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(57) Abstract: The present invention relates to a device
(100) for start assistance for a motor vehicle, the device
(100) comprising: a surroundings detection device (10)
which is designed to detect an image of the surroundings
of the motor vehicle; and a start assistance device (20)
which is designed to determine a movement and/or a
position of a pedestrian on the basis of the detected image
of the surroundings of the motor vehicle and to determine
a starting time for starting the motor vehicle on the basis
of the determined movement and/or the determined
position of the pedestrian.

(57) Zusammenfassung: Die vorliegende Erfindung
betriftt eine Vorrichtung (100) zur Anfahrassistenz fiir
ein Kraftfahrzeug, wobei die Vorrichtung (100) umfasst:
eine Umfelderfassungseinrichtung (10), welche dazu
ausgelegt ist, ein Abbild eines Umfeldes des
Kraftfahrzeuges zu erfassen; und eine
Anfahrassistenzeinrichtung (20), welche dazu ausgelegt
ist, basierend auf dem erfassten Abbild des Umfeldes des
Kraftfahrzeuges eine Bewegung und/oder eine Position
eines FuBgéngers zu ermitteln und basierend auf der
ermittelten Bewegung und/oder der ermittelten Position
des Fuligdngers einen Startzeitpunkt zum Starten des
Kraftfahrzeuges zu bestimmen.
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Vorrichtung und Verfahren zur Anfahrassistenz fiir ein

Kraftfahrzeug

Technisches Gebiet

Die vorliegende Erfindung betrifft Anfahrassistenten und
Fahrerassistenzsysteme fiir Kraftfahrzeuge, welche den
Autofahrer beim Anfahren unterstiitzen. Insbesondere betrifft
die vorliegende Erfindung eine Vorrichtung und ein Verfahren

zur Anfahrassistenz fiir ein Kraftfahrzeug.

Technischer Hintergrund

Fahrerassistenzsysteme und Anfahrassistenten flr
Kraftfahrzeuge erhdéhen bei Kraftfahrzeugen den Komfort fir
den Fahrer beim Anfahren. Anfahrassistenten fir
Kraftfahrzeuge kénnen mit einer automatischen Haltefunktion
des Kraftfahrzeugs verbunden werden. Durch die automatische
Haltefunktion und den Anfahrassistenten wird die Betriebs-
oder Feststellbremsanlage automatisch bei Stillstand des
Fahrzeugs angesteuert, um ungewolltes Wegrollen zu

verhindern.

Zusammenfassung der Erfindung

Es ist eine Aufgabe der vorliegenden Erfindung, eine
verbesserte Vorrichtung und ein verbessertes Verfahren zur

Anfahrassistenz fiir ein Kraftfahrzeug bereitzustellen.

Diese Aufgabe wird durch die Gegenstande der unabhidngigen
Patentanspriiche geldst. Ausfiihrungsformen und Weiterbildungen
sind den abhdngigen Patentanspriichen, der Beschreibung und

den Figuren der Zeichnungen zu entnehmen.
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Ein erster Aspekt der vorliegenden Erfindung betrifft eine
Vorrichtung zur Anfahrassistenz fir ein Kraftfahrzeug, wobei
die Vorrichtung umfasst: eine Umfelderfassungseinrichtung,
welche dazu ausgelegt ist, ein Abbild eines Umfeldes des
Kraftfahrzeuges zu erfassen; und eine
Anfahrassistenzeinrichtung, welche dazu ausgelegt ist,
basierend auf dem erfassten Abbild des Umfeldes des
Kraftfahrzeuges eine Bewegung und/oder eine Position eines
FuBgangers zu ermitteln und basierend auf der ermittelten
Rewegung und/oder der ermittelten Position des FuBgdngers
einen Startzeitpunkt zum Starten des Kraftfahrzeuges zu

bestimmen.

In anderen Worten ausgedriickt, die Vorrichtung zur
Anfahrassistenz fiir ein Kraftfahrzeug ist dazu ausgelegt,
dass eine Kollision mit FuBgangern beim Anfahren vermieden

wird.

Die Vorrichtung kann dazu ausgebildet sein, einen
ausreichenden Sicherheitsabstand zu einem FuBgdnger und/oder

zu einer Gruppe von FuBgangern einzuhalten.

Die Vorrichtung kann vorteilhaft mit Anfahrassistenten und
Fahrerassistenzsystemen gekoppelt werden, welche den

Autofahrer beim Anfahren unterstiutzen.

Dabei passt die Vorrichtung zur Anfahrassistenz automatisch
die Geschwindigkeit und/oder den Zeitpunkt des Anfahrens des
Kraftfahrzeuges an eine im Umfeld des Kraftfahrzeugs

vorherrschende Verkehrsdichte bzw. an ein Vorhandensein wvon

FuBgangern oder von sonstigen Hindernissen an.
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Die vorliegende Erfindung ermdglicht vorteilhaft ein
entspanntes Anfahren. Die vorliegende Erfindung ermdglicht
vorteilhaft, dass das Kraftfahrzeug selbststiandig anfahren
kann, auch im Falle eines regen FuBgangerverkehrs vor dem
Kraftfahrzeug. Die notwendigen Daten kann die Vorrichtung von
einer beispielsweise hinter dem Kithlergrill angebrachten
optischen Sensoreinrichtung bzw. einer bildgebenden

Sensoreinrichtung erhalten.

Ferner kann die Vorrichtung weitere bildgebende Sensoren
umfassen, welche beispielsweise zwischen Innenspiegel und

Frontscheibe 1in einem Gehduse montiert werden.

Ferner kann die Vorrichtung einen Signalgeber umfassen,
welcher den Fahrer warnt, wenn ein FuBgadnger zu nah, das
heilt innerhalb eines ausreichenden Sicherheitsabstands zum
Fahrzeug sich befindet. Beispielsweise kann das von den
Sensoren iUberwachte Umfeld des Kraftfahrzeugs einen BRereich
von bis zu 120 m oder bis zu 80 m oder bis zu 40 m vom
Fahrzeug aus umfassen. Der Sicherheitsabstand kann
beispielsweise bis zu 15 m oder bis zu 10 m oder bis zu b5 m

betragen.

Nach einem weiteren zweiten Aspekt der vorliegenden Erfindung
wird ein Verfahren zur Anfahrassistenz fir ein Kraftfahrzeug
bereitgestellt, wobei das Verfahren folgende

Verfahrensschritte umfasst:

Als ein erster Schritt des Verfahrens erfolgt ein Erfassen
eines Abbilds eines Umfeldes des Kraftfahrzeuges mithilfe wvon

einer Umfelderfassungseinrichtung.

Als ein zweiter Schritt des Verfahrens erfolgt ein Ermitteln

einer Bewegung und/oder einer Position eines FuBgangers
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basierend auf dem erfassten Abbild des Umfeldes des
Kraftfahrzeuges mithilfe von einer

Anfahrassistenzeinrichtung.

Als ein dritter Schritt des Verfahrens erfolgt ein Bestimmen
eines Startzeitpunkts zum Starten des Kraftfahrzeuges
basierend auf der ermittelten Bewegung und/oder der

ermittelten Position des FuBgéadngers.

Vorteilhafte Ausgestaltungen der vorliegenden Erfindung sind

in den Unteranspriichen gekennzeichnet.

In einer vorteilhaften Ausfiihrungsform der vorliegenden
Erfindung ist vorgesehen, dass die Anfahrassistenzeinrichtung
dazu ausgelegt ist, basierend auf dem erfassten Abbild des
Umfeldes des Kraftfahrzeuges eine Bewegung und/oder eine
Position einer Gruppe von FuBgangern zu ermitteln und
basierend auf der ermittelten Bewegung und/oder der
ermittelten Position der Gruppe von FuBgdngern den
Startzeitpunkt zum Starten des Kraftfahrzeuges zu bestimmen.
Das Starten des Kraftfahrzeugs kann dabei eine
Initialisierung und ein Ausfiihren von verschiedenen
Prozeduren von Anfahrassistenzsystemen des Kraftfahrzeuges

umfassen.

Ferner kann das Starten des Kraftfahrzeuges auch das
Anfahren, d.h. das Bewegen des Kraftfahrzeuges umfassen, in
anderen Worten ausgedrickt, das Starten des Kraftfahrzeugs

kann eine Beschleunigung des Kraftfahrzeuges umfassen.

Dies ermdglicht vorteilhaft, neben einem einzelnen FuBganger
auch eine Gruppe von Fullgidngern zu identifizieren und einen
ausreichenden Sicherheitsabstand zwischen FuBRgangern und

Kraftfahrzeug zu gewadhrleisten, so dass das Anfahren des
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Kraftfahrzeugs gefahrlos erfolgen kann, d.h. unter Einhaltung

des vordefinierten Sicherheitsabstandes.

In einer weiteren vorteilhaften Ausfithrungsform der
vorliegenden Erfindung ist vorgesehen, dass die
Anfahrassistenzeinrichtung dazu ausgelegt ist, basierend auf
dem erfassten Abbild des Umfeldes des Kraftfahrzeuges eine
voraussichtliche Fahrroute des Kraftfahrzeuges innerhalb des
Umfeld des Kraftfahrzeuges zu bestimmen und eine
voraussichtliche Wegstrecke des FuBgangers oder der Gruppe
von FuBgdngern zu bestimmen und basierend auf der ermittelten
voraussichtlichen Fahrroute und der ermittelten
voraussichtlichen Wegstrecke den Startzeitpunkt zum Starten
des Kraftfahrzeuges zu bestimmen. Dies ermdglicht
vorteilhaft, eine Kollisionsvermeidung bereitzustellen und
Kollisionen oder ZusammenstdBe von FuBgadngern und dem

Kraftfahrzeug zu vermeiden.

In einer weiteren vorteilhaften Ausfithrungsform der
vorliegenden Erfindung ist vorgesehen, dass die
Anfahrassistenzeinrichtung dazu ausgelegt ist, eine
Kollisionsvermeidung basierend auf der ermittelten
voraussichtlichen Fahrroute und der voraussichtlichen

Wegstrecke bereitzustellen.

In einer weiteren vorteilhaften Ausfithrungsform der
vorliegenden Erfindung ist vorgesehen, dass die
Umfelderfassungseinrichtung ein optisches Kamerasystem, ein
bildgebendes Radarsystem oder ein bildgebendes

Ultraschallsystem umfasst.

Dies ermdglicht vorteilhaft, Umfelddaten und
Umfeldinformationen zu sammeln und eine automatische

FuBRgangererkennung bereitzustellen. Dabei kann die
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Umfelderfassungseinrichtung dazu ausgebildet sein, Objekte
auf dem Abbild zu erkennen und FuBgadnger auf dem Abbild zu
identifizieren. Beispielsweise konnen Personen in bis zu 75 m
oder in bis zu 35 m oder in bis zu 25 m Entfernung erfasst
und mittels Bildverarbeitung oder Computer-unterstiitzter
Bilderkennung als Personen oder FuBganger identifiziert

werden.

Die Umfelderfassungseinrichtung kann dazu ausgebildet sein,
Bewegungsmuster von FuBRgangern zu erkennen und somit die

Rewegung und/oder die Position der FuBgédnger zu ermitteln.

Das bildgebende Radarsystem kann beispielsweise eine 76-GHz-

Radareinheit umfassen.

Das bildgebende Radarsystem kann beispielsweise dazu
ausgebildet sein, stationadre Objekte im Nahbereich oder im
Umfeld des Kraftfahrzeuge zu erfassen und im Frequenzbereich
von 24 GHz oder 77 GHz Radarsignale zu senden und
Riickstreuungen zu empfange. Das bildgebende Radarsystem hat
beispielsweise einen Abstrahlwinkel im Azimut bei +/-80° und

in der vertikalen Abstrahlcharakteristik bei etwa +/-20°.

Das optische Kamerasystem kann beigspielsweise eine CMOS-
Kamera umfassen, Abkirzung CMOS steht fiur ,Complementary
metal-oxide-semiconductor™, aus dem Englischen: ,sich

erganzender Metall-Oxid-Halbleiter™.

Die beschriebenen Ausgestaltungen und Weiterbildungen lassen

sich beliebig miteinander kombinieren.

Weitere mdgliche Ausgestaltungen, Weiterbildungen und
Implementierungen der vorliegenden Erfindung umfassen auch

nicht explizit genannte Kombinationen von zuvor oder im
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Folgenden beziiglich der Ausfihrungsbeispiele beschriebenen

Merkmale der vorliegenden Erfindung.

Die beiliegenden Zeichnungen sollen ein weiteres Verstandnis
der Ausfiihrungsformen der vorliegenden Erfindung vermitteln.
Die beiliegenden Zeichnungen veranschaulichen
Ausfihrungsformen und dienen im Zusammenhang mit der
Beschreibung der Erklarung von Konzepten der vorliegenden

Erfindung.

Andere Ausfihrungsformen und viele der genannten Vorteile
ergeben sich im Hinblick auf die Figuren der Zeichnungen. Die
dargestellten Elemente der Figuren der Zeichnungen sind nicht

notwendigerweise malRstabsgetreu zueinander gezeigt.

Es zeigen:

Fig. 1 eine schematische Darstellung einer Vorrichtung zur
Fahrerassistenz flir ein Kraftfahrzeug bei der
Anfahrt vor einem Zebrastreifen, welcher von einer

Gruppe von FuBgadngern iiberquert wird;

Fig. 2 zeigt eine schematische Darstellung einer
Vorrichtung zur Anfahrassistenz fir ein
Kraftfahrzeug gemall einer weiteren Ausfihrungsform

der vorliegenden Erfindung;

Fig. 3 zeigt eine schematische Darstellung einer
Vorrichtung zur Anfahrassistenz fir ein
Kraftfahrzeug, wobei das Kraftfahrzeug vor einem
Zebrastreifen mit einem einzelnen Fulganger

anfahrt;
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Fig. 4 zeigt eine schematische Darstellung einer
Vorrichtung zur Fahrerassistenz fir ein
Kraftfahrzeug gemall einer weiteren Ausfihrungsform

der vorliegenden Erfindung;

Fig. 5 zeigt eine schematische Darstellung einer
Vorrichtung zur Anfahrassistenz fir ein
Kraftfahrzeug gemall einer weiteren Ausfihrungsform

der vorliegenden Erfindung; und

Fig. 6 zeigt eine schematische Darstellung einer
Vorrichtung zur Anfahrassistenz gemdl einer
weiteren Ausfihrungsform der vorliegenden

Erfindung.

In den Figuren der Zeichnungen bezeichnen gleiche
Bezugszeichen gleiche oder funktionsgleiche Elemente,
Bauteile, Komponenten oder Verfahrensschritte, soweit nichts

Gegenteiliges angegeben ist.

Die Fig. 1 zeigt eine schematische Darstellung einer
Vorrichtung zur Fahrerassistenz fir ein Kraftfahrzeug gemal

einer Ausfihrungsform der vorliegenden Erfindung.

Die Vorrichtung 100 umfasst beispielsweise eine
Umfelderfassungseinrichtung 10 und eine

Anfahrassistenzeinrichtung 20.

Bei dem in der Fig. 1 gezeigten Beispiel ist eine Gruppe G
von FuBgadngern Fl, F2, .., Fn damit beschadftigt, einen

Zebrastreifen zu iUberqueren.
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Diese von den FuBgadngern Fl, F2, .., Fn vorgenommene
Uberquerung des Zebrastreifens wird von der

Umfelderfassungseinrichtung 10 erfasst.

Die Umfelderfassungseinrichtung 10 kann beispielsweise ein
Abbild in Form eines optischen Kamerabildes oder eines
Radarbildes oder in Form eines Ultraschallumgebungsbildes
aufnehmen, auf dem die FuBganger Fl, F2, .., Fn beim
Uberqueren des Zebrastreifens im Umfeld des Kraftfahrzeuges

abgebildet sind.

Die Fig. 2 zeigt eine schematische Darstellung einer
Vorrichtung zur Anfahrassistenz fir ein Kraftfahrzeug gemal

einer weiteren Ausfihrungsform der vorliegenden Erfindung.

Bei der in der Fig. 2 dargestellten Ausfihrungsform wurde dem
Kraftfahrzeug von der Anfahrassistenzeinrichtung 20 eine

voraussichtliche Fahrroute FR zugeordnet.

Ferner wurde von der Anfahrassistenzeinrichtung 20 eine
voraussichtliche Wegstrecke, beispielsweise eine erste
Wegstrecke WS1l, eine zweite Wegstrecke WS2, sowie eine dritte
Wegstrecke WS3, einzelnen FuBgédngern Fl, F2, .., Fn aus der
Gruppe G von FuBgédngern Fl1, F2, .., Fn zugeordnet, wobei die

FuBganger Fl, F2, .., Fn den Zebrastreifen iUberqueren.

Die Anfahrassistenzeinrichtung 20 ermittelt nun mdgliche
Schnittpunkte zwischen der Fahrroute FR des Kraftfahrzeugs

und den Wegstrecken W31, WS2, WS3 der FuBganger.

Im vorliegenden Fall hat die Anfahrassistenzeinrichtung dabei
Schnitt- oder Kreuzungspunkte zwischen den Fahrrouten und den
Wegstrecken festgestellt und folglich einen Startzeitpunkt

zum Starten des Kraftfahrzeuges verschoben.
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Die weiteren Bezugszeichen, wie in der Fig. 2 dargestellt,
sind bereits in der Figurenbeschreibung zu der
vorangegangenen Fig. 1 erlautert und werden daher nicht

weiter beschrieben.

Die Fig. 3 zeigt eine schematische Darstellung einer

Vorrichtung zur Anfahrassistenz fir ein Kraftfahrzeug.

In der in der Fig. 3 dargestellten Ausfihrungsform befindet
sich lediglich ein einzelner Fulganger F1 auf dem
Zebrastreifen. Ferner hat der Fulganger Fl auf dem
Zebrastreifen den Zebrastreifen bereits fast vollstandig

Uberschritten.

Ferner kann die Anfahrassistenzeinrichtung 20 ermitteln, dass

das Kraftfahrzeug noch hinreichend entfernt ist von dem
Zebrastreifen - beispielsweise 12 m - und somit kann ein
Startzeitpunkt zum Starten des Kraftfahrzeuges festgelegt
werden, ohne dass ein ausreichender Sicherheitsabstand -
beispielsweise 8 m - zwischen Fahrzeug und FuBgédnger F1l

unterschritten wird.

Die weiteren Bezugszeichen, wie in der Fig. 3 dargestellt,
sind bereits in den Figurenbeschreibungen zu den
vorangegangenen Figuren erlautert und werden daher nicht

weiter beschrieben.

Die Fig. 4 zeigt eine schematische Darstellung einer

Vorrichtung zur Anfahrassistenz fir ein Kraftfahrzeug.

Die Anfahrassistenzeinrichtung 20 hat eine Fahrroute des

Kraftfahrzeuges ermittelt. Ferner hat die
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Anfahrassistenzeinrichtung 20 eine Wegstrecke WS1 fir den auf

dem Zebrastreifen befindlichen Fulgédnger F1l ermittelt.

Ferner hat die Anfahrassistenzeinrichtung 20 basierend auf
der ermittelten Wegstrecke WS1 und basierend auf der
ermittelten voraussichtlichen Fahrroute FR einen

Startzeitpunkt zum Starten des Kraftfahrzeuges bestimmt.

Die weiteren Bezugszeichen, wie in der Fig. 4 dargestellt,
sind bereits in den Figurenbeschreibungen zu den
vorangegangenen Figuren erlautert und werden daher nicht

weiter beschrieben.

Die Fig. 5 zeigt eine schematische Darstellung einer
Vorrichtung zur Anfahrassistenz fir ein Kraftfahrzeug gemal

einer weiteren Ausfihrungsform der vorliegenden Erfindung.

Die Vorrichtung 100 umfasst eine Umfelderfassungseinrichtung

10 und eine Anfahrassistenzeinrichtung 20.

Die Umfelderfassungseinrichtung 10 ist beispielsweise dazu
ausgelegt, ein Abbild eines Umfelds des Kraftfahrzeuges zu
erfassen. Die Umfelderfassungseinrichtung 10 ist
beispielsweise als ein optisches Kamerasystem, als ein
bildgebendes Radarsystem oder als ein bildgebendes
Ultraschallsystem ausgebildet.

Ferner kann die Umfelderfassungseinrichtung 10 auch als eine
Kombination von einem optischen Kamerasystem und/oder einem
bildgebenden Radarsystem und/oder einem bildgebenden

Ultraschallsystem ausgebildet sein.

Die Anfahrassistenzeinrichtung 20 ist beispielsweise dazu

ausgebildet, basierend auf dem erfassten Abbild des Umfelds
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Kraftfahrzeuges eine Bewegung und/oder eine Position eines
FuBgangers F1, F2, .., Fn zu ermitteln und basierend auf der
ermittelten Bewegung und/oder der ermittelten Position des
FuBgangers F1l, F2, .., Fn einen Startzeitpunkt zum Starten des

Kraftfahrzeuges zu bestimmen.

Die Anfahrassistenzeinrichtung 20 ist beispielsweise dazu
ausgebildet, basierend auf dem erfassten Abbild des Umfeldes
des Kraftfahrzeuges eine Bewegung und/oder eine Position
einer Gruppe G von FuBgangern Fl, F2, .., Fn zu ermitteln und
basierend auf der ermittelten Bewegung und/oder der
ermittelten Position der Gruppe G von FuBgangern Fl1, F2, ..,
Fn den Startzeitpunkt zum Starten des Kraftfahrzeuges zu

bestimmen.

Die Fig. 6 zeigt eine schematische Darstellung eines
Verfahrens zur Anfahrassistenz flir ein Kraftfahrzeug gemal

einer weiteren Ausfihrungsform der vorliegenden Erfindung.

Das Verfahren zur Anfahrassistenz umfasst beispielsweise

folgende Verfahrensschritte:

Als ein erster Schritt des Verfahrens erfolgt ein Erfassen Sl
eines Abbilds eines Umfeldes des Kraftfahrzeuges mithilfe wvon

einer Umfelderfassungseinrichtung 10.

Als ein zweiter Verfahrensschritt erfolgt beispielsweise ein
Ermitteln S2 einer Bewegung und/oder einer Position eines
FuBgangers F1, F2, .., Fn basierend auf dem erfassten Abbild
des Umfeldes des Kraftfahrzeuges mithilfe von einer

Anfahrassistenzeinrichtung 20.

Als ein dritter Schritt des Verfahrens erfolgt beispielsweise

ein Bestimmen S3 eines Startzeitpunkts zum Starten des
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Kraftfahrzeuges basierend auf der ermittelten Bewegung

und/oder der ermittelten Position des FuBgangers.

Obwohl die vorliegende Erfindung anhand bevorzugter
Ausfihrungsbeispiele vorstehend beschrieben wurde, ist sie
nicht darauf beschrankt, sondern auf vielfaltige Art und
Weise modifizierbar. Insbesondere lasst sich die vorliegende
Erfindung in mannigfaltiger Weise verandern oder

modifizieren, ohne vom Kern der Erfindung abzuweichen.

Erganzend sei darauf hingewiesen, dass ,umfassend™ und
saufweisend™ keine anderen Elemente oder Schritte ausschlielRt

und ,eine“ oder ,ein™ keine Vielzahl ausschlielt.

Ferner sei darauf hingewiesen, dass Merkmale oder Schritte,
die mit Verweis auf eines der obigen Ausfithrungsbeispiele
beschrieben worden sind, auch in Kombination mit anderen
Merkmalen oder Schritten anderer oben beschriebener
Ausfihrungsbeispiele verwendet werden konnen. Bezugszeichen

in den Anspriichen sind nicht als Einschrankungen anzusehen.
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Patentanspriiche:

1. Vorrichtung (100) zur Anfahrassistenz fir ein

Kraftfahrzeug, wobei die Vorrichtung (100) umfasst:

- eine Umfelderfassungseinrichtung (10), welche dazu
ausgelegt ist, ein Abbild eines Umfeldes des

Kraftfahrzeuges zu erfassen; und

- eine Anfahrassistenzeinrichtung (20), welche dazu
ausgelegt ist, basierend auf dem erfassten Abbild des
Umfeldes des Kraftfahrzeuges eine Bewegung und/oder eine
Position eines FuBgangers (Fl, F2, .., Fn) zu ermitteln
und basierend auf der ermittelten Bewegung und/oder der
ermittelten Position des FuBgangers (F1l, F2, .., Fn)
einen Startzeitpunkt zum Starten des Kraftfahrzeuges zu

bestimmen.

2. Vorrichtung nach Anspruch 1,

wobei die Anfahrassistenzeinrichtung (20) dazu ausgelegt ist,
basierend auf dem erfassten Abbild des Umfeldes des
Kraftfahrzeuges eine Bewegung und/oder eine Position einer
Gruppe (G) von FuBgangern (F1l, F2, .., Fn) zu ermitteln und
basierend auf der ermittelten Bewegung und/oder der
ermittelten Position der Gruppe (G) von FuBgadngern (F1l, F2,
.., Fn) den Startzeitpunkt zum Starten des Kraftfahrzeuges zu

bestimmen.

3. Vorrichtung nach Anspruch 1 oder Anspruch 2,

wobei die Anfahrassistenzeinrichtung (20) dazu ausgelegt ist,
basierend auf dem erfassten Abbild des Umfeldes des
Kraftfahrzeuges eine voraussichtliche Fahrroute (FR) des

Kraftfahrzeugs innerhalb des Umfeld des Kraftfahrzeuges zu
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bestimmen und eine voraussichtliche Wegstrecke (WS1, WS2, ..,
WSn) des FuBgangers (F1, F2, .., Fn) oder der Gruppe (G) von
FuBgangern (F1, F2, .., Fn) zu bestimmen und basierend auf der
ermittelten voraussichtlichen Fahrroute und der ermittelten
voraussichtlichen Wegstrecke den Startzeitpunkt zum Starten

des Kraftfahrzeuges zu bestimmen.

4, Vorrichtung nach Anspruch 3,

wobei die Anfahrassistenzeinrichtung (20) dazu ausgelegt ist,
eine Kollisionsvermeidung basierend auf der ermittelten
voraussichtlichen Fahrroute (FR) und der voraussichtlichen

Wegstrecke (WS1, WS2, .., WSn) bereitzustellen.

5. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden Anspriiche,
wobei die Umfelderfassungseinrichtung (10) ein optisches
Kamerasystem, ein bildgebendes Radarsystem, oder ein

bildgebendes Ultraschallsystem umfasst.

6. Kraftfahrzeug, welches eine Vorrichtung nach einem der

vorhergehenden Anspriiche 1 bis 5 umfasst.

7. Verfahren zur Anfahrassistenz fir ein Kraftfahrzeug,

wobei das Verfahren folgende Verfahrensschritte umfasst:

- Erfassen (S1) eines Abbilds eines Umfeldes des
Kraftfahrzeuges mit Hilfe von einer

Umfelderfassungseinrichtung (10);

- Ermitteln (S2) einer Bewegung und/oder einer Position
eines FulBgangers (Fl, F2, .., Fn) basierend auf dem
erfassten Abbild des Umfeldes des Kraftfahrzeuges mit

Hilfe von einer Anfahrassistenzeinrichtung (20); und
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- Bestimmen (S3) eines Startzeitpunkts zum Starten des
Kraftfahrzeuges basierend auf der ermittelten Bewegung
und/oder der ermittelten Position des Fubgangers (F1,

F2, .., Fn).

8. Verfahren nach Anspruch 7,
wobei das Verfahren ferner den folgenden Verfahrensschritt

umfasst:

- Ermitteln einer Bewegung und/oder einer Position einer
Gruppe (G) von FuBgangern (Fl, F2, .., Fn) basierend auf dem
erfassten Abbild des Umfeldes des Kraftfahrzeuges und
Bestimmen des Startzeitpunkts zum Starten des Kraftfahrzeuges
basierend auf der ermittelten Bewegung und/oder der
ermittelten Position der Gruppe (G) von FuBgadngern (F1l, F2,
v, Fn).

9. Verfahren nach Anspruch 7 oder Anspruch 8,
wobei das Verfahren ferner den folgenden Verfahrensschritt

umfasst:

- Bestimmen einer voraussichtlichen Fahrroute (FR) des
Kraftfahrzeugs innerhalb des Umfeld des Kraftfahrzeuges
basierend auf dem erfassten Abbild des Umfeldes des
Kraftfahrzeuges;

- Bestimmen einer voraussichtlichen Wegstrecke des FuBgangers
oder der Gruppe (G) von FuBgangern (Fl, F2, .., Fn) basierend
auf dem erfassten Abbild des Umfeldes des Kraftfahrzeuges;
und

- Bestimmen des Startzeitpunkts zum Starten des
Kraftfahrzeuges basierend auf der ermittelten
voraussichtlichen Fahrroute (FR) und der voraussichtlichen

Wegstrecke (WS1, WS2, .., W3n).
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10. Verfahren nach Anspruch 9,

wobei das Verfahren ferner den folgenden Verfahrensschritt

umfasst:

- Bereitstellen einer Kollisionsvermeidung basierend auf der
ermittelten voraussichtlichen Fahrroute (FR) und der

voraussichtlichen Wegstrecke (WS1, WS2, .., WSn).



WO 2017/045802 PCT/EP2016/066880
1/5

n

i

? 100
i

|
G
Fig. 1

F1 52

11 Ik
L |

10
2071



PCT/EP2016/066880

WO 2017/045802

2/5

Z b4

001

<
8

W_H_\/\

mw>>
Nw>> Fm>>

____% ,m«_




WO 2017/045802 PCT/EP2016/066880
3/5

F1

100

Fig. 3

10
20/'\/



WO 2017/045802 PCT/EP2016/066880
4/5

5
W31

100

L~ FR

Fig. 4

10

F1
20/‘\.1



WO 2017/045802 PCT/EP2016/066880
5/5

!
v
Fig. 6

g3 1

g2 1

100
S

Fig. 5

10/\/

20/\/




INTERNATIONAL SEARCH REPORT

International application No

PCT/EP2016/066880

A. CLASSIFICATION OF SUBJECT MATTER

INV. GO8G1/16 B60T7/12
ADD.

B60T7/22

According to International Patent Classification (IPC) or to both national classification and IPC

B. FIELDS SEARCHED

Minimum documentation searched (classification system followed by classification symbols)

GO8G B6OT

Documentation searched other than minimum documentation to the extent that such documents are included in the fields searched

Electronic data base consulted during the international search (name of data base and, where practicable, search terms used)

EPO-Internal, WPI Data

C. DOCUMENTS CONSIDERED TO BE RELEVANT

Category™ | Citation of document, with indication, where appropriate, of the relevant passages Relevant to claim No.

X EP 1 703 482 Al (OMRON TATEISI ELECTRONICS 1,5-7
CO [JP]) 20 September 2006 (2006-09-20)

Y paragraph [0006] - paragraph [0032]; 5,6
figures 3-6

X DE 10 2009 049408 Al (CONTINENTAL TEVES AG 1,7
& CO OHG [DE]; CONTI TEMIC MICROELECTRONIC
[DE]) 22 April 2010 (2010-04-22)

Y paragraph [0003] - paragraph [0008] 5

Y DE 10 2011 086404 Al (BOSCH GMBH ROBERT 5,6
[DE]) 16 May 2013 (2013-05-16)

A paragraph [0011] - paragraph [0030]; 1,7
figures 1-3

- / -

See patent family annex.

Further documents are listed in the continuation of Box C.

* Special categories of cited documents : . . . . L
"T" later document published after the international filing date or priority
date and not in conflict with the application but cited to understand

"A" document defining the general state of the art which is not considered the principle or theory underlying the invention

to be of particular relevance

"E" earlier application or patent but published on or after the international

- "X" document of particular relevance; the claimed invention cannot be
filing date

considered novel or cannot be considered to involve an inventive

"L" document which may throw doubts on priority claim(s) or which is
cited to establish the publication date of another citation or other
special reason (as specified)

"O" document referring to an oral disclosure, use, exhibition or other
means

"P" document published prior to the international filing date but later than
the priority date claimed

step when the document is taken alone

"Y" document of particular relevance; the claimed invention cannot be
considered to involve an inventive step when the document is
combined with one or more other such documents, such combination
being obvious to a person skilled in the art

"&" document member of the same patent family

Date of the actual completion of the international search

18 January 2017

Date of mailing of the international search report

30/01/2017

Name and mailing address of the ISA/

European Patent Office, P.B. 5818 Patentlaan 2
NL - 2280 HV Rijswijk

Tel. (+31-70) 340-2040,

Fax: (+31-70) 340-3016

Authorized officer

Kyriakides, D

Form PCT/ISA/210 (second sheet) (April 2005)

page 1 of 2




INTERNATIONAL SEARCH REPORT

International application No

PCT/EP2016/066880

C(Continuation). DOCUMENTS CONSIDERED TO BE RELEVANT

figure 1

Category™ | Citation of document, with indication, where appropriate, of the relevant passages Relevant to claim No.

Y EP 1 585 083 A2 (BOSCH GMBH ROBERT [DE]) 5
12 October 2005 (2005-10-12)

A paragraph [0001] - paragraph [0019]; 1,6,7
figures 1-3

Y DE 10 2009 057836 Al (CONTINENTAL TEVES AG 5
& CO OHG [DE]) 16 June 2011 (2011-06-16)

A paragraph [0001] - paragraph [0034]; claim 1,7
1; figure 1

Y DE 10 2005 045017 Al (BOSCH GMBH ROBERT 5
[DE]) 22 March 2007 (2007-03-22)

A paragraph [0001] - paragraph [0037]; 1,7

Form PCT/ISA/210 (continuation of second sheet) (April 2005)

page 2 of 2




INTERNATIONAL SEARCH REPORT

Information on patent family members

International application No

PCT/EP2016/066880
Patent document Publication Patent family Publication

cited in search report date member(s) date

EP 1703482 Al 20-09-2006  CN 1834577 A 20-09-2006
EP 1703482 Al 20-09-2006
JP 2006259895 A 28-09-2006
US 2006207818 Al 21-09-2006

DE 102009049408 Al 22-04-2010  NONE

DE 102011086404 Al 16-05-2013  NONE

EP 1585083 A2 12-10-2005 DE 102004016981 Al 27-10-2005
EP 1585083 A2 12-10-2005

DE 102009057836 Al 16-06-2011 DE 102009057836 Al 16-06-2011
EP 2509840 Al 17-10-2012
JP 2013513526 A 22-04-2013
KR 20120094095 A 23-08-2012
US 2012265418 Al 18-10-2012
WO 2011069489 Al 16-06-2011

DE 102005045017 Al 22-03-2007  CN 101267957 A 17-09-2008
DE 102005045017 Al 22-03-2007
EP 1928687 Al 11-06-2008
JP 4981808 B2 25-07-2012
JP 2009509085 A 05-03-2009
US 2009192686 Al 30-07-2009
WO 2007033870 Al 29-03-2007

Form PCT/ISA/210 (patent family annex) (April 2005)




INTERNATIONALER RECHERCHENBERICHT

Internationales Aktenzeichen

PCT/EP2016/066880

A. KLASSIFIZIERUNG DES ANMELDUNGSGEGENSTANDE!

INV. GO8G1/16 B60T7/12
ADD.

® B60T7/22

Nach der Internationalen Patentklassifikation (IPC) oder nach der nationalen Klassifikation und der IPC

B. RECHERCHIERTE GEBIETE

GO8G B6OT

Recherchierter Mindestprufstoff (Klassifikationssystem und Klassifikationssymbole )

Recherchierte, aber nicht zum Mindestprifstoff gehérende Veréffentlichungen, soweit diese unter die recherchierten Gebiete fallen

EPO-Internal, WPI Data

Waéhrend der internationalen Recherche konsultierte elektronische Datenbank (Name der Datenbank und evtl. verwendete Suchbegriffe)

C. ALS WESENTLICH ANGESEHENE UNTERLAGEN

Kategorie®

Bezeichnung der Veréffentlichung, soweit erforderlich unter Angabe der in Betracht kommenden Teile

Betr. Anspruch Nr.

EP 1 703 482 Al (OMRON TATEISI ELECTRONICS
CO [JP]) 20. September 2006 (2006-09-20)
Absatz [0006] - Absatz [0032]; Abbildungen
3-6

DE 10 2009 049408 Al (CONTINENTAL TEVES AG
& CO OHG [DE]; CONTI TEMIC MICROELECTRONIC
[DE]) 22. April 2010 (2010-04-22)

Absatz [0003] - Absatz [0008]

DE 10 2011 086404 Al (BOSCH GMBH ROBERT
[DE]) 16. Mai 2013 (2013-05-16)

Absatz [0011] - Absatz [0030]; Abbildungen
1-3

_/__

1,5-7
5,6

1,7

5,6
1,7

Weitere Verdffentlichungen sind der Fortsetzung von Feld C zu entnehmen Siehe Anhang Patentfamilie

* Besondere Kategorien von angegebenen Veréffentlichungen

"A" Veréffentlichung, die den allgemeinen Stand der Technik definiert,
aber nicht als besonders bedeutsam anzusehen ist

"T" Spétere Veroffentlichung, die nach dem internationalen Anmeldedatum
oder dem Prioritatsdatum verdffentlicht worden ist und mit der
Anmeldung nicht kollidiert, sondern nur zum Verstéandnis des der

Erfindung zugrundeliegenden Prinzips oder der ihr zugrundeliegenden

"E" fruhere Anmeldung oder Patent, die bzw. das jedoch erst am oder nach
dem internationalen Anmeldedatum veréffentlicht worden ist

"L" Veréffentlichung, die geeignet ist, einen Prioritatsanspruch zweifelhaft er-
scheinen zu lassen, oder durch die das Veréffentlichungsdatum einer
anderen im Recherchenbericht genannten Veréffentlichung belegt werden
soll oder die aus einem anderen besonderen Grund angegeben ist (wie
ausgefuhrt)

"O" Veréffentlichung, die sich auf eine miindliche Offenbarung,
eine Benutzung, eine Ausstellung oder andere MaBnahmen bezieht

"P" Veréffentlichung, die vor dem internationalen Anmeldedatum, aber nach
dem beanspruchten Prioritatsdatum veréffentlicht worden ist

Theorie angegeben ist

"X" Veréffentlichung von besonderer Bedeutung; die beanspruchte Erfindung
kann allein aufgrund dieser Veroéffentlichung nicht als neu oder auf
erfinderischer Tatigkeit beruhend betrachtet werden

"Y" Verdffentlichung von besonderer Bedeutung; die beanspruchte Erfindung
kann nicht als auf erfinderischer Tatigkeit beruhend betrachtet
werden, wenn die Veréffentlichung mit einer oder mehreren
Veroffentlichungen dieser Kategorie in Verbindung gebracht wird und
diese Verbindung flur einen Fachmann naheliegend ist

"&" Veréffentlichung, die Mitglied derselben Patentfamilie ist

Datum des Abschlusses der internationalen Recherche

18. Januar 2017

Absendedatum des internationalen Recherchenberichts

30/01/2017

Name und Postanschrift der Internationalen Recherchenbehérde

Europaisches Patentamt, P.B. 5818 Patentlaan 2
NL - 2280 HV Rijswijk

Tel. (+31-70) 340-2040,

Fax: (+31-70) 340-3016

Bevoliméchtigter Bediensteter

Kyriakides, D

Formblatt PCT/ISA/210 (Blatt 2) (April 2005)

Seite 1 von 2




INTERNATIONALER RECHERCHENBERICHT

Internationales Aktenzeichen

PCT/EP2016/066880

C. (Fortsetzung) ALS WESENTLICH ANGESEHENE UNTERLAGEN

Kategorie* | Bezeichnung der Veréffentlichung, soweit erforderlich unter Angabe der in Betracht kommenden Teile Betr. Anspruch Nr.

Y EP 1 585 083 A2 (BOSCH GMBH ROBERT [DE]) 5
12. Oktober 2005 (2005-10-12)

A Absatz [0001] - Absatz [0019]; Abbildungen 1,6,7
1-3

Y DE 10 2009 057836 Al (CONTINENTAL TEVES AG 5
& CO OHG [DE]) 16. Juni 2011 (2011-06-16)

A Absatz [0001] - Absatz [0034]; Anspruch 1; 1,7
Abbildung 1

Y DE 10 2005 045017 Al (BOSCH GMBH ROBERT 5
[DE]) 22. M&rz 2007 (2007-03-22)

A Absatz [0001] - Absatz [0037]; Abbildung 1 1,7

Formblatt PCT/ISA/210 (Fortsetzung von Blatt 2) (April 2005)

Seite 2 von 2




INTERNATIONALER RECHERCHENBERICHT

Angaben zu Veroffentlichungen, die zur selben Patentfamilie gehéren

Internationales Aktenzeichen

PCT/EP2016/066880
Im Recherchenbericht Datum der Mitglied(er) der Datum der
angefihrtes Patentdokument Veroffentlichung Patentfamilie Veroffentlichung

EP 1703482 Al 20-09-2006 CN 1834577 A 20-09-2006
EP 1703482 Al 20-09-2006
JP 2006259895 A 28-09-2006
US 2006207818 Al 21-09-2006

DE 102009049408 Al 22-04-2010  KEINE

DE 102011086404 Al 16-05-2013  KEINE

EP 1585083 A2 12-10-2005 DE 102004016981 Al 27-10-2005
EP 1585083 A2 12-10-2005

DE 102009057836 Al 16-06-2011 DE 102009057836 Al 16-06-2011
EP 2509840 Al 17-10-2012
JP 2013513526 A 22-04-2013
KR 20120094095 A 23-08-2012
US 2012265418 Al 18-10-2012
WO 2011069489 Al 16-06-2011

DE 102005045017 Al 22-03-2007 CN 101267957 A 17-09-2008
DE 102005045017 Al 22-03-2007
EP 1928687 Al 11-06-2008
JP 4981808 B2 25-07-2012
JP 2009509085 A 05-03-2009
US 2009192686 Al 30-07-2009
WO 2007033870 Al 29-03-2007

Formblatt PCT/ISA/210 (Anhang Patentfamilie) (April 2005)




	Page 1 - front-page
	Page 2 - front-page
	Page 3 - description
	Page 4 - description
	Page 5 - description
	Page 6 - description
	Page 7 - description
	Page 8 - description
	Page 9 - description
	Page 10 - description
	Page 11 - description
	Page 12 - description
	Page 13 - description
	Page 14 - description
	Page 15 - description
	Page 16 - claims
	Page 17 - claims
	Page 18 - claims
	Page 19 - claims
	Page 20 - drawings
	Page 21 - drawings
	Page 22 - drawings
	Page 23 - drawings
	Page 24 - drawings
	Page 25 - wo-search-report
	Page 26 - wo-search-report
	Page 27 - wo-search-report
	Page 28 - wo-search-report
	Page 29 - wo-search-report
	Page 30 - wo-search-report

