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(57) Zusammenfassung: Die Erfindung betrifft ein Kamera-
system (2) für ein Fahrzeug. Das Kamerasystem (2) umfasst
eine Kamera (3) und eine Bildauswerteeinheit (4), wobei die
Kamera (3) dazu eingerichtet ist, in einem Innenraum (6) des
Fahrzeugs hinter einer Scheibe (7) des Fahrzeugs angeord-
net zu sein, sodass die Kamera (3) durch die Scheibe (7) ei-
ne Bildfolge mit mehreren Außenaufnahmen einer äußeren
Umgebung (8) des Fahrzeugs aufnehmen kann. Weiterhin
ist die Bildauswerteeinheit (4) dazu eingerichtet, statische
Bildanteile in den Außenaufnahmen zu erkennen und die er-
kannten statischen Bildanteile aus den Außenaufnahmen zu
extrahieren, wobei die statischen Bildanteile durch Spiege-
lungen in die Außenaufnahmen projiziert sind.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Kamerasystem für
ein Fahrzeug sowie ein Verfahren zur Unterdrückung
eines Spiegelbilds.

[0002] Kamerasysteme für Fahrzeuge sind bekannt.
Insbesondere sind Kamerasysteme bekannt, bei de-
nen eine Frontkamera zur Erkennung verschiedens-
ter Objekte in einem äußeren Umfeld des Fahrzeugs
zum Einsatz kommt. Die Kamera ist dabei in der Re-
gel hinter einer Windschutzscheibe des Fahrzeugs
angeordnet und blickt in Fahrtrichtung durch die-
se hindurch. Dabei können auf der Innenseite der
Windschutzscheibe störende Spiegelungen entste-
hen, z.B. durch Gegenstände auf einem Armaturen-
brett in einem Innenraum des Fahrzeugs.

[0003] Zur Unterdrückung dieser Spiegelungen auf
der Windschutzscheibe können Polarisationsfilter
eingesetzt werden. Weiterhin können Streulichtblen-
den oder Trichter eingesetzt werden, welche den
Raum zwischen der Frontkamera und der Wind-
schutzscheibe abschließen. Derartige Streulichtblen-
den können bei erweiterten Kameraöffnungswinkeln
so groß werden, dass die Streulichtblenden den Fah-
rer des Fahrzeugs in seiner Sichtfreiheit stören. Des
Weiteren können Streulichtblenden, sofern Sonnen-
licht auf sie fällt, ein unerwünschtes Hintergrundsi-
gnal erzeugen, welches insgesamt das Nutzsignal
anhebt und zu erkennende Strukturen verwischt. Da-
bei sinkt wegen der nichtlinearen Kennlinie der hoch-
dynamischen Imager der Kontrast der zu erkennen-
den Strukturen überproportional ab.

[0004] Es ist die Aufgabe der vorliegenden Erfin-
dung, ein Kamerasystem und ein Verfahren der ein-
gangs genannten Art bereitzustellen, welche eine
effektive Unterdrückung von Scheibenspiegelungen
ermöglichen, wobei das Sichtfeld des Fahrers des
Fahrzeugs weniger beeinträchtigt wird.

[0005] Die Aufgabe wird gelöst durch die Gegen-
stände der unabhängigen Patentansprüche. Vorteil-
hafte Ausführungsformen sind Gegenstand der ab-
hängigen Ansprüche, der folgenden Beschreibung
sowie der Figuren.

[0006] Gemäß einem ersten Aspekt der Erfindung
wird ein Kamerasystem für ein Fahrzeug bereitge-
stellt. Bei dem Fahrzeug handelt es sich beispiels-
weise um ein Kraftfahrzeug, wie Auto, Bus oder Last-
kraftwagen. Das Kamerasystem umfasst eine Kame-
ra und eine Bildauswerteeinheit. Die Kamera ist dazu
eingerichtet, in einem Innenraum des Fahrzeugs hin-
ter einer Scheibe des Fahrzeugs angeordnet zu sein,
sodass die Kamera durch die Scheibe eine Bildfolge
mit mehreren Außenaufnahmen einer äußeren Um-
gebung des Fahrzeugs aufnehmen kann. Die Bild-
auswerteeinheit ist dazu eingerichtet, statische Bild-

anteile, die durch Spiegelungen in die Außenaufnah-
men projiziert sind, in den Außenaufnahmen der Bild-
folge zu erkennen und die erkannten statischen Bild-
anteile aus den Außenaufnahmen der Bildfolge zu ex-
trahieren.

[0007] Die Erfindung macht sich zu Nutze, dass un-
erwünschte störende Spiegelbilder zu einem Großteil
statisch sind, wohingegen das erwünschte Nutzbild
während der Fahrt des Fahrzeugs eine bewegte Sze-
ne abbildet. Das Extrahieren der statischen Bildan-
teile kann durch Methoden der Bildverarbeitung um-
gesetzt werden und ermöglicht eine subtraktive Ent-
fernung des Störbilds. Auf den Einsatz einer Streu-
lichtblende kann unter Umständen verzichtet werden,
zumindest kann eine Streulichtblende jedoch beson-
ders klein dimensioniert werden, da durch das Extra-
hieren bereits besonders effektiv störende Bildanteile
eliminiert worden sind.

[0008] Das Erkennen der statischen Bildanteile in
den Außenaufnahmen der Bildfolge kann mit ver-
schiedenen Methoden der Bildverarbeitung erfolgen.
Im Folgenden werden in diesem Zusammenhang be-
sonders geeignete Methoden der Bildverarbeitung
beschrieben.

[0009] So kann gemäß einer Ausführungsform die
Bildauswerteeinheit dazu eingerichtet sein, die stati-
schen Bildanteile in den Außenaufnahmen der Bild-
folge durch eine zeitliche Mittelwertbildung der Au-
ßenaufnahmen der Bildfolge zu erkennen. Dabei lö-
schen sich veränderliche Bildanteile aus, während
die statischen Bildanteile erhalten bleiben.

[0010] Weiterhin kann die Bildauswerteeinheit dazu
eingerichtet sein, die statischen Bildanteile in den Au-
ßenaufnahmen der Bildfolge durch Bestimmen eines
optischen Flusses innerhalb der Außenaufnahmen
der Bildfolge zu erkennen.

[0011] Gemäß einer weiteren Ausführungsform ist
die Bildauswerteeinheit dazu eingerichtet, die stati-
schen Bildanteile in den Außenaufnahmen der Bild-
folge basierend auf vorbekannten Strukturen (z.B.
Spiegelungen eines innerhalb des Innenraums des
Fahrzeugs angeordneten Armaturenbretts oder Spie-
gelungen von auf dem Armaturenbrett befindlichen
Gegenständen) zu erkennen, wobei die vorbekann-
ten Strukturen in einer Bilddatei abgelegt sind, auf
welche die Kamera zugreifen kann. Beispielsweise
kann die Bilddatei auf einer Speichereinheit innerhalb
der Kamera abgelegt sein. Alternativ kann die Bildda-
tei auch auf einer externen Speichereinheit abgelegt
sein, auf welche die Kamera zugreifen kann.

[0012] Das der Erfindung zu Grunde liegende, oben
genannte Problem kann gemäß einem zweiten As-
pekt der Erfindung alternativ durch ein Kamerasys-
tem für ein Fahrzeug gelöst werden, wobei das Ka-
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merasystem eine erste Kamera, eine Bildauswerte-
einheit, eine zweite Kamera und eine Prozessorein-
heit umfasst. Die Erste Kamera ist dazu eingerich-
tet, in einem Innenraum des Fahrzeugs hinter einer
Scheibe des Fahrzeugs angeordnet zu sein, sodass
die erste Kamera durch die Scheibe eine Bildfolge
mit mehreren Außenaufnahmen einer äußeren Um-
gebung des Fahrzeugs aufnehmen kann. Die zweite
Kamera dazu ist eingerichtet, in dem Innenraum des
Fahrzeugs angeordnet zu sein, sodass die zweite Ka-
mera eine Bildfolge mit mehreren Innenaufnahmen
eines in dem Innenraum des Fahrzeugs angeordne-
ten Armaturenbretts aufnehmen kann. Weiterhin ist
die Prozessoreinheit dazu eingerichtet, die Innenauf-
nahmen an die Außenaufnahmen anzugleichen und
die Bildauswerteeinheit ist dazu eingerichtet, Bildan-
teile in den Außenaufnahmen, welche durch Spiege-
lung des Armaturenbretts oder von auf dem Arma-
turenbrett befindlichen Gegenständen an der Schei-
be entstehen, aus den Außenaufnahmen zu extrahie-
ren. Dabei können die Bildauswerteeinheit und die
Prozessoreinheit auch zusammenfallen, d.h. es kann
sich um eine einzige Einheit handeln, welche die ge-
nannten Funktionen ausführen kann.

[0013] Gemäß einem dritten Aspekt der Erfindung
wird ein Verfahren zur Unterdrückung eines Spiegel-
bilds bereitgestellt, wobei eine Kamera in einem In-
nenraum eines Fahrzeugs hinter einer Scheibe des
Fahrzeugs angeordnet ist und durch die Scheibe ei-
ne Bildfolge mit mehreren Außenaufnahmen einer
äußeren Umgebung des Fahrzeugs aufnimmt. Das
Verfahren umfasst ein Erkennen statischer Bildantei-
le in den Außenaufnahmen der Bildfolge mittels ei-
ner Bildauswerteeinheit der Kamera, wobei die stati-
schen Bildanteile durch Spiegelungen in die Außen-
aufnahmen projiziert sind, und ein Extrahieren der
erkannten statischen Bildanteile aus den Außenauf-
nahmen der Bildfolge mittels der Bildauswerteeinheit.

[0014] Gemäß einer Ausführungsform erfolgt das
Erkennen der statischen Bildanteile in den Außenauf-
nahmen der Bildfolge durch zeitliches Mittelwertbil-
den der Außenaufnahmen der Bildfolge mittels der
Bildauswerteeinheit.

[0015] Weiterhin kann das Erkennen der statischen
Bildanteile in den Außenaufnahmen der Bildfolge
durch Bestimmen eines optischen Flusses innerhalb
der Außenaufnahmen der Bildfolge mittels der Bild-
auswerteeinheit erfolgen.

[0016] Gemäß einer weiteren Ausführungsform er-
folgt das Erkennen der statischen Bildanteile in den
Außenaufnahmen der Bildfolge basierend auf vorbe-
kannten Strukturen mittels der Bildauswerteeinheit,
wobei die vorbekannten Strukturen in einer Bildda-
tei abgelegt sind, auf welche die Kamera zugreifen
kann. Insbesondere können die vorbekannten Struk-

turen durch maschinelle Lernverfahren ermittelt wer-
den.

[0017] Gemäß einem vierten Aspekt der Erfindung
wird ein alternatives Verfahren zur Unterdrückung ei-
nes Spiegelbilds bereitgestellt. Dabei nimmt eine ers-
te Kamera, welche in einem Innenraum eines Fahr-
zeugs hinter einer Scheibe des Fahrzeugs angeord-
net ist, durch die Scheibe eine Bildfolge mit mehre-
ren Außenaufnahmen einer äußeren Umgebung des
Fahrzeugs auf. Weiterhin nimmt eine zweite Kamera,
welche in dem Innenraum des Fahrzeugs angeordnet
ist, eine Bildfolge mit mehreren Innenaufnahmen ei-
nes in dem Innenraum des Fahrzeugs angeordneten
Armaturenbretts auf. Das Verfahren umfasst ein An-
gleichen der Innenaufnahmen an die Außenaufnah-
men mittels einer Prozessoreinheit und ein Extrahie-
ren von Bildanteilen in den Außenaufnahmen, wel-
che durch Spiegelung des Armaturenbretts oder von
auf dem Armaturenbrett befindlichen Gegenständen
an der Scheibe entstehen, aus den Außenaufnahmen
mittels einer Bildauswerteeinheit.

[0018] Im Folgenden werden Ausführungsbeispiele
der Erfindung anhand der schematischen Zeichnung
näher erläutert. Hierbei zeigt

Fig. 1 eine Seitenansicht eines Fahrzeugs mit
einem Ausführungsbeispiel eines erfindungsge-
mäßen Kamerasystems,

Fig. 2 eine detailliertere Seitenansicht des Ka-
merasystems nach Fig. 1,

Fig. 3 eine Seitenansicht eines weiteren Ausfüh-
rungsbeispiels eines erfindungsgemäßen Ka-
merasystems für das Fahrzeug nach Fig. 1,

Fig. 4 eine Aufnahme einer Bildfolge, welche
durch eine Kamera des Kamerasystems nach
Fig. 1 gemacht worden ist,

Fig. 5 die Aufnahme nach Fig. 4, wobei lediglich
statische Bildanteile der Aufnahme nach Fig. 4
dargestellt sind,

Fig. 6 die Aufnahme nach Fig. 4, wobei lediglich
bewegte Bildanteile der Aufnahme nach Fig. 4
dargestellt sind,

Fig. 7 ein Verfahrensschema, welches ein Aus-
führungsbeispiel eines erfindungsgemäßen Ver-
fahrens zur Unterdrückung eines Spiegelbilds
veranschaulicht, und

Fig. 8 ein weiteres Verfahrensschema, welches
ein weiteres Ausführungsbeispiel eines erfin-
dungsgemäßen Verfahrens zur Unterdrückung
eines Spiegelbilds veranschaulicht.

[0019] Fig. 1 zeigt ein Fahrzeug 1, in dem gezeig-
ten Ausführungsbeispiel ein Automobil. Das Fahr-
zeug 1 umfasst ein Kamerasystem 2, welches wie-
derum eine Kamera 3 und eine Bildauswerteeinheit 4
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aufweist. Außerdem kann das Kamerasystem 2, wie
durch Fig. 1 gezeigt, eine Prozessoreinheit 5 umfas-
sen. Die Bildauswerteeinheit 4 und die Prozessorein-
heit 5 können auch in einer gemeinsamen Einheit zu-
sammengefasst sein.

[0020] Wie insbesondere aus Fig. 2 ersichtlich, kann
die Kamera 3 in einem Innenraum 6 des Fahrzeugs
1 angeordnet sein, und zwar insbesondere in einem
Bereich hinter einer Windschutzscheibe 7 des Fahr-
zeugs 1. Mittels der Kamera 3 kann in einem Ver-
fahrensschritt 10 (vgl. Fig. 7) durch die Windschutz-
scheibe 7 eine Bildfolge von einer äußeren Umge-
bung 8 des Fahrzeugs 1 aufgenommen werden, wo-
bei die Bildfolge mehrere Außenaufnahmen (Fig. 4)
umfasst, und wobei die Außenaufnahmen zeitlich
aufeinanderfolgend gemacht werden. Ein möglicher
Erfassungsbereich der Kamera 3 ist in Fig. 2 durch
gestrichelte Linien verdeutlicht.

[0021] Während die Außenaufnahmen mittels der
Kamera 3 gemacht werden, kann es vorkommen,
dass auf einer Innenseite 9 der Windschutzscheibe 7
ein störendes und daher unerwünschtes Spiegelbild
10 entsteht. In dem gezeigten Ausführungsbeispiel
entsteht das Spiegelbild 10 durch eine Reflektion ei-
nes Gegenstands 11 auf der Innenseite 9 der Wind-
schutzscheibe 7, wobei sich der Gegenstand 11 auf
einem Armaturenbrett 12 befindet, welches in dem In-
nenraum 6 des Fahrzeugs 1 angeordnet ist. Bei dem
Gegenstand 11 kann es sich beispielsweise um eine
(insbesondere helle) Zeitschrift, einen Behälter oder
Ähnliches handeln. Weiterhin kann das Spiegelbild
10 auch durch eine Reflektion des Armaturenbretts
12 auf der Innenseite 9 der Windschutzscheibe 7 al-
lein entstehen, ohne dass sich auf dem Armaturen-
brett 12 ein Gegenstand 11 befinden muss.

[0022] Das störende Spiegelbild 10 ist in den Außen-
aufnahmen statisch, wohingegen ein Nutzbild wäh-
rend der Fahrt des Fahrzeugs 1 eine bewegte Sze-
ne abbildet. Unter dem „Nutzbild“ kann dabei ein Bild-
bereich der Außenaufnahme 13 verstanden werden,
wobei dieser Bildbereich nicht das störende Spiegel-
bild 10 beinhaltet. Bezugnehmend auf Fig. 4 zeigt
die Außenaufnahme 13 das Spiegelbild 10, welches
aufgrund einer Reflektion des Gegenstands 11 auf
der Innenseite 9 der Windschutzscheibe 7 entsteht
(Fig. 2).

[0023] Das Spiegelbild 10 ist in der durch Fig. 4
gezeigten Außenaufnahme 13 und auch in anderen
(nicht gezeigten) Außenaufnahmen der Bildfolge sta-
tisch. Weiterhin zeigt die durch Fig. 4 dargestellte Au-
ßenaufnahme 13 eine Straße 14, auf welcher sich
das Fahrzeug 1 vorwärts bewegt, wobei mittels der
Kamera 3 ein Vorausbereich des Fahrzeugs 1 in den
einzelnen Außenaufnahmen 13 aufgenommen wird.
An seitlichen Rändern 15 der Straße 14 befinden sich
Leitpfosten 16, welche sich bei einer Vorausbewe-

gung des Fahrzeugs 1 auf das Fahrzeug 1 zu bewe-
gen, was in Fig. 4 durch Hilfspfeile verdeutlicht ist,
welche sich jedoch nicht in den Außenaufnahmen 13
befinden.

[0024] Mittels der Bildauswerteeinheit 4 der Kamera
3 kann in einem Verfahrensschritt 20 das störende
Spiegelbild 10 als ein statisches Objekt innerhalb der
Außenaufnahmen 13 erkannt werden. Entsprechen-
de Bildanteile 17 in den Außenaufnahmen 13 erkennt
die Bildauswerteeinheit 4 dabei als statische Bildan-
teile 17. Das Erkennen der statischen Bildanteile 17
in den Außenaufnahmen 13 kann dabei beispielswei-
se durch zeitliche Mittelwertbildung erfolgen, durch
Bestimmen eines optischen Flusses innerhalb der
Außenaufnahmen 13 und/oder basierend auf vorbe-
kannten Strukturen (z.B. das Armaturenbrett 12 oder
der Gegenstand 11), welche in einer Bilddatei abge-
legt sind, auf welche die Bildauswerteeinheit 4 der
Kamera 3 zugreifen kann. Mittels der Bildauswerte-
einheit 4 können die erkannten statischen Bildantei-
le 17 in den Außenaufnahmen 13 in einem nachfol-
genden Verfahrensschritt 30 subtraktiv entfernt wer-
den (vgl. Fig. 7 und die erste modifizierte Außenauf-
nahme 13' in Fig. 5), was durch die Bildauswerteein-
heit 4 mittels Methoden der Bildverarbeitung erfolgen
kann. Durch die subtraktive Entfernung entsteht ei-
ne zweite modifizierte Außenaufnahme 13" (Fig. 6),
welche beispielsweise in einem weiteren Verfahrens-
schritt 40 auf einem Anzeigegerät (nicht gezeigt) in-
nerhalb des Innenraums 6 des Fahrzeugs 1 ange-
zeigt werden kann. Die zweite modifizierte Außenauf-
nahme 13" enthält das störende Spiegelbild 10 nicht
mehr.

[0025] Fig. 3 zeigt eine alternative Konfiguration ei-
nes Ausführungsbeispiels eines erfindungsgemäßen
Kamerasystems 2', welches beispielsweise in dem
Fahrzeug 1 nach Fig. 1 zum Einsatz kommen kann.
Das Kamerasystem 2' nach Fig. 3 umfasst eine erste
Kamera 3.1 mit einer ersten Bildauswerteeinheit 4.1,
eine zweite Kamera 3.2 und eine Prozessoreinheit
5. Die zweite Kamera 3.2 kann eine zweite Bildaus-
werteeinheit 4.2 umfassen. In dem gezeigten Ausfüh-
rungsbeispiel ist die Prozessoreinheit 5 in der ersten
Kamera 3.1 angeordnet. Alternativ kann die Prozes-
soreinheit 5 jedoch auch außerhalb der ersten Kame-
ra 3.1, z.B. innerhalb der zweiten Kamera 3.2 ange-
ordnet sein.

[0026] Die erste Kamera 3.1 kann in dem Innenraum
6 des Fahrzeugs 1 angeordnet sein, und zwar ins-
besondere in dem Bereich hinter der Windschutz-
scheibe 7 des Fahrzeugs 1. Mittels der ersten Ka-
mera 3.1 kann in einem Verfahrensschritt 100a (vgl.
Fig. 8) durch die Windschutzscheibe 7 eine Bildfol-
ge von einer äußeren Umgebung 8 des Fahrzeugs
1 aufgenommen werden, wobei die Bildfolge meh-
rere Außenaufnahmen (Fig. 4) umfasst, und wobei
die Außenaufnahmen zeitlich aufeinanderfolgend ge-
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macht werden. Ein möglicher Erfassungsbereich der
ersten Kamera 3.1 ist in Fig. 3 mit gestrichelten Li-
nien verdeutlicht. Wie im Zusammenhang mit dem
Ausführungsbeispiel nach Fig. 2 beschrieben, kann
während die Außenaufnahmen 13 gemacht werden,
ein störende Spiegelbild 10 auf der Innenseite 9 der
Windscheibe 7 entstehen.

[0027] Um das störende Spiegelbild 10 aus den Au-
ßenaufnahmen 13 zu entfernen, kann in einem Ver-
fahrensschritt 100b mittels der zweiten Kamera 3.2
eine Bildfolge mit mehreren Innenaufnahmen (nicht
gezeigt) aufgenommen werden, wobei die Innenauf-
nahmen eine Abbildung des in dem Innenraum 6 des
Fahrzeugs 1 angeordneten Armaturenbretts 12 be-
inhalten. Sofern sich ein Gegenstand 11 auf dem Ar-
maturenbrett 12 befindet, wird dieser ebenfalls von
der zweiten Kamera 3.2 erfasst. Die zweite Kamera
3.2 ist innerhalb des Innenraums 6 des Fahrzeugs 1
entsprechend angeordnet, um das Armaturenbrett 12
bzw. einen auf dem Armaturenbrett 12 befindlichen
Gegenstand 11 zu erfassen. Ein möglicher Erfas-
sungsbereich der zweiten Kamera ist in Fig. 3 durch
gestrichelte Linien verdeutlicht. Die Verfahrensschrit-
te 100a und 100b können insbesondere zeitgleich
durchgeführt werden.

[0028] Mittels der Prozessoreinheit 5 können in ei-
nem weiteren Verfahrensschritt 200 mittels der Pro-
zessoreinheit 5 die Innenaufnahmen der zweiten Ka-
mera 3.2 an die Außenaufnahmen der ersten Kame-
ra 3.1 angeglichen werden. Mittels der ersten Bild-
auswerteeinheit 4.1 der ersten Kamera 3.1 und/oder
mittels der zweiten Bildauswerteeinheit 4.2 der zwei-
ten Kamera 3.2 können in einem weiteren Verfah-
rensschritt 300 Bildanteile aus den Außenaufnahmen
13 extrahiert werden, sodass eine modifizierte Au-
ßenaufnahmen 13" - wie durch Fig. 6 gezeigt - ent-
steht. Dabei können insbesondere diejenigen Bild-
anteile extrahiert werden, welche durch eine Spie-
gelung des Armaturenbretts 12 entstehen, oder wel-
che durch Gegenstände 11 entstehen, welche sich
auf dem Armaturenbrett befinden (vgl. die modifizier-
te Außenaufnahmen 13' in Fig. 5). Weiterhin kann die
modifizierte Außenaufnahmen 13” nach Fig. 6 in ei-
nem weiteren Verfahrensschritt 400 auf einem Anzei-
gegerät (nicht gezeigt) innerhalb des Innenraums 6
des Fahrzeugs 1 angezeigt werden.

Patentansprüche

1.  Kamerasystem (2) für ein Fahrzeug (1), das Ka-
merasystem (2) umfassend eine Kamera (3) und eine
Bildauswerteeinheit (4), wobei
- die Kamera (3) dazu eingerichtet ist, in einem In-
nenraum (6) des Fahrzeugs (1) hinter einer Scheibe
(7) des Fahrzeugs (1) angeordnet zu sein, sodass die
Kamera (3) durch die Scheibe (7) eine Bildfolge mit
mehreren Außenaufnahmen (13) einer äußeren Um-
gebung (8) des Fahrzeugs (1) aufnehmen kann, und

- die Bildauswerteeinheit (4) dazu eingerichtet ist, sta-
tische Bildanteile, die durch Spiegelungen in die Au-
ßenaufnahmen (13) projiziert sind, (17) in den Außen-
aufnahmen (13) der Bildfolge zu erkennen und die er-
kannten statischen Bildanteile (17) aus den Außen-
aufnahmen (13) der Bildfolge zu extrahieren.

2.  Kamerasystem (2) nach Anspruch 1, wobei die
Bildauswerteeinheit (4) dazu eingerichtet ist, die sta-
tischen Bildanteile (17) in den Außenaufnahmen (13)
der Bildfolge durch eine zeitliche Mittelwertbildung
der Außenaufnahmen (13) der Bildfolge zu erkennen.

3.  Kamerasystem (2) nach Anspruch 1 oder 2, wo-
bei die Bildauswerteeinheit (4) dazu eingerichtet ist,
die statischen Bildanteile (17) in den Außenaufnah-
men (13) der Bildfolge durch Bestimmen eines opti-
schen Flusses innerhalb der Außenaufnahmen (13)
der Bildfolge zu erkennen.

4.  Kamerasystem (2) nach einem der vorstehen-
den Ansprüche, wobei die Bildauswerteeinheit (4.1,
4.2) dazu eingerichtet ist, die statischen Bildanteile
(17) in den Außenaufnahmen (13) der Bildfolge ba-
sierend auf vorbekannten Strukturen (11, 12) zu er-
kennen, wobei die vorbekannten Strukturen (11, 12)
in einer Bilddatei abgelegt sind, auf welche die Ka-
mera (3) zugreifen kann.

5.  Kamerasystem (2') für ein Fahrzeug (1), das Ka-
merasystem (2') umfassend eine erste Kamera (3.1),
eine Bildauswerteeinheit (4.1), eine zweite Kamera
(3.2) und eine Prozessoreinheit (5), wobei
- die erste Kamera (3.1) dazu eingerichtet ist, in ei-
nem Innenraum (6) des Fahrzeugs (1) hinter einer
Scheibe (7) des Fahrzeugs (1) angeordnet zu sein,
sodass die erste Kamera (3.1) durch die Scheibe (7)
eine Bildfolge mit mehreren Außenaufnahmen (13)
einer äußeren Umgebung (8) des Fahrzeugs (1) auf-
nehmen kann,
- die zweite Kamera (3.2) dazu eingerichtet ist, in dem
Innenraum (6) des Fahrzeugs (1) angeordnet zu sein,
sodass die zweite Kamera (3.2) eine Bildfolge mit
mehreren Innenaufnahmen eines in dem Innenraum
(7) des Fahrzeugs (1) angeordneten Armaturenbretts
(12) aufnehmen kann, und
- die Prozessoreinheit (5) dazu eingerichtet ist, die In-
nenaufnahmen an die Außenaufnahmen (13) anzu-
gleichen und
- die Bildauswerteeinheit (4.1, 4.2) dazu eingerich-
tet ist, Bildanteile in den Außenaufnahmen (13), wel-
che durch Spiegelung des Armaturenbretts (12) oder
von auf dem Armaturenbrett (12) befindlichen Gegen-
ständen (11) an der Scheibe (7) entstehen, aus den
Außenaufnahmen (13) zu extrahieren.

6.  Verfahren zur Unterdrückung eines Spiegelbilds
(10), wobei eine Kamera (3) in einem Innenraum
(6) eines Fahrzeugs (1) hinter einer Scheibe (7) des
Fahrzeugs (1) angeordnet ist und durch die Schei-
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be (7) eine Bildfolge mit mehreren Außenaufnahmen
(13) einer äußeren Umgebung (8) des Fahrzeugs (1)
aufnimmt, das Verfahren umfassend:
- Erkennen statischer Bildanteile (17) in den Außen-
aufnahmen (13) der Bildfolge mittels einer Bildaus-
werteeinheit (4) der Kamera (3), wobei die statischen
Bildanteile (17) durch Spiegelungen in die Außenauf-
nahmen (13) projiziert sind, und
- Extrahieren der erkannten statischen Bildanteile
(17) aus den Außenaufnahmen (13) der Bildfolge mit-
tels der Bildauswerteeinheit (4).

7.  Verfahren nach Anspruch 6, wobei das Erken-
nen der statischen Bildanteile (17) in den Außenauf-
nahmen (13) der Bildfolge durch zeitliches Mittelwert-
bilden der Außenaufnahmen der Bildfolge mittels der
Bildauswerteeinheit (4) erfolgt.

8.  Verfahren nach Anspruch 6 oder 7, wobei das
Erkennen der statischen Bildanteile (17) in den Au-
ßenaufnahmen (13) der Bildfolge durch Bestimmen
eines optischen Flusses innerhalb der Außenaufnah-
men (13) der Bildfolge mittels der Bildauswerteeinheit
(4) erfolgt.

9.   Verfahren nach einem der Ansprüche 6 bis 8,
wobei das Erkennen der statischen Bildanteile (17)
in den Außenaufnahmen (13) der Bildfolge basierend
auf vorbekannten Strukturen (11, 12) mittels der Bild-
auswerteeinheit (4) erfolgt, wobei die vorbekannten
Strukturen (11,12) in einer Bilddatei abgelegt sind,
auf welche die Kamera (3) zugreifen kann.

10.  Verfahren nach Anspruch 9, wobei die vorbe-
kannten Strukturen (11, 12) durch maschinelle Lern-
verfahren ermittelt werden.

11.    Verfahren zur Unterdrückung eines Spiegel-
bilds (10), wobei
- eine erste Kamera (3.1) in einem Innenraum (6) ei-
nes Fahrzeugs (1) hinter einer Scheibe (7) des Fahr-
zeugs (1) angeordnet ist und durch die Scheibe (7) ei-
ne Bildfolge mit mehreren Außenaufnahmen (13) ei-
ner äußeren Umgebung (8) des Fahrzeugs (1) auf-
nimmt, und
- eine zweite Kamera (3.2) in dem Innenraum (6) des
Fahrzeugs (1) angeordnet ist und eine Bildfolge mit
mehreren Innenaufnahmen eines in dem Innenraum
(6) des Fahrzeugs (1) angeordneten Armaturenbretts
(12) aufnimmt, das Verfahren umfassend:
- Angleichen der Innenaufnahmen an die Außenauf-
nahmen (13) mittels einer Prozessoreinheit (5) und
- Extrahieren von Bildanteilen (17) in den Außenauf-
nahmen, welche durch Spiegelung des Armaturen-
bretts (12) oder von auf dem Armaturenbrett (12) be-
findlichen Gegenständen (11) an der Scheibe (7) ent-
stehen, aus den Außenaufnahmen (13) mittels einer
Bildauswerteeinheit (4.1, 4.2).

Es folgen 2 Seiten Zeichnungen
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Anhängende Zeichnungen
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