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(57) Zusammenfassung: Eine Bilderzeugungseinheit (S9)
erzeugt Bilder, die ein Fahrzeug und die Nahe von einem vir-
tuellen Sichtpunkt, der auRerhalb des Fahrzeugs eingestellt
ist, unter Verwendung der Nahe des Fahrzeugs, das von
Bilderlangungseinheiten erlangt wurde, zeigen. Eine Weg-
schatzungseinheit (S5) schatzt einen Fahrweg des Fahr-
zeugs auf der Grundlage eines Fahrzustandes des Fahr-
zeugs. Eine Bildsyntheseeinheit (S11) verarbeitet entweder
eines der Bilder des Fahrzeugs unter den Bildern, die von der
Bilderzeugungseinheit erzeugt werden, oder ein Bild des ge-
schatzten Fahrwegs zu einem transparenten Bild und Uber-
lagert das transparente Bild Uber ein anderes der Bilder und
ein Bild der N&he unter den Bildern, die von der Bilderzeu-
gungseinheit erzeugt werden.
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Beschreibung
Querbezug zu verwandter Anmeldung

[0001] Diese internationale Anmeldung basiert auf
der vorigen Japanischen Patentanmeldung Nr. 2016-
117010, die beim Japanischen Patentamt am 13. Ju-
ni 2016 eingereicht wurde, und beansprucht deren
Prioritat, wobei die gesamten Inhalte hier durch Be-
zugnahme aufgenommen sind.

Technisches Feld

[0002] Die vorliegende Erfindung bezieht sich auf ei-
ne Technik zum Erzeugen eines Bildes in Uberein-
stimmung mit einem Fahrzeug und der Néhe des
Fahrzeugs.

Stand der Technik

[0003] Die nachstehende PTL 1 beschreibt eine
Technik Uber eine fahrzeugseitige Kamera zum Er-
zeugen von Bildern, die das eigene Fahrzeug und
die Nahe des Fahrzeugs von einem virtuellen Sicht-
punkt zeigen, der auRerhalb des Fahrzeugs auf der
Grundlage eines erlangten Bildes der Néhe des Fahr-
zeugs und eines Bildes von einem Dach des Fahr-
zeugs oder dhnlichem, die im Vorhinein vorbereitet
werden, eingestellt ist. Der virtuelle Sichtpunkt ist ein
virtuell eingestellter Sichtpunkt und solch ein Sicht-
punkt, der zum Beispiel schrdg von oberhalb des
Fahrzeugs oder dhnlichem in einem dreidimensiona-
len Raum, der das gesamte Fahrzeug enthalt, ein-
gestellt ist, erlaubt ein Verstehen der Beziehung zwi-
schen dem Fahrzeug und der Situation in der Nahe.

Zitierliste
Patentliteratur
[0004] PTL 1: WO 00/07373
Zusammenfassung der Erfindung

[0005] Mittlerweile ist auch eine Technik bekannt,
die beim Rlckwartsfahren eines Fahrzeugs und ahn-
lichem einen Fahrweg des Fahrzeugs anzeigt, der
aus dem Lenkwinkel und &hnlichem geschatzt wird
und auf ein aufgenommenes Bild der hinteren Nahe
des Fahrzeugs Uberlagert wird. Bei detaillierten Un-
tersuchungen des Erfinders wurde jedoch bei der in
PTL 1 beschriebenen Technik ein Problem festge-
stellt, dass das Anzeigen von Bildern, die ein Fahr-
zeug und die N&he des Fahrzeugs von einem virtu-
ellen Sichtpunkt (im Folgenden auch 3D-Ansicht ge-
nannt), die einfach Uber den Fahrweg gelegt werden,
ein schwer erkennbares Bild erzeugt.

[0006] Bei einem Aspekt der vorliegenden Offenba-
rung ist es wunschenswert, die Erkennung beider

Bilder, die ein Fahrzeug und die Néhe des Fahr-
zeugs zeigen, aus einer virtuellen Perspektive und ei-
nem geschatzten Fahrweg des Fahrzeugs zu ermég-
lichen.

[0007] Ein anderer Aspekt der vorliegenden Of-
fenbarung ist ein Bilderzeugungsgerat, das Bilder-
langungseinheiten, eine Bilderzeugungseinheit, eine
Wegschatzungseinheit und eine Bildsyntheseeinheit
enthalt.

[0008] Die Bilderlangungseinheiten sind konfiguriert,
um ein Bild der Nahe eines Fahrzeugs zu erlangen.
Die Bilderzeugungseinheit ist konfiguriert, um Bilder
zu erzeugen, die das Fahrzeug und die Nahe aus ei-
nem virtuellen Blickwinkel, der aufRerhalb des Fahr-
zeugs eingestellt ist, unter Verwendung der Bilder,
die von den Bilderlangungseinheiten aufgenommen
wurden, zeigen. Die Wegschéatzungseinheit ist konfi-
guriert, um einen Fahrweg des Fahrzeugs basierend
auf einem Fahrzustand des Fahrzeugs zu schéatzen.
Die Bildsyntheseeinheit ist konfiguriert, um ein Bild
als Ausgabebild zu erzeugen, das durch Verarbei-
ten entweder eines der Bilder des Fahrzeugs unter
Bildern, die von der Bilderzeugungseinheit erzeugt
werden, oder eines Bildes des Fahrwegs, der von
der Wegschatzungseinheit geschatzt wird, zu einem
transparenten Bild erhalten wird, und das transpa-
rente Bild auf ein anderes der Bilder zu Uberlagern,
wobei diese Bilder auRerdem ein Bild der Nahe un-
ter den Bildern, die von der Bilderzeugungseinheit er-
zeugt werden, Uberlagern.

[0009] Gemal dieser Konfiguration wird entweder
ein Bild, das das Fahrzeug unter den Bildern darstellt,
die das Fahrzeug und die Umgebung aus virtueller
Sicht zeigen, oder ein Bild des geschatzten Fahrwegs
des Fahrzeugs zu einem transparenten Bild verarbei-
tet, das auf das andere Bild Uberlagert werden soll.
Diese Bilder werden dann Uber das Bild der Nahe
gelegt, und somit werden sowohl die Bilder, die das
Fahrzeug und die Nahe des Fahrzeugs aus virtueller
Sicht zeigen, als auch der geschéatzte Fahrweg des
Fahrzeugs erkennbar. Infolgedessen ist es mdglich,
die Beziehung zwischen dem Fahrzeug und der Si-
tuation in der Nahe und die Beziehung zwischen dem
fur das Fahrzeug geschéatzten Fahrweg und der Si-
tuation in der Nahe leicht zu verstehen.

[0010] Bei einem anderen Aspekt der vorliegenden
Offenbarung ist die Bilderzeugungseinheit konfigu-
riert, um Bilder zu erzeugen, die das Fahrzeug, das
kinstlich mit Transparenz versehen ist, und die N&-
he aus einem virtuellen Blickwinkel (V), der aul3er-
halb des Fahrzeugs eingestellt ist, unter Verwendung
des von den Bilderfassungseinheiten aufgenomme-
nen Bildes und transparenter Bilder (B, T) des Fahr-
zeugs, die im Voraus in Ubereinstimmung mit dem
Fahrzeug vorbereitet wurden, darstellen. Die Bildsyn-
theseeinheit ist konfiguriert, um ein Bild als Ausga-
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bebild zu erzeugen, das durch Uberlagern von Bil-
dern des Fahrzeugs unter Bildern, die von der Bilder-
zeugungseinheit erzeugt werden, Uber ein Bild (K)
des Fahrwegs, der von der Wegschéatzungseinheit
geschatzt wird, und durch weiteres Uberlagern dieser
Bilder Uber ein Bild (H) der Nahe zwischen den Bil-
dern, die von der Bilderzeugungseinheit erzeugt wer-
den, erhalten wird.

[0011] Auch in diesem Fall wird ein Bild, das
durch Uberlagerung des transparenten Fahrzeugbil-
des Uber das Wegbild erhalten wird, Gber das Bild
der Umgebung Uberlagert, so dass sowohl Bilder, die
das Fahrzeug und die N&he des Fahrzeugs aus vir-
tueller Sicht zeigen, und der geschatzte Fahrweg des
Fahrzeugs erkennbar werden. Dadurch wird es még-
lich, sowohl die Beziehung zwischen dem Fahrzeug
und der Situation in der Néhe und die Beziehung zwi-
schen dem flr das Fahrzeug geschéatzten Fahrweg
und der Situation in der Nahe leicht zu verstehen.

[0012] Die Bezugszeichen in Klammern, die in den
beiliegenden Anspriichen beschrieben sind, stellen
die Entsprechung mit spezifischen Mechanismen
dar, die bei den nachstehend als einzelne Modi be-
schriebenen Ausfiihrungsformen beschrieben sind,
und schranken den technischen Umfang der vorlie-
genden Offenbarung nicht ein.

Figurenliste

Fig. 1 ist ein Blockdiagramm, das eine Konfigu-
ration eines Bilderzeugungsgerats bei einer ers-
ten Ausfiihrungsform darstellt.

Fig. 2 ist ein darstellendes Diagramm, das ei-
ne Anordnung von Kamera bei dem Bilderzeu-
gungsgerat schematisch wiederspiegelt.

Fig. 3 ist ein Flussdiagramm, das einen Anzeige-
prozess darstellt, der durch das Bilderzeugungs-
gerat durchgefihrt wird.

Fig. 4 ist ein darstellendes Diagramm, das ein
Beispiel eines Anzeigeergebnisses durch den
Anzeigeprozess wiederspiegelt.

Fig. 5 ist ein Blockdiagramm, das eine Konfigu-
ration eines Bilderzeugungsgeréat bei einer zwei-
ten Ausfiihrungsform darstellt.

Fig. 6 ist ein darstellendes Diagramm, das ein
Beispiel eines Zustands einer Anzeige bei dem
Bilderzeugungsgerat wiederspiegelt.

Fig. 7 ist ein Flussdiagramm, das einen Anzeige-
prozess darstellt, der durch das Bilderzeugungs-
gerat durchgefihrt wird.

Fig. 8 ist ein darstellendes Diagramm, das eine
Anderung des virtuellen Sichtpunkts bei dem An-
zeigeprozess wiederspiegelt.

Fig. 9 ist ein darstellendes Diagramm, das eine
andere Anderung des virtuellen Sichtpunkts bei
dem Anzeigeprozess wiederspiegelt.

Fig. 10 ist ein darstellendes Diagramm, das eine
Modifikation einer Fahrweganzeige bei einer je-
weiligen Ausfuhrungsform wiederspiegelt.

Fig. 11 ist ein darstellendes Diagramm, das ei-
ne andere Modifikation einer Fahrweganzeige
bei einer jeweiligen Ausflihrungsform wieder-
spiegelt.

Beschreibung von Ausfiihrungsformen

[0013] In Bezug auf die Zeichnungen werden im Fol-
genden einige Ausflihrungsformen beschrieben. Ein
transparentes Bild bezeichnet hierin ein Bild, in dem
ein Teil des Bildes verarbeitet wird, um transparent zu
sein, oder das gesamte oder ein Teil des Bildes ver-
arbeitet wird, um halbtransparent zu sein, und enthalt
nicht ein Bild, bei dem das gesamte Bild verarbeitet
wird, um transparent zu sein, um eine Erkennung des
Bildes nicht zu ermdglichen.

Ausfihrungsform
Konfiguration

[0014] Fig. 1 stellt ein Bilderzeugungsgerat 100 bei
der ersten Ausfihrungsform mit den Kameras 3A bis
3D, einem Anzeigegerat 5 und einer ECU 10 dar. Wie
in Fig. 1 dargestellt, ist die Kamera 3A eine Front-
kamera 3A, die Kamera 3B ist eine rechte Kamera
3B, die Kamera 3C ist eine linke Kamera 3C, und
die Kamera 3D ist eine Heckkamera 3D. Das Bilder-
zeugungsgerat 100 ist an einem Fahrzeug 1, das in
Fig. 2 dargestellt ist, montiert, und die Frontkame-
ra 3A, die rechte Kamera 3B, die linke Kamera 3C
und die Heckkamera 3D sind jeweils an der Vorder-
seite des Fahrzeugs 1, rechts des Fahrzeugs 1, links
des Fahrzeugs 1 und am Heck des Fahrzeugs 1 in-
stalliert. Die Frontkamera 3A kann beispielsweise in
der Frontendmitte einer Motorhaube des Fahrzeugs
1 angeordnet sein. Die Riickfahrkamera 3D kann bei-
spielsweise Uber einem Nummernschild am Heck des
Fahrzeugs 1 angeordnet werden. Die rechte Kame-
ra 3B und die linke Kamera 3C koénnen beispielswei-
se jeweils Uber dem rechten und linken AuRenspie-
gel angeordnet werden. Jede der Kameras 3A bis 3D
kann eine Weitwinkelkamera sein.

[0015] Als Anzeigegerat 5 stehen verschiedene An-
zeigegerate zur Verfugung, z.B. solche unter Ver-
wendung von Flussigkristall und solche unter Ver-
wendung von organischen EL-Vorrichtungen. Das
Anzeigegerat 5 kann ein monochromes Anzeigegerat
oder ein Farbanzeigegerat sein. Das Anzeigegerat 5
kann als Touchscreen konfiguriert werden, indem es
mit piezoelektrischen Vorrichtungen und &hnlichem
auf der Oberflache versehen ist. Das Anzeigegeréat
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5 kann auch als Anzeigegerét fur eine andere Fahr-
zeugvorrichtung, wie beispielsweise ein Fahrzeugna-
vigationssystem und eine Audiovorrichtung, verwen-
det werden.

[0016] Die ECU 10 ist hauptsachlich mit einem be-
kannten Mikrocomputer, der eine CPU, die nicht dar-
gestellt ist, und einen Halbleiterspeicher (im Folgen-
den ein Speicher 20) wie ein RAM, ein ROM und ei-
nen Flash-Speicher hat, konfiguriert. Verschiedene
Funktionen der ECU 10 werden erreicht, indem die
CPU veranlasst wird, Programme auszufiihren, die
auf einem nichtflichtigen lesbaren Speichermedium
gespeichert sind. In diesem Beispiel ist der Speicher
20 aquivalent zu den nichtfliichtigen lesbaren Spei-
chermedien, die Programme speichern. Die Ausfiih-
rung eines solchen Programms bewirkt die Ausflih-
rung eines Verfahrens, das zu dem Programm kor-
respondiert. Die Anzahl der Mikrocomputer, die die
ECU 10 konfigurieren, kann ein oder eine Mehrzahl
sein. Das ECU 10 ist mit einer Leistungszufuhr 30
versehen, um den Speicher des RAM im Speicher 20
zu erhalten und die CPU anzutreiben.

[0017] Die ECU 10 enthalt als Konfiguration der
Funktionen, die durch das Veranlassen der CPU zum
Ausfiihren des Programms erreicht werden, eine Ka-
meravideoeingabeverarbeitungseinheit (im Folgen-
den: eine Eingabeverarbeitungseinheit) 11, eine Bild-
verarbeitungseinheit 13, eine Videoausgabesignal-
verarbeitungseinheit (im Folgenden: eine Ausgabe-
verarbeitungseinheit) 15 und eine Fahrzeuginforma-
tionssignalverarbeitungseinheit (im Folgenden: eine
Informationsverarbeitungseinheit) 19. Eine Technik
zum Erreichen dieser Elemente, die die ECU 10 kon-
figurieren, ist nicht auf Software beschrankt und alle
oder ein Teil der Elemente kdnnen mit Hardware er-
reicht werden, die eine Logikschaltung, eine analoge
Schaltung und ahnliches kombiniert.

[0018] Die Eingabeverarbeitungseinheit 11 akzep-
tiert die Eingabe eines Signals in Ubereinstimmung
mit dem Video, das durch die Kameras 3A bis 3D auf-
genommen wurde, von den Kameras 3A bis 3D und
wandelt das Signal in ein Signal um, das als Bildda-
ten in der ECU 10 verarbeitet werden kann. Die Bild-
verarbeitungseinheit 13 wendet den spéter beschrie-
benen Arbeitsprozess (im Folgenden als Anzeigepro-
zess bezeichnet) auf das Signal, das von der Einga-
beverarbeitungseinheit 11 eingegeben wird, an und
gibt das verarbeitete Signal an die Ausgabeverarbei-
tungseinheit 15 aus. Die Ausgabeverarbeitungsein-
heit 15 erzeugt ein Signal zum Antreiben der Anzei-
gevorrichtung 5 gemall dem von der Bildverarbei-
tungseinheit 13 eingegebenen Signal und gibt das er-
zeugte Signal an die Anzeigevorrichtung 5 aus. Die
Informationsverarbeitungseinheit 19 erlangt Uber ein
nicht dargestelltes fahrzeuginternes LAN und derglei-
chen Daten (im Folgenden auch Fahrzeuginformatio-
nen genannt), wie beispielsweise eine Schaltposition,

eine Fahrzeuggeschwindigkeit und einen Lenkwinkel
des Fahrzeugs 1, und gibt die Daten an die Bild-
verarbeitungseinheit 13 aus. Ein Fahrzustand des
Fahrzeugs ist ein Zustand des Fahrzeugs, der durch
die Fahrzeuginformationen wiedergegeben wird. Der
Speicher 20 speichert zusatzlich zum Programm in-
terne Parameter, die eine duflere Form und die ei-
nes Daches und ahnliches des Fahrzeugs 1 wieder-
geben.

Prozess

[0019] Eine Beschreibung des Anzeigeprozesses,
der von der Bildverarbeitungseinheit 13 in Bezug auf
das Flussdiagramm in Fig. 3 ausgefiihrt wird, wird
nachfolgend gegeben. Der aktuelle Prozess beginnt,
wenn ein vorbestimmter Betrieb von einem Fahrer
durchgefiihrt wird, wahrend die Leistungszufuhr des
Fahrzeugs 1 eingeschaltet ist. Der vorgegebene Be-
trieb kann ein Betrieb sein, um die Schaltposition auf
R (d.h. Rickwartsfahren) einzustellen, kann ein Be-
trieb sein, um einen Schalter oder eine Taste zum
Starten des Anzeigeprozesses zu driicken, oder kann
ein anderer Betrieb sein. Die Leistungszufuhr des
Fahrzeugs 1, das eingeschaltet ist, bedeutet, dass
ein Zustand des Leistungsschalters buchstablich ein-
geschaltet ist, wenn das Fahrzeug 1 ein Elektrofahr-
zeug oder ein Hybridfahrzeug ist, und bedeutet ei-
nen Zustand des Schlussels, der in einer Position von
ACC oder ON angeordnet ist, wenn das Fahrzeug
1 ein von einem Verbrennungsmotor angetriebenes
Fahrzeug ist.

[0020] Wie in Abb. 3 dargestellt, werden zu Beginn
des vorliegenden Prozesses der Prozess in $1, der
Prozess in 83 und S5 und der Prozess in §7 und S9
als Parallelverarbeitung ausgefiihrt. Der Prozess in
S1 bereitet ein Bild vor, das keiner Aktualisierung be-
notigt, wie z.B. die Form des Daches des Fahrzeugs
1. Der vorliegende Prozess wird durch das Lesen ent-
sprechender Daten aus dem Speicher 20 durchge-
fihrt. Wenn zum Beispiel eine 3D-Ansicht zum Be-
trachten des Fahrzeugs 1 und der Nahe aus einem
virtuellen Blickwinkel, der schrag Uber der Vordersei-
te des Fahrzeugs 1 angeordnet ist, auf dem Anzei-
gegerat 5 durch den vorliegenden Prozess angezeigt
wird, ist die Form einer Fahrzeugkarosserie B des
Fahrzeugs 1 eine Form, die beispielsweise mit gestri-
chelten Linien in Fig. 4 veranschaulicht wird und kei-
ne Aktualisierung erfordert. Bei $1 werden die Daten
eines solchen Bildes vorbereitet.

[0021] Dabei werden im Prozess in 83 und S5, zu-
nachst in 83, die Fahrzeuginformationen, wie z.B. ei-
ne Schaltposition, eine Fahrzeuggeschwindigkeit und
ein Lenkwinkel, erlangt und im nachfolgenden S5
wird auf der Grundlage der Fahrzeuginformationen
ein Weg des Fahrzeugs 1 gezeichnet. Dabei wird in
S5 ein Fahrweg (im Folgenden auch einfach als Weg
bezeichnet) des Fahrzeugs 1 auf der Grundlage der
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Fahrzeuginformationen, die in 83 erlangt wurden, ge-
schatzt und der Weg wird zum Beispiel in einem Bild-
speicher, der im Speicher 20 vorgesehen ist, gezeich-
net. Der in S5 gezeichnete Weg kann ein Weg der ge-
samten Fahrzeugkarosserie B des Fahrzeugs 1 sein,
kann ein Weg aller Rader T sein oder ein Weg der
Hinterrader T (d.h. der Weg eines Teils der Réader
T) als ein Weg K, wie in Fig. 4 veranschaulicht. In
S5 kann hier auf der Grundlage des Lenkwinkels und
ahnlichem, der als Fahrzeuginformationen in 83 er-
fasst wurden, ein Winkel (d.h. eine Orientierung) je-
des Rades T zur Fahrzeugkarosserie B berechnet
werden, um die Rader T in dem Winkel im Bildspei-
cher zu zeichnen.

[0022] Bei dem Prozess in 87 und 89, zunachst in
S7, werden Bilddaten in Ubereinstimmung mit den Vi-
deos, die von den vier Kameras 3A, 3B, 3C und 3D
aufgenommen wurden, in die Eingabeverarbeitungs-
einheit 11 eingegeben, und in dem nachfolgenden S9
wird die Bildverarbeitung zu den Bilddaten durchge-
fihrt, um ein Bild einer 3D-Ansicht zu synthetisieren,
um die Nahe des Fahrzeugs 1 aus einem virtuellen
Blickwinkel zu sehen. So wird beispielsweise in S9
das Video, das von den vier Kameras 3A, 3B, 3C
und 3D aufgenommen wurde, transformiert und kom-
biniert, um ein Bild zu synthetisieren, das als Hinter-
grund H in Abb. 4 veranschaulicht wird. In dieser Si-
tuation kann fir die Fahrzeugkarosserie B oder die
Réader T in einem Fotobereich der Kameras 3A bis
3D, wie zum Beispiel einer Seite des Fahrzeugs 1, ein
Bild auf der Grundlage des fotografierten Ergebnis-
ses synthetisiert werden oder ein Bild in Ubereinstim-
mung mit den Daten, die im Voraus in $1 vorbereitet
wurden, kann im folgenden S11 verwendet werden.

[0023] Aufdiese Weise, wenn der Prozess in S1, der
Prozess in 83 und S5 und der Prozess in S7 und S9
jeweils als Parallelverarbeitung ausgefihrt werden,
fahrt der Prozess in $11 fort, um die Bilder, die in
dem jeweiligen Prozess erzeugt wurden, als Parallel-
verarbeitung zu Uberlagern. In dieser Situation ver-
anlasst die einfache Uberlagerung jedes Bildes, dass
der grofite Teil des Weges K mit der Fahrzeugkaros-
serie B Uberlagert wird, was zur Anzeige des Weges
K nur in der Entfernung fihrt. In diesem Fall ist es
fir den Fahrer des Fahrzeugs 1 schwierig, die Bewe-
gung des Fahrzeugs 1 aus naher Entfernung anzu-
nehmen.

[0024] In S11 kann ein Bild des in 85 gezeichneten
Weges K direkt an einem Bild des in 89 erzeugten
Hintergrunds H Uberlagert werden, wahrend ein Bild
der Rader T und der Fahrzeugkarosserie B halbtrans-
parent oder teilweise verarbeitet wird, um transparent
zu sein, um eine Uberlagerung mit den Bildern des
Hintergrunds H und des Weges K zu ermdglichen.
Die Form eines solchen Prozesses, um halbtranspa-
rent oder transparent zu erzeugen, wird als verschie-
dene Formen betrachtet.

[0025] So kann zum Beispiel das Bild der Rader T
und der Fahrzeugkarosserie B verarbeitet werden,
um ein Bild zu sein, das die Umrisse mit gestrichel-
ten Linien darstellt, wie in Fig. 4 veranschaulicht, um
an den Bildern des Hintergrunds H und des Weges K
Uberlagert zu werden. Das heil3t, das Bild der Rader T
und der Fahrzeugkarosserie B kann verarbeitet wer-
den, um ein Bild zu sein, bei dem die Abschnitte, die
von den Umrissen verschieden sind, um fiir die Uber-
lagerung véllig transparent verarbeitet zu sein. Die
Umrisse kdnnen durchgezogene Linien, gestrichelte
Linien oder ahnliches sein. In $11 kann eine so ge-
nannte Alpha-Mischung durchgefiihrt werden, bei der
das Bild der Rader T und der Fahrzeugkarosserie B
Uber die Bilder des Hintergrunds H und des Weges
K fir die Synthese Uberlagert wird, indem fir jeden
Pixel, der die Rader T und die Fahrzeugkarosserie
B darstellt, ein vorbestimmter Grad der Transparenz
(d. h. ein Alpha-Wert) eingestellt wird. Das Einstellen
des Grades der Transparenz entspricht dem Prozess
zur Erzeugung der Halbtransparenz. Ein solcher Pro-
zess, um halbtransparent oder transparent zu erzeu-
gen, kann auf einen Teil der Rader T und der Fahr-
zeugkarosserie B angewendet werden, soweit er die
Erkennung des Weges K ermdglicht. Nur die Fahr-
zeugkarosserie B kann transparent oder halbtrans-
parent verarbeitet werden, wahrend die Rader T we-
der einem Prozess zur Herstellung von transparent
noch einem Prozess zur Herstellung von halbtrans-
parent unterworfen werden. Der Prozess in $11 kann
das Bild des Weges K, der wie vorstehend beschrie-
ben semitransparent oder transparent ist, verarbei-
ten und das verarbeitete Bild Uber das Bild der R&-
der T und der Fahrzeugkarosserie B Giberlagern. Ein
Bild des Teils der Fahrzeugkarosserie B selbst, das
den Fahrvorgang nicht beeinflusst, kann ausgelas-
sen werden.

[0026] Die Daten, die zu dem Bild korrespondieren,
das mit der Uberlagerung durch S11 abgeschlossen
ist, werden im nachfolgenden S13 Uber die Ausgabe-
verarbeitungseinheit 15 an das Anzeigegerat 5 aus-
gegeben, und der Prozess fahrt mit der vorstehend
beschriebenen Parallelverarbeitung (d.h. $1, S3, S7)
fort.

Effekte

[0027] Nach der ersten Ausflihrungsform, die vorste-
hend ausfiihrlich beschrieben wird, werden die fol-
genden Effekte erhalten.

(1A) Bei der vorliegenden Ausfihrungsform wird
entweder das Bild des Bildes der Fahrzeugka-
rosserie B oder das Bild des geschatzten We-
ges K des Fahrzeugs unter dem 3D-Ansichts-
bild, das aus dem virtuellen Sichtpunkt aufge-
nommen wurde, verarbeitet, um zumindest teil-
weise semitransparent oder transparent (d.h. mit
Transparenz versehen) und an dem anderen
Bild Uberlagert zu sein. Als Ergebnis wird auf
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dem Anzeigegerat 5 ein Bild angezeigt, das ei-
ne gute Erkennung sowohl des Bildes der Fahr-
zeugkarosserie B als auch des Bildes des We-
ges K ermdglicht. Diese Bilder werden an dem
Bild des Hintergrunds H Uberlagert und ermdg-
lichen somit ein gutes Verstandnis sowohl der
Beziehung zwischen dem Fahrzeug 1 und der
Situation in der Néhe als auch der Beziehung
zwischen dem Weg K, der fir das Fahrzeug 1
geschatzt wurde, und der Situation in der Nahe.
Dementsprechend ist der Fahrer des Fahrzeugs
1 in der Lage, die Bewegung seines Fahrzeugs
(d.h. des Fahrzeugs 1) leicht abzuschatzen. Der
Fahrer kann auch die geschatzte Bewegung sei-
nes Fahrzeugs aus kurzen bis langen Strecken,
die friher schwierig waren, gut verstehen.

(1B) Bei dem Beispiel, das in Fig. 4 dargestellt
ist, wird eine 3D-Ansicht, die von dem schrag
Uber der Vorderseite des Fahrzeugs 1 angeord-
neten virtuellen Blickwinkel aufgenommen wird,
auf dem Anzeigegerat 5 angezeigt. In diesem
Fall kann beim Riickwéartsfahren des Fahrzeugs
1 sowohl die Beziehung zwischen dem Fahr-
zeug 1 und der Situation in der Nahe als auch
die Beziehung zwischen dem fir das Fahrzeug
1 geschatzten Weg K und der Situation in der
Nahe sehr gut verstanden werden. Ein virtueller
Blickwinkel, der schrag Uber dem Fahrzeug 1 an-
geordnet ist, bewirkt eine gréoRere Uberlappung
zwischen der Fahrzeugkarosserie B und dem
Weg K im Vergleich zu der nach oben gerich-
teten Richtung des Fahrzeugs 1. Dementspre-
chend werden, wie vorstehend beschrieben, die
Auswirkungen der Verarbeitung entweder der
Fahrzeugkarosserie B oder des Weges K als se-
mitransparent oder transparent noch deutlicher
dargestellt.

(1C) Wie in Fig. 4 dargestellt, wenn eine 3D-An-
sicht der Rader T und der Fahrzeugkarosserie
B angezeigt wird und zumindest die Fahrzeug-
karosserie B verarbeitet wird, um halbtranspa-
rent oder transparent zu sein, und auf3erdem ein
Winkel jedes Rades T zur Fahrzeugkarosserie
B ein Winkel in Ubereinstimmung mit dem Lenk-
winkel ist, wird die Beziehung zwischen dem
Lenkwinkel und dem Weg K leicht verstanden.
Dementsprechend ist es dem Fahrer moglich,
gut zu verstehen, wie sich der geschatzte Weg
K andert, indem er den Lenkwinkel in welcher
Weise steuert.

[0028] Bei der vorstehenden Ausflihrungsform kor-
respondieren die Frontkamera 3A, die rechte Kame-
ra 3B, die linke Kamera 3C und die Riickfahrkamera
3D mit den Bilderlangungseinheiten und die ECU 10
zu der Bilderzeugungseinheit, der Wegschatzungs-
einheit und der Bildsyntheseeinheit. Unter dem Pro-
zess durch das ECU 10 sind S1 und S9 Prozesse, die
zu der Bilderzeugungseinheit korrespondieren, S5 zu

der Wegschatzungseinheit und $10 zu der Bildsyn-
theseeinheit.

Zweite Ausfuhrungsform
Unterschiede zur ersten Ausflihrungsform

[0029] Die zweite Ausfiihrungsform hat eine Grund-
konfiguration, die der der ersten Ausfihrungsform
entspricht, und daher werden Beschreibungen fir die
gemeinsame Konfiguration weggelassen, um haupt-
séchlich die Unterschiede zu beschreiben. Die glei-
chen Bezugszeichen wie die erste Ausfuhrungsform
weisen auf die gleiche Konfiguration hin und bezie-
hen sich auf die vorstehenden Beschreibungen.

[0030] Bei der ersten Ausflihrungsform, die vorste-
hend beschrieben ist, kann das Anzeigegerat 5 Funk-
tionen nur zur Anzeige haben oder ein Touchscreen
sein. Im Gegensatz dazu unterscheidet sich die zwei-
te Ausfuhrungsform von der ersten Ausfuhrungsform
dadurch, dass, wie in Fig. 5 dargestellt, ein Touch-
screen 50 als Anzeigegerat 5 verwendet wird und ein
Signal, das den Betriebszustand darstellt, in die Bild-
verarbeitungseinheit 13 eingegeben wird.

[0031] An dem Touchscreen 50 werden zur Anzei-
ge einer 3D-Ansicht Pfeiltasten 51 bis 54, wie in
Abb. 6 dargestellt, angezeigt. Die Pfeiltaste 51 ist
eine Schaltflache, um den virtuellen Blickwinkel auf-
warts zu bewegen. Die Pfeiltaste 52 ist eine Schalt-
flache, um den virtuellen Blickwinkel nach rechts zu
bewegen. Die Pfeiltaste 53 ist eine Schaltflache, um
den virtuellen Blickwinkel nach unten zu bewegen.
Die Pfeiltaste 54 ist eine Schaltflache, um den virtu-
ellen Blickwinkel nach links zu bewegen. Wenn eine
der Pfeiltasten 51 bis 54 durch einen Finger F ge-
druckt wird, werden die Informationen in die Bildver-
arbeitungseinheit 13 eingegeben.

[0032] Obwohl in Abb. 6 die Pfeiltasten 51 bis 54
in der unteren rechten Ecke des Touchscreens 50
angeordnet sind, sind sie nicht auf diese Konfigurati-
on beschrankt und kénnen in jedem Modus angeord-
net werden, solange sie den Fahrer beim Betrachten
der 3D-Ansicht nicht beeintrachtigen. So kénnen bei-
spielsweise die Tasten in jeder Ecke von oben oder
unten und links oder rechts angeordnet sein oder,
wenn sie in einem Modus angezeigt werden, der die
3D-Ansicht nicht ausblendet, indem sie als halbtrans-
parent oder ahnlich verarbeitet werden, in der Mitte
des Touchscreen 50 angezeigt werden.

Prozesse

[0033] Eine Beschreibung des Anzeigeprozesses,
der von der Bildverarbeitungseinheit 13 in der zweiten
Ausflihrungsform ausgefiihrt wird, wird dann statt des
Anzeigeprozesses bei der ersten Ausfihrungsform,
wie in Fig. 3 dargestellt, in Bezug auf das Flussdia-
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gramm in Fig. 7 gegeben. Der Prozess, der in Fig. 7
dargestellt ist, ist von dem Prozess, der in Fig. 3 dar-
gestellt ist, dadurch verschieden, dass der Prozess
von $101 bis 8107 hinzugefiigt wird, und in Uberein-
stimmung mit dem Unterschied, dass der Prozess bei
$1, S5, S9 geringfligig verandert wird, um S1A, S5A,
S9A zu sein. Solche Anderungen werden nachste-
hend beschrieben.

[0034] Bei dem vorliegenden Anzeigeprozess, wird
der Prozess in 813 zu Beginn des Prozesses und
am Ende des Prozesses in $101 ausgefihrt. In $101
wird bestimmt, ob eine der Pfeiltasten 51 bis 54 ge-
driickt wird.

[0035] Wenn die Bestimmung gemacht wird, dass ei-
ne der Pfeiltasten 51 bis 54 gedrickt wird (d.h. Ja),
fahrt der Prozess mit S103 fort. In $103 werden 0
oder ¢ in Polarkoordinaten des virtuellen Blickwinkels
in Ubereinstimmung mit der Gedriickten unter den
Pfeiltasten 51 bis 54 verandert.

[0036] Zum Beispiel ist, wie in Fig. 8 dargestellt, ei-
ne Achse, die senkrecht zum Boden G nach oben
gerichtet ist (z.B. eine Fahrbahnoberflache), die das
Fahrzeug 1 durch die Mitte des Fahrzeugs 1 stitzt,
als Z-Achse definiert, und ein Neigungswinkel (d.h.
ein Ablenkwinkel) des virtuellen Blickwinkels V relativ
zur Z-Achse ist als 0 definiert. In S103 wird die Po-
sition des virtuellen Sichtpunktes V geandert, um 0
zu verringern, wenn die Pfeiltaste 51 gedriickt wird,
und die Position des virtuellen Sichtpunktes V wird
verandert, um 0 zu erhéhen, wenn die Pfeiltaste 53
gedruckt wird. Der Wert 8 kann in einem Bereich von
0° <08 £90° gedndert werden, und wenn die Pfeiltaste
51 oder 53 gedriickt wird, um 0 zu verandern, die den
verfigbaren Bereich Uberschreitet, wird das Driicken
ignoriert.

[0037] Zum Beispiel ist, wie in Fig. 9 dargestellt, eine
Achse, die durch die Mitte des Fahrzeugs 1 auf die
Vorderseite des Fahrzeugs 1 gerichtet ist, als X-Ach-
se definiert, und ein Azimut, der gegen den Uhrzei-
gersinn in der Draufsicht von der X-Achse gemessen
wird, ist als ¢ definiert. In $103 wird die Position des
virtuellen Sichtpunkts V verandert, um ¢ zu erhdhen,
wenn die Pfeiltaste 52 gedriickt wird, und die Positi-
on des virtuellen Sichtpunkts V wird verandert, um ¢
zu verringern, wenn die Pfeiltaste 54 gedrickt wird.
Der Wert ¢ kann in einem Bereich von -180° < ¢ <
+180° verandert werden, und wenn die Pfeiltaste 52
oder 54 gedriickt wird, um ¢ zu verandern, die den
Bereich Uberschreitet, wird der Prozess der Gleich-
setzung von -180° mit +180° durchgefihrt.

[0038] Nach Beenden des Prozesses in $103 oder
wenn bestimmt wird, dass keine der Pfeiltasten 51 bis
54 in $101 gedriickt wird (d.h. Nein), werden Prozess
in S1A, Prozess in S105 und S107 und S3 und S5A

und Prozess in 87 und S9A als Parallelverarbeitung
ausgefihrt.

[0039] In S1A, anders als bei S$1 bei der ersten Aus-
fuhrungsform, wird auf der Grundlage von 8 und ¢,
die in $103 eingestellt wurden, ein Bild, das keine
Aktualisierung bendétigt, wie zum Beispiel die Form
des Daches des Fahrzeugs 1, in Ubereinstimmung
mit der Position des virtuellen Sichtpunkts V, der
zu diesem Timing eingestellt wurde, erstellt. Ahn-
lich wird bei S9A, anders als bei 89 bei der ersten
Ausfiihrungsform, auf der Grundlage von 0 und ¢,
die in $103 eingestellt wurden, eine Bildverarbeitung
durchgefihrt, um ein Bild einer 3D-Ansicht zu synthe-
tisieren, das aus dem zu diesem Zeitpunkt eingestell-
ten virtuellen Sichtpunkt V aufgenommen wurde.

[0040] In S105, der bei der ersten Ausfiihrungsform
einen Schritt friiher als S3 eingefigt wird, wird be-
stimmt, ob 8 01 ist, das im Voraus als Schwellenwert
eingestellt wurde, oder weniger bestimmt. Der Wert
01 stellt einen Winkel zum Reduzieren des Grundes
fur die Darstellung des Bildes des Wegs K dar, da
das Bild nahezu ohne vertikale Dimension dargestellt
wird und der Wert z.B. auf einen Winkel eingestellt
wird, wie in Abb. 8 dargestellt.

[0041] Wenn in 8105 bestimmt wird, dass 0 gréRer
als 01 ist, wird das Bild des Weges K, der durch die-
sen Moment gezeichnet wurde, in $107 geldscht, und
der Prozess fahrt mit S11 fort, wie vorstehend be-
schrieben. Wenn bei $S105 bestimmt wird, dass 6 61
oder weniger ist, fahrt der Prozess mit S3 fort, wie bei
der ersten Ausfuhrungsform, um die Fahrzeuginfor-
mationen zu erlangen. Bei S5A, der S3 folgt und von
S5 bei der ersten Ausfuhrungsform verschieden ist,
wird auf der Grundlage von 0 und ¢, die in $103 ein-
gestellt wurden, der Weg K in einer Form gezeichnet,
die aus dem zu diesem Zeitpunkt eingestellten virtu-
ellen Blickwinkel V. genommen wird.

Effekte

[0042] Nach der zweiten Ausflihrungsform, die vor-
stehend ausfuhrlich beschrieben ist, werden zusatz-
lich zu den Effekten (1A) bis (1C), die vorstehend
bei der ersten Ausflihrungsform beschrieben sind, die
folgenden Effekte erzielt.

(2A) Bei der vorliegenden Ausfihrungsform er-
moglicht das Driicken der Pfeiltasten 51 bis 54
eine freie Steuerung der Position des virtuellen
Sichtpunkts V. Dementsprechend kdnnen so-
wohl die Beziehung zwischen dem Fahrzeug 1
und der Situation in der Nahe als auch die Be-
ziehung zwischen dem Weg K, der fur das Fahr-
zeug 1 geschatzt wird, und der Situation in der
Nahe gut aus dem virtuellen Sichtpunkt V darge-
stellt werden, der in einer vom Fahrer gewiinsch-
ten Position angeordnet ist. Mit anderen Worten,
sowohl die Beziehung zwischen dem Fahrzeug
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1 und der Situation in der Nahe als auch die Be-
ziehung zwischen dem fur das Fahrzeug 1 ge-
schatzten Weg K und der Situation in der N&-
he kénnen aus dem Blickwinkel des Fahrers gut
verstanden werden.

(2B) Wenn die Position des virtuellen Sicht-
punkts V niedrig ist (d.h. 8 hat einen gréReren
Wert) und das Anzeigen des Wegs K von der
Position aus weniger Bedeutung hat, wird der
Weg K nicht angezeigt. Dementsprechend ist es
mdglich, nutzlose Prozesse bei der Bildverarbei-
tungseinheit 13 zu unterdriicken. Der Wert 81 ist
ein solcher Schwellenwert, ob der Weg K wah-
rend der Herstellung in einem geeigneten Winkel
angezeigt werden soll oder ob er in einem vom
Fahrer gewlinschten Winkel eingestellt werden
kann, und kann beispielsweise nach einem Kri-
terium, wie zum Beispiel einem Winkel einer Li-
nie, die ein vorderes Ende des Daches und die
Mitte eines Hinterrades im Fahrzeug 1 verbin-
det, eingestellt werden. Bei der zweiten Ausflih-
rungsform korrespondieren die Pfeiltasten 51 bis
54 zu den Sichtpunkteinstellungseinheiten.

Andere Ausfihrungsformen

[0043] Ausflihrungsformen, um die vorliegende Of-
fenbarung durchzufiihren, wurden vorstehend be-
schrieben, wahrend die vorliegende Offenbarung in
verschiedenen Modifikationen durchgefiihrt werden
kann, ohne sich auf die vorstehend beschriebenen
Ausfiihrungsformen zu beschranken.

(3A) Obwohl der Pfad K im Beispiel in Abb. 4
in einer Farbe fest gezeichnet ist, ist die vorlie-
gende Offenbarung nicht auf diese Konfigurati-
on beschrénkt. Der Modus des Zeichnens des
Weges K kann sich in den jeweiligen Abschnit-
ten in Ubereinstimmung mit der Zuverlassigkeit
des Weges K andern. So kann beispielsweise,
wie in Fig. 10 dargestellt, ein Abschnitt mit ge-
ringer Zuverlassigkeit (z.B. Abschnitte, die vom
Fahrzeug 1 entfernt sind) des Weges K mit ei-
ner gestrichelten Linie gezeichnet werden und
eine geringere Zuverlassigkeit kann durch eine
gestrichelte Linie mit einem gréReren Abstand
dargestellt werden. Wie in Fig. 11 veranschau-
licht, kann der Pfad K als Bild mit einer Abstu-
fung gezeichnet werden, um einen geringen Zu-
verlassigkeitsabschnitt durch eine hellere Farbe
darzustellen. In diesem Fall kann anstelle des
Anderns der Farbtiefe auch die Farbe geandert
werden. Ein solcher Prozess wird erreicht, in-
dem, wenn der Weg in 85 oder S5A geschéatzt
wird, die Zuverlassigkeit bei der Schatzung auch
fur jeden Abschnitt des Weges berechnet wird
und der Modus der Zeichnung der jeweiligen Tei-
le des Weges K in Ubereinstimmung mit der Zu-
verlassigkeit gedndert wird. In diesem Fall kann
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der Fahrer die Zuverlassigkeit in den jeweiligen
Abschnitten des Weges K leicht erkennen.

(3B) Obwohl die Position des virtuellen Sicht-
punkts V durch Driicken der Pfeiltasten 51 bis
54 bei der zweiten Ausflihrungsform verandert
wird, ist die vorliegende Offenbarung nicht auf
diese Konfiguration beschrankt. So kann bei-
spielsweise die Position des virtuellen Betrach-
tungspunktes V automatisch gesteuert werden,
um ein gréfReres B fir eine héhere Geschwin-
digkeit des Fahrzeugs 1 zu haben. In diesem
Fall, wenn beispielsweise der virtuelle Sicht-
punkt V schrag tber der Vorderseite des Fahr-
zeugs 1 angeordnet ist, ermdglicht eine héhe-
re Geschwindigkeit beim Rickwartsfahren des
Fahrzeugs 1 die Anzeige eines Hintergrunds H
in groRerer Entfernung. In diesem Fall muss der
Touchscreen 50 nicht benutzt werden und das
Blockdiagramm wird das gleiche wie bei der ers-
ten Ausfihrungsform. Ein solcher Prozess wird
durch die Bestimmung in S101 in Fig. 9 erreicht,
ob die Fahrzeuggeschwindigkeit geadndert wird,
und wenn die Fahrzeuggeschwindigkeit gean-
dert wird, wird der Wert von @ in Ubereinstim-
mung mit der Fahrzeuggeschwindigkeit in S103
verandert.

(3C) Obwohl die Rader T und die Fahrzeugka-
rosserie B angezeigt werden und der Winkel der
Rader T zur Fahrzeugkarosserie B einen Wert
in Ubereinstimmung mit dem Lenkwinkel bei den
jeweiligen Ausfihrungsformen vorstehend hat,
ist die vorliegende Offenbarung nicht auf diese
Konfiguration beschrankt. So kann beispielswei-
se der Winkel der Rader T zur Fahrzeugkarosse-
rie B ein fester Wert sein und die Rader T mis-
sen nicht angezeigt werden. Wenn die R&der
T nicht angezeigt werden, kann das Bild umge-
wandelt werden, um dem Fahrer kein Unbeha-
gen zu bereiten, indem beispielsweise das Bild
des Versteckens der Rader T mit der Fahrzeug-
karosserie B durch ein Verfahren wie z. B. Com-
putergrafiken umgewandelt wird.

(3D) Obwohl der virtuelle Sichtpunkt bei der ers-
ten Ausfihrungsform fest schrag Uber der Vor-
derseite des Fahrzeugs 1 angeordnet ist, ist die
Anordnung zum festen Anordnen des virtuellen
Sichtpunktes nicht auf diese Konfiguration be-
schrankt. So kann beispielsweise der virtuelle
Blickwinkel fest nach oben zum Fahrzeug 1 aus-
gerichtet sein oder in einer anderen Position,
wie beispielsweise schrag Uber dem Heck und
schrag Uber der rechten Seite des Fahrzeugs 1,
fest angeordnet sein.

(3E) Obwohl ein 3D-Ansichtsbild mit den vier Ka-
meras 3A bis 3D erzeugt wird, die im Fahrzeug
1 in den jeweiligen Ausfiihrungsformen vorste-
hend vorgesehen sind, ist die vorliegende Offen-
barung nicht auf diese Konfiguration beschrankt.
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Zum Beispiel kénnen die zu verwendenden Ka-
meras funf oder mehr sein. Selbst wenn nur
eine Kamera im Fahrzeug 1 verwendet wird,
kann manchmal ein 3D-Ansichtsbild aus einem
Bild, das in der Vergangenheit aufgenommen
wurde, erzeugt werden. Durch die Verwendung
der folgenden Konfiguration darf keine im Fahr-
zeug 1 vorhandene Kamera verwendet werden.
So kann beispielsweise eine 3D-Ansicht mit ei-
ner Kamera erzeugt werden, die in einem an-
deren als dem Fahrzeug 1 vorgesehen ist, wie
beispielsweise Kameras, die in der Infrastruktur
vorgesehen sind, Kameras, die in einem ande-
ren Fahrzeug vorgesehen sind, und Kameras,
die in einem Ereignisdatenschreiber und ahnli-
chem, der in einem anderen Fahrzeug montiert
ist. In diesem Fall erlangt die Bildverarbeitungs-
einheit 13 das von der Kamera aufgenommene
Bild durch Kommunikation und ahnliches. In die-
sem Fall korrespondiert eine Empfangsvorrich-
tung zum Erfassen des Bildes durch Kommuni-
kation und &hnlichem von auferhalb des Fahr-
zeugs 1 mit den Bilderlangungseinheiten.

(3F) Obwohl jedes Bild des Bildes der Fahrzeug-
karosserie B unter dem 3D-Ansichtsbild und des
Bildes des geschatzten Weges K des Fahrzeugs
mit Transparenz versehen und an dem ande-
ren Bild in $11 in den vorstehenden jeweiligen
Ausfuhrungsformen uberlagert ist, ist die vorlie-
gende Offenbarung nicht auf diese Konfiguration
beschrankt. Wenn beispielsweise das Bild der
Fahrzeugkarosserie B und ahnliches, das in S$1
oder S1A erstellt wurde, ein Bild ist, das wah-
rend der Speicherung im Speicher 20 mit ausrei-
chender Transparenz bereits versehen ist (d.h.
ein urspringlich transparentes Bild), kann die-
ses Bild einfach an das Bild der Umgebung H in
S$11 Uberlagert werden.

(83G) Eine Mehrzahl von Funktionen, die zu ei-
ner Komponente in den vorstehenden Ausflh-
rungsformen gehoéren, kann durch eine Mehr-
zahl von Komponenten erreicht werden, oder ei-
ne Funktion, die zu einer Komponente gehort,
kann durch eine Mehrzahl von Komponenten er-
reicht werden. Eine Mehrzahl von Funktionen,
die zu einer Mehrzahl von Komponenten gehdo-
ren, kann durch eine Komponente erreicht wer-
den, oder eine Funktion, die durch eine Mehrzahl
von Komponenten erreicht wird, kann durch ei-
ne Komponente erreicht werden. Die Konfigura-
tion in den obigen Ausfiihrungsformen kann teil-
weise ausgelassen werden. Die Konfiguration in
den vorstehenden Ausfiihrungsformen kann zu-
mindest teilweise hinzugefligt oder der Konfigu-
ration in einer anderen der vorstehenden Aus-
fihrungsformen ersetzt werden. Jeder Modus,
der in den technischen Geist einbezogen ist, der
nur durch die beigefiigten Anspriiche spezifiziert

ist, ist eine Verkérperung der vorliegenden Of-
fenbarung.

(8H) Zusétzlich zu dem vorstehend beschriebe-
nen Bilderzeugungsgerat 100 kann die vorlie-
gende Offenbarung in verschiedenen Formen
erreicht werden, wie beispielsweise einem Sys-
tem mit dem Bilderzeugungsgerat 100 als Kom-
ponente, einem Programm zum Veranlassen,
dass ein Computer als Bilderzeugungsgerat 100
fungiert, einem nichtflichtigen lesbaren Spei-
chermedium wie einem Halbleiterspeicher, der
ein solches Programm speichert, und einem Bil-
derzeugungsverfahren.

Anhang

[0044] Wie aus den vorstehend beschriebenen bei-
spielhaften Ausfiihrungsformen deutlich ersichtlich
ist, kann das Bilderzeugungsgerat 100 der vorliegen-
den Offenbarung auflerdem die folgende Konfigura-
tion enthalten.

(4A) Die Bilderzeugungseinheit kann konfiguriert
werden, um Bilder zu erzeugen, die das gesam-
te Fahrzeug und die Umgebung des Fahrzeugs
aus einem virtuellen Sichtpunkt, der schrag tber
dem Fahrzeug angeordnet ist, zeigen. In diesem
Fall werden die Effekte des Vorsehens entweder
des Bildes des Fahrzeugs oder des geschatzten
Fahrwegs als transparentes Bild noch deutlicher
dargestellt.

(4B) Die Bilder des Fahrzeugs, die Uber das
Bild der Umgebung von der Bildsyntheseein-
heit Uberlagert werden, kénnen ein Bild sein,
das durch Uberlagern des Bildes (B) einer Fahr-
zeugkarosserie des Fahrzeugs Uber das Bild (T)
jedes Rades des Fahrzeugs verarbeitet wird,
und das Bild der Fahrzeugkarosserie kann ein
mit Transparenz versehenes Bild sein. In die-
sem Fall ist das Bild der Fahrzeugkarosserie ein
transparentes Bild und somit wird die Orientie-
rung der Rader erkennbar, was das Verstand-
nis fur den Zusammenhang zwischen Lenkwin-
kel und Fahrweg erleichtert.

(4C) Die Sichtpunkteinstellungseinheiten (51,
52, 53, 54) kdnnen weiter enthalten sein, die
konfiguriert sind, um eine Position des virtuellen
Sichtpunktes einzustellen. In diesem Fall ist die
Beziehung zwischen dem Fahrzeug und der Si-
tuation in der Nahe und die Beziehung zwischen
dem geschatzten Fahrweg und der Situation in
der Nahe aus einem gewiinschten Winkel leicht
erkennbar.

(4D) Im Falle von (4C), wenn der virtuelle Sicht-
punkt Uber die Sichtpunkteinstellungseinheiten
in einer Position eingestellt wird, in der ein Nei-
gungswinkel relativ zur Aufwartsrichtung des
Fahrzeugs grof3er als ein im Voraus eingestell-
ter vorbestimmter Wert ist, kann die Wegschat-
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zungseinheit (10, 5A) konfiguriert sein, um den
Fahrweg nicht zu schétzen, und die Bildsyn-
theseeinheit kann konfiguriert sein, um ein von
der Bilderzeugungseinheit (10, S9A, S1) erzeug-
tes Bild direkt als ein Ausgabebild zu verwen-
den. In diesem Fall ist es méglich, nutzlose Pro-
zesse bei der Wegschatzungseinheit und der
Bildsyntheseeinheit zu unterdriicken. Die ,Auf-
wartsrichtung von® ist hierbei nicht streng auf die
entgegengesetzte Richtung zur Schwerkraft be-
schrankt und muss nicht streng nach oben ge-
richtet sein, solange sie die beabsichtigten Ef-
fekte aufweist. So kann sie beispielsweise, wie
bei der zweiten Ausflihrungsform, senkrecht zur
Erde G stehen oder in eine Richtung leicht wei-
ter geneigt sein.

(4E) Die Wegschatzungseinheit kann konfigu-
riert werden, um die Zuverlassigkeit der Schat-
zung fur jeden Abschnitt des Fahrweges zu be-
rechnen, und die Bildsyntheseeinheit kann kon-
figuriert werden, um ein Bild jedes Abschnitts
im Fahrweg als Bild in einem Modus in Uber-
einstimmung mit der Zuverlassigkeit auf die Bil-
der, die durch die Bilderzeugungseinheit erzeugt
werden, zu Uberlagern. In diesem Fall kann die
Zuverlassigkeit jedes Abschnitts im Fahrweg gut
erkannt werden.
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- WO 0007373 [0004]
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Patentanspriiche

1. Bilderzeugungsgerat (100), das aufweist:
Bilderlangungseinheiten (3A, 3B, 3C, 3D), die konfi-
guriert sind, um ein Bild der Umgebung eines Fahr-
zeugs (1) zu erlangen,
eine Bilderzeugungseinheit (10, S9, S9, S9A, $1,
S1A), die konfiguriert ist, um Bilder zu erzeugen, die
das Fahrzeug und die Nahe von einem virtuellen
Sichtpunkt (V), der auRerhalb des Fahrzeugs einge-
stellt ist, zeigen, unter Verwendung des Bildes, das
von den Bilderlangungseinheiten erlangt wurde,
eine Wegschatzungseinheit (10, S5, S5, S5A), die
konfiguriert ist, um einen Fahrweg des Fahrzeugs auf
der Grundlage eines Fahrzustandes des Fahrzeugs
zu schéatzen, und
eine Bildsyntheseeinheit (10, S11), die konfiguriert
ist, um ein Bild als ein Ausgabebild zu erzeugen, das
durch ein Verarbeiten von entweder einem von Bil-
dern (B, T) des Fahrzeugs unter Bildern, die von der
Bilderzeugungseinheit erzeugt werden, oder einem
Bild (K) des Fahrwegs, das von der Wegschatzungs-
einheit geschéatzt wird, in ein transparentes Bild erhal-
ten wird, und ein Uberlagern des transparenten Bil-
des auf ein anderes der Bilder, auRerdem ein Uber-
lagern dieser Bilder Uiber ein Bild (H) der Umgebung
unter den Bildern, die von der Bilderzeugungseinheit
erzeugt werden.

2. Bilderzeugungsgerat (100), das aufweist:
Bilderlangungseinheiten (3A, 3B, 3C, 3D), die konfi-
guriert sind, um ein Bild der Umgebung eines Fahr-
zeugs (1) zu erlangen,
eine Bilderzeugungseinheit (10, S9, S9A, S1, S1A),
die konfiguriert ist, um Bilder zu erzeugen, die das
Fahrzeug, das mit Transparenz versehen ist, und die
Né&he von einem virtuellen Sichtpunkt (V), der aul3er-
halb des Fahrzeugs eingestellt ist, unter Verwendung
des Bildes, das von den Bilderlangungseinheiten auf-
genommen wurde, und transparenter Bilder (B, T)
des Fahrzeugs, die im Voraus in Ubereinstimmung
mit dem Fahrzeug vorbereitet wurden, zeigen,
eine Wegschatzungseinheit (10, S5, S5A), die konfi-
guriert ist, um einen Fahrweg des Fahrzeugs auf der
Grundlage eines Fahrzustandes des Fahrzeugs zu
schatzen, und
eine Bildsyntheseeinheit (10, S11), die konfiguriert
ist, um ein Bild als ein Ausgabebild zu erzeugen, das
durch ein Uberlagern von Bildern des Fahrzeugs un-
ter Bildern, die durch die Bilderzeugungseinheit er-
zeugt werden, uber ein Bild (K) des Fahrwegs, der
von der Wegschatzungseinheit geschétzt wird, und
auRerdem ein Uberlagern dieser Bilder iber ein Bild
(H) der Nahe unter den Bildern, die von der Bilder-
zeugungseinheit erzeugt werden.

3. Bilderzeugungsgerat nach Anspruch 1 oder 2,
wobei die Bilderzeugungseinheit konfiguriert ist, um
Bilder zu erzeugen, die das gesamte Fahrzeug und
die Nahe des Fahrzeugs von dem virtuellen Sicht-

punkt, der schrag tiber dem Fahrzeug eingestellt ist,
zeigen.

4. Bilderzeugungsgerat nach einem der Anspriiche
1 bis 3, wobei
die Bilder des Fahrzeugs, die Uber das Bild der Nahe
durch die Bildsyntheseeinheit Gberlagert sind, ein Bild
sind, das durch ein Uberlagern eines Bildes (B) einer
Fahrzeugkarosserie des Fahrzeugs Uber ein Bild (T)
von jedem Rad des Fahrzeugs verarbeitet wird, und
das Bild der Fahrzeugkarosserie ein Bild ist, das mit
Transparenz versehen ist.

5. Bilderzeugungsgerat nach einem der Anspriiche
1 bis 4, das aulRerdem aufweist:
Sichtpunkteinstellungseinheiten (51, 52, 53, 54), die
konfiguriert sind, um eine Position des virtuellen
Sichtpunkts einzustellen.

6. Bilderzeugungsgerat nach Anspruch 5, wobei
wenn der virtuelle Blickwinkel tGber die Sichtpunktein-
stellungseinheiten auf eine Position eingestellt wird,
um einen Neigungswinkel zu haben, der in Bezug auf
die Aufwaértsrichtung des Fahrzeugs gréf3er als ein
im Voraus eingestellter vorbestimmter Wert ist, die
Wegschatzungseinheit (10, 5A) konfiguriert ist, um
den Fahrweg nicht zu schéatzen, und die Bildsynthe-
seeinheit konfiguriert ist, um ein Bild, das durch die
Bilderzeugungseinheit (10, S9A, S1A) erzeugt wird,
als Ausgabebild direkt zu verwenden.

7. Bilderzeugungsgerat nach einem der Anspriiche
1 bis 6, wobei
die Wegschatzungseinheit konfiguriert ist, um die Zu-
verlassigkeit der Schatzung fir jeden Abschnitt des
Fahrwegs zu berechnen, und
die Bildsyntheseeinheit konfiguriert ist, um ein Bild
von jedem Abschnitt bei dem Fahrweg als ein Bild in
einem Modus in Ubereinstimmung mit der Zuverlas-
sigkeit der Bilder, die von der Bilderzeugungseinheit
erzeugt werden, zu Uberlagern.

8. Ein Programm, um einen Computer zu veranlas-
sen, um zu:
Erzeugen (S9, S9A, S1, S1A) von Bildern unter Ver-
wendung eines Bildes der Nahe eines Fahrzeugs (1),
das erlangt wurde, das das Fahrzeug und die Néhe
von einem virtuellen Sichtpunkt (V), der aufl3erhalb
des Fahrzeugs eingestellt ist, zeigt,
Schéatzen (S5, S5A) eines Fahrwegs des Fahrzeugs
auf der Grundlage eines Fahrzustands des Fahr-
zeugs, und
Erzeugen (S11) eines Bildes als ein Ausgabebild, das
durch ein Verarbeiten entweder von Bildern des Fahr-
zeugs unter den erzeugten Bildern oder eines Bildes
des geschéatzten Fahrwegs in ein transparentes Bild
erhalten wird, und Uberlagern des transparenten Bil-
des an dem anderen Bild, auRerdem Uberlagern die-
ser Bilder Uber ein Bild (H) der Nahe unter den er-
zeugten Bildern.
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9. Ein Programm, um einen Computer zu veranlas-
sen, um zu:
Erzeugen (S9, S9A, S1, S1A) von Bildern unter Ver-
wendung eines Bildes der Nahe eines Fahrzeugs (1),
das erhalten wurde, und transparenter Bilder (B, T)
des Fahrzeugs, die im Voraus in Ubereinstimmung
mit dem Fahrzeug vorbereitet wurden, um das mit
Transparenz versehene Fahrzeug und die Nahe von
einem virtuellen Sichtpunkt (V), der aullerhalb des
Fahrzeugs eingestellt ist, zu sehen,
Schatzen (S5, S5A) eines Fahrwegs des Fahrzeugs
auf der Grundlage eines Fahrzustands des Fahr-
zeugs, und
Erzeugen (S11) eines Bildes als ein Ausgabebild, das
durch ein Uberlagern eines Bildes des Fahrzeugs un-
ter den erzeugten Bildern Uber ein Bild (K) des ge-
schatzten Fahrwegs erhalten wird, auRerdem Uber-
lagern dieser Bilder Uber ein Bild (H) der N&he unter
den erzeugten Bildern.

Es folgen 11 Seiten Zeichnungen
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Anhéangende Zeichnungen
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FIG.11
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