekt (wie etwa einer Leitplanke), die vor dem
Subjektfahrzeug vorliegen, reflektierte elektromagne-
tische Welle als ein Empfangssignal und erfasst das
Empfangssignal als Radarinformationen. Gleichzeitig
erfasst die Bilderfassungseinheit 103 ein Bild vor dem
Subjektfahrzeug als Bildinformationen.

[0018] In S102 berechnet die Signalverarbeitungs-
einheit 102 die Distanz, Relativgeschwindigkeit und
Position des Fahrzeugs vor dem Subjektfahrzeug
des Hindernisses, basierend auf der in S101 er-
fassten Radarinformation. Weiterhin schatzt in S103
die Signalverarbeitungseinheit 102 die Stralenform
aus den Informationen des stationaren Objektes ab.
Hier wird bekannte StraRenform-Abschéatz-Techno-
logie auf die Abschatzung der Stral’enform ange-
wendet. Ein bekanntes Beispiel der StralRenform-Ab-
schatz-Technologie beinhaltet die in der nachfolgen-
den Patent-Publikation beschriebene Technologie.
Japanisches Patent Nr. 4637690, Titel: Stralen-
form-Erkennungsvorrichtung, Anmelder: Mitsubi-
shi Electric Corp..

[0019] Als Nachstes wird, falls in S104 festgestellt
wird, dass die in S103 abgeschatzte Strallenform
eine gerade Stralke ist, der Prozess zu S105 fort-
schreiten. Es sollte angemerkt werden, dass, falls
der Kriimmungsradius, der vorab bestimmt worden
ist, gleich oder grofRer einem vorgegebenen Wert ist
(beispielsweise R 1000 m), die Stral3e als eine gera-
de Stralie festgestellt wird, wahrend, falls der Krim-
mungsradius kleiner als ein vorgegebener Wert ist,
die Stralle als eine kurvige Stralle bestimmt wird. In
S105 bestimmt unter Verwendung der Distanz und
Positionsinformation des Hindernisses voraus, das
aus der Signalverarbeitungseinheit 102 an der Bild-
verarbeitungseinheit 104 eingegeben worden ist, die
Bildverarbeitungseinheit 104 einen Prozessbereich
(Bildverarbeitungserkennungsziel) fur dasin S101 er-
fasste Bild und erkennt die Hindernisse vor dem Sub-
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jektfahrzeug durch Erkennen eines Bildes innerhalb
des Prozessbereichs, durch Einsetzen einer Muster-
abpasstechnik oder dergleichen. Danach sendet die
Bildverarbeitungseinheit 104 das Erkennungsergeb-
nis an die Signalverarbeitungseinheit 102.

[0020] In S106 werden die Distanz, Relativge-
schwindigkeit und Positionsinformation des Fahr-
zeugs voraus, die durch die Signalverarbeitungs-
einheit 102 in S102 berechnet sind, und das Er-
kennungsergebnis des in der Bildverarbeitungsein-
heit 104 in S105 erkannten Hindernisses miteinander
kombiniert und das Ergebnis wird als Hindernisinfor-
mation aus der Signalverarbeitungseinheit 102 an ei-
ne externe Vorrichtung ausgegeben.

[0021] Als Nachstes schreitet, falls in S104 die Si-
gnalverarbeitungseinheit 102 feststellt, dass die in
S103 abgeschatzte StralRenform nicht eine gerade
Strale ist, der Prozess zu S107 fort. In S107 wird die
Spur durch Unterwerfen des in S101 erfassten Bil-
des einer Bildverarbeitung in der Bildverarbeitungs-
einheit 104 unter Verwendung einer Musterpasstech-
nik oder dergleichen erkannt. Man beachte, dass in
diesem Fall das Bildverarbeitungserkennungsziel die
Spur ist. Das Erkennungsergebnis wird an eine exter-
ne Vorrichtung Uber die Signalverarbeitungseinheit
102 ausgegeben. In S108 werden Distanz, Relativ-
geschwindigkeit und Position des Fahrzeugs voraus,
die in S102 berechnet werden, an eine externe Vor-
richtung ausgegeben.

[0022] Wie oben beschrieben, minimiert die Fahr-
zeugumgebungs-Uberwachungsvorrichtung  geman
der ersten Ausfihrungsform dieser Erfindung die Be-
lastung der Bildverarbeitung durch Bestimmen ei-
ner StralBenform, basierend auf den aus der Radar-
vorrichtung ermittelten stationaren Objektinformation
und Umschalten des Bildverarbeitungserkennungs-
zieles von einem zum anderen anhand der Stralen-
form. Als Ergebnis ist es mdglich, eine preisgiins-
tige Fahrzeugumgebungs-Uberwachungsvorrichtung
durch einfache Hardware bereitzustellen.

Zweite Ausfihrungsform

[0023] Eine zweite Ausfiihrungsform dieser Erfin-
dung wird beschrieben. Fig. 3 ist ein Blockdiagramm,
das die Konfiguration einer Fahrzeugumgebungs-
Uberwachungsvorrichtung gemaR der zweiten Aus-
fihrungsform zeigt. In Fig. 3 beziehen sich diesel-
ben Bezugszeichen wie jene in Fig. 1 auf dieselben
oder entsprechende Teile. Die Fahrzeugumgebungs-
Uberwachungsvorrichtung 1 beinhaltet eine Radar-
vorrichtung 2, eine Bildverarbeitungsvorrichtung 3,
und eine Navigationsvorrichtung, die im Fahrzeug
montiert sind. Die Radarvorrichtung 2 weist eine Sen-
de- und Empfangseinheit 101 und eine Signalver-
arbeitungseinheit 102 auf. Die Radarvorrichtung 2
emittiert ein Sendesignal als eine elektromagneti-

sche Welle aus der Sende- und Empfangseinheit 101
und empfangt die durch ein Hindernis oder ein sta-
tiondres Objekt (wie etwa eine Leitplanke), die vor
dem Subjektfahrzeug vorliegen, reflektierte elektro-
magnetische Welle als ein Empfangssignal. Basie-
rend auf dem Empfangssignal berechnet die Radar-
vorrichtung 2 in der Signalverarbeitungseinheit 102
die Distanz zum Hindernis wie auch die Relativge-
schwindigkeit und Position des Hindernisses. In der
Signalverarbeitungseinheit 102 werden die berech-
nete Distanz zu und Positionsinformation des Hinder-
nisses an eine Bildverarbeitungseinheit 104 der Bild-
verarbeitungsvorrichtung 3 gesendet.

[0024] Die Bildverarbeitungsvorrichtung 3 weist ei-
ne Bilderfassungseinheit 103 und die Bildverarbei-
tungseinheit 104 auf. Die Bildverarbeitungsvorrich-
tung 3 erfasst ein Bild vor dem Subjektfahrzeug durch
die Bilderfassungseinheit 103, gibt das Bild an der
Bildverarbeitungseinheit 104 ein und fihrt eine Bild-
verarbeitung durch die Bildverarbeitungseinheit 104
durch. Dadurch erkennt die Bildverarbeitungsvorrich-
tung 3 ein Hindernis vor dem Subjektfahrzeug oder
eine Spur, die die Fahrzeugreisespur anzeigt. Die In-
formation zum Hindernis vor dem Subjektfahrzeug
oder die Spurinformation, welche die Subjektfahr-
zeugfahrspur anzeigt, die in der Bildverarbeitungs-
einheit 104 erkannt worden sind, wird an die Signal-
verarbeitungseinheit 102 gesendet.

[0025] Eine Navigationsvorrichtung 4 weist eine
GPS-Antenneneinheit 105, eine Stralenkartenein-
heit 106 und eine Orientierungsdetektionseinheit 107
auf. Die Navigationsvorrichtung 4 empfangt eine
Funkwelle von einem bekannten kiinstlichen Satelli-
ten durch die GPS-Antenneneinheit 105 und detek-
tiert die Position des Subjektfahrzeugs in der Stra-
Renkarteneinheit 106, basierend auf dem Empfangs-
signal. Die Orientierungsdetektionseinheit 107 de-
tektiert die Orientierung des Subjektfahrzeugs. Aus
der Position und Orientierung des Subjektfahrzeuges
wird in der Strallenkarteneinheit 106 festgestellt, ob
die Strallenform vor dem Subjektfahrzeug eine ge-
rade StralRe ist oder nicht. Das Bestimmungsergeb-
nis der StralRenform wird an der Bildverarbeitungs-
einheit 104 eingegeben. Es sollte angemerkt werden,
dass in der zweiten Ausfuhrungsform die GPS-Anten-
neneinheit 105, die Strallenkarteneinheit 106 und die
Orientierungsdetektionseinheit 107, welche die Navi-
gationsvorrichtung 4 bilden, zusammen ein Strallen-
form-Bestimmungsmittel zum Erfassen der StralRen-
form um das Subjektfahrzeug herum und Bestimmen
der erfassten StralRenform bilden.

[0026] Falls die Strallenform vor dem Subjektfahr-
zeug eine gerade Stralde ist, kombiniert die Signalver-
arbeitungseinheit 102 die Distanz zum Hindernis, Re-
lativgeschwindigkeit und Position des Hindernisses
und das erkannte Ergebnis und gibt sie als Hinder-
nisinformation an eine externe Vorrichtung aus. Falls
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die Straflenform vor dem Subjektfahrzeug nicht eine
gerade Strale ist, gibt die Signalverarbeitungseinheit
102 das erkannte Ergebnis der Spur, das die Spur
anzeigt, in der das Subjektfahrzeug fahrt, an eine ex-
terne Vorrichtung aus.

[0027] Hier wird der Betrieb in der Fahrzeugumge-
bungs-Uberwachungsvorrichtung gemaR der zweiten
Ausfuhrungsform unter Bezugnahme auf das Fluss-
diagramm von Fig. 4 beschrieben. Zuerst emittiert in
Schritt S101 die Sende- und Empfangseinheit 101
ein Sendesignal als eine elektromagnetische Welle,
empfangt die von einem Hindernis und einem statio-
naren Objekt (wie etwa einer Leitplanke), die vor dem
Subjektfahrzeug vorkommen, reflektierte elektroma-
gnetische Welle als ein Empfangssignal und erfasst
das Empfangssignal als Radarinformation. Gleichzei-
tig erfasst die Bilderfassungseinheit 103 ein Bild vor
dem Subjektfahrzeug als Bildinformation.

[0028] In S102 berechnet die Signalverarbeitungs-
einheit 102 die Distanz, Relativgeschwindigkeit und
Position des Hindernisses vor dem Subjektfahrzeug,
basierend auf der in S101 erfassten Radarinformati-
on. Als Nachstes wird in S109 die Positionsinformati-
on des Subjektfahrzeugs aus der GPS-Antennenein-
heit 105 detektiert und wird die Orientierungsinforma-
tion des Subjektfahrzeugs durch die Orientierungs-
detektionseinheit 107 detektiert. Die Information zur
Strallenform vor dem Subjektfahrzeug wird aus der
Strallenkarteneinheit 106 erfasst, basierend auf der
Orientierungs- und Positionsinformation.

[0029] In S104, falls festgestellt wird, dass die Stra-
Renform eine gerade Stralle ist, in S109, schreitet
der Prozess zu S105 fort. In S105 bestimmt unter
Verwendung von Distanz und Positionsinformationen
des Fahrzeugs voraus, die aus der Signalverarbei-
tungseinheit 102 an der Bildverarbeitungseinheit 104
eingegeben worden sind, die Bildverarbeitungsein-
heit 104 einen Prozessbereich (Bildverarbeitungser-
kennungsziel) fiir das in S101 erfasste Bild und er-
kennt das Hindernis vor dem Subjektfahrzeug durch
Erkennen eines Bildes innerhalb des Prozessberei-
ches unter Verwendung einer Musterabpasstechnik
oder dergleichen. Danach sendet die Bildverarbei-
tungseinheit 104 das erkannte Ergebnis an die Si-
gnalverarbeitungseinheit 102. In S106 werden die
Distanz, Relativgeschwindigkeit und Positionsinfor-
mation des Fahrzeugs voraus, die durch die Signal-
verarbeitungseinheit 102 in S102 berechnet worden
sind, und das erkannte Ergebnis des Hindernisses,
das durch die Bildverarbeitungseinheit 104 in S105
ermittelt worden ist, miteinander kombiniert und das
Ergebnis wird als Hindernisinformation aus der Si-
gnalverarbeitungseinheit 102 an eine externe Vor-
richtung ausgegeben.

[0030] In S104, falls in S109 festgestellt wird, dass
die StralRenform nicht eine gerade Stral3e ist, schrei-

tet der Prozess zu S107 fort. In S107 wird die Spur
durch Unterwerfen des in S101 erfassten Bildes ei-
ner Bildverarbeitung in der Bildverarbeitungseinheit
104 unter Verwendung einer Musterabpasstechnik
oder dergleichen unterworfen. Man beachte, dass in
diesem Fall das Bildverarbeitungserkennungsziel die
Spur ist. Das Erkennungsergebnis wird an eine exter-
ne Vorrichtung uber die Signalverarbeitungseinheit
102 ausgegeben. In S108 werden Distanz, Relativge-
schwindigkeit und Position des Hindernisses voraus,
die in S102 berechnet worden sind, an eine externe
Vorrichtung ausgegeben.

[0031] Wie oben beschrieben, minimiert die Fahr-
zeugumgebungs-Uberwachungsvorrichtung geman
der zweiten Ausfuhrungsform dieser Erfindung die
Belastung der Bildverarbeitung durch Bestimmen ei-
ner StralRenform, basierend auf den aus der Navi-
gationsvorrichtung erfassten Informationen und Um-
schalten des Bildverarbeitungserkennungsziels von
einem zum anderen anhand der Straf3enform. Als Er-
gebnis ist es mdglich, eine preisglnstige Fahrzeug-
umgebungs-Uberwachungsvorrichtung durch kleine
Hardware bereitzustellen.

[0032] Verschiedene Modifikationen und Anderun-
gen dieser Erfindung werden Fachleuten auf dem Ge-
biet ersichtlich werden, ohne vom Schutzumfang und
Geist dieser Erfindung abzuweichen, und es versteht
sich, dass diese Erfindung nicht auf die hier darge-
stellten illustrativen Ausflihrungsformen beschrankt
ist.

Patentanspriiche

1. Fahrzeugumgebungs-Uberwachungsvorrich-
tung, an einem Fahrzeug montierbar und umfassend:
ein StralRenform-Bestimmungsmittel, das dafir konfi-
guriert ist, eine Stralenform um das Subjektfahrzeug
herum zu ermitteln und die ermittelte Straflenform
festzulegen;
eine Bilderfassungseinheit (103), die dafiir konfigu-
riert ist, ein Bild um das Subjekifahrzeug herum zu
erfassen, und
eine Bildverarbeitungseinheit (104), die daflr konfi-
guriert ist, das erfasste Bild zu bearbeiten und eine
Spur und ein Hindernis auf der Stral3e zu erkennen,
wobei:
ein Bildverarbeitungserkennungsziel in der Bildverar-
beitungseinheit (104) von einem zum anderen umge-
schaltet wird, anhand der durch das StralRenform-Be-
stimmungsmittel festgestellten Stralenform;
wobei, falls das Stralenform-Bestimmungsmittel ei-
ne StralRenform als eine gerade Stralle feststellt, die
Bildverarbeitungseinheit (104) das Hindernis als das
Erkennungsziel einstellt; und
wobei, falls das Stralenform-Bestimmungsmittel ei-
ne Straltenform als eine gekriimmte Strale feststellt,
die Bildverarbeitungseinheit (104) die Spur als das
Erkennungsziel einstellt.
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2. Fahrzeugumgebungs-Uberwachungsvorrich-
tung gemaly Anspruch 1, wobei das Stralenform-
Bestimmungsmittel eine Radarvorrichtung (2) mit ei-
ner Sende- und Empfangseinheit (101) und einer Si-
gnalverarbeitungseinheit (102) umfasst, die konfigu-
riert sind, ein durch die Sende- und Empfangseinheit
(101) erfasstes Empfangssignal zu verarbeiten, und
die Signalverarbeitungseinheit (102) konfiguriert ist,
die StralRenform aus Informationen eines stationaren
Objektes zu bestimmen, das durch die Sende- und
Empfangseinheit (101) erfasst ist.

3. Fahrzeugumgebungs-Uberwachungsvorrich-
tung gemal einem der Anspriiche 1 und 2, wo-
bei das Stralenform-Bestimmungsmittel eine Navi-
gationsvorrichtung (4) mit einer GPS-Antennenein-
heit (105), einer Stral3enkarteneinheit (106) und einer
Orientierungsdetektionseinheit (107) umfasst und die
StralRenform durch die Strallenkarteneinheit (106)
aus einer Position des Subjektfahrzeugs, die aus der
GPS-Antenneneinheit (105) und der Stral3enkarten-
einheit (106) erfasst ist, und einer Orientierung des
Subjektfahrzeugs, die aus der Orientierungsdetekti-
onseinheit (107) detektiert wird, bestimmt wird.

Es folgen 4 Seiten Zeichnungen
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FIG.4
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