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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　ドライバーの代わりに車両の自律的、乃至、部分自律的運転マヌーバ、特に、駐車マヌ
ーバ、或いは、発車マヌーバを実施するためのものであり、カメラ・システムによって車
両周辺部から画像データが得られ、これが、該運転マヌーバを実施するために処理される
アシスタント・システム用の方法であって、少なくとも一つの光シグナル手段によって、
運転マヌーバの際に車両が動く方向としての少なくとも一つの移動方向が、示され、
　該移動方向が、車両周辺部の全容画像内において、少なくとも一人の／一台の他の交通
参加者を認識した場合にのみ示されることを特徴とするアシスタント・システム用の方法
。
【請求項２】
　該光シグナル手段が、少なくとも一つの、車体に配置され、該移動方向を示すために、
該移動方向に流れるようなパターンの光の流れを得られるように制御される複数の隣り合
って配置された光源を包含するライト・ストリップであることを特徴とする請求項１に記
載の方法。
【請求項３】
　該光シグナル手段が、少なくとも一つの車体に配置された投影手段であり、
該移動方向が、該投影手段によって、道路表面に投影される
ことを特徴とする請求項１或いは２に記載の方法。
【請求項４】
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－　該投影手段が、レーザーであり、
－　該移動方向が、レーザーによって、道路表面に移動軌道として投影される
ことを特徴とする請求項３に記載の方法。
【請求項５】
　該移動方向が、照明手段により照明された自身は発光しないホイール・キャップ、或い
は、照明手段により照明された自身は発光しないホイールによって示される
ことを特徴とする請求項１から４のうち何れか一項に記載の方法。
【請求項６】
　少なくとも一つの光シグナル手段が、付加的に、車両周辺部の少なくとも一領域、特に
、ガレージや暗い入口を照明するためにも用いられる
ことを特徴とする請求項１から５のうち何れか一項に記載の方法。
【請求項７】
－　アシスタント・システムのカメラ・システムが、複数のカメラによって、車両周辺部
の異なる領域の個別画像を捉え、画像処理ユニットによって、車両周辺部の全容画像を合
成するために適切な変換を実施するシステムであり、
－　全容画像が、運転マヌーバの実施のために処理される
ことを特徴とする請求項１から６のうち何れか一項に記載の方法。
【請求項８】
　車両周辺部において一人の／一台の、或いは、複数の交通参加者が認識された場合であ
って、特に、車両に複数の光シグナル手段が配置されている場合、該一人の／一台の、或
いは、複数の交通参加者が、知覚できる移動方向を示すための一つの、或いは、複数の光
シグナル手段のみが制御される
ことを特徴とする請求項１から７のうち何れか一項に記載の方法。
【請求項９】
－　複数のカメラによって、車両周辺部の異なる領域の個別画像を捉え、画像処理ユニッ
トによって、車両周辺部の全容画像を合成するために適切な変換を実施するカメラ・シス
テムと、
－　自律的、乃至、部分自律的運転マヌーバの際に車両が動く方向としての少なくとも一
つの移動方向を示すための少なくとも一つの光シグナル手段とを
包含し、但し、
－　該移動方向が、車両周辺部の全容画像内において、少なくとも一人の／一台の他の交
通参加者を認識した場合にのみ示され、
－　車両の自律的、乃至、部分自律的運転マヌーバの実施するため、並びに、車両の少な
くとも一つの移動方向を示すために、車両周辺部の全容画像が処理される
ことを特徴とする車両の移動方向を示すための装置。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、車両の自律的、乃至、部分自律的運転マヌーバを実施する役割を担うアシス
タント・システム、例えば、車載されている駐車アシスタント・システムなど用の方法、
並びに、装置に関する。
【背景技術】
【０００２】
　ここ数年、車両に光学的センサー・システム、特に車両周辺を捕捉するためのカメラが
採用されることが増えている。特別な電子的装置やソフトウェアを用いることにより、こ
れらのシステムは、様々なドライビングをサポートする機能を担うことができるため、こ
れらの装置は、アシスタント・システム、或いは、ドライバー・アシスタント・システム
としても知られている。これらのアシスタント・システムは、既に、例えば、駐車マヌー
バ、及び／或いは、駐車スペースから出るマヌーバ（以下、発車マヌーバと略する）など
、自律的、乃至、部分自律的運転マヌーバを実施できるようになっている。
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【０００３】
　駐車サポート用のシステムは、例えば、ドイツ公開特許公報ＤＥ　１０　２００９　０
５７　８３７　Ａ１より既知である。ここでは、このシステムは、車両用ガレージの駐車
スペースへの駐車の際にドライバーをサポートする役割を担っている。即ち、カメラ・シ
ステムが、車両の周辺を捕捉する。そして、周辺の複数の写真を、車両用ガレージのガレ
ージ入口を認識するために、画像認識方法によって評価する。ガレージ入口が認識された
ら、その周辺画像を、キャラクター認識方法によって、ガレージ後壁上に配置されている
少なくとも一つのマークに関して評価する。続いて、ガレージ入口と該マークに対する車
両の位置を割出し、割出された車両の位置に応じて、駐車スペースへ車両を操縦するため
に必要な舵角を示すための制御シグナルが発生される。
該制御シグナルは、ドライバーに操舵アドバイスとして示される、或いは、半自動的に、
或いは、全自動的に駐車スペースへ車両を動かすことを実施するために、少なくとも一つ
の制御システムに送られる。
【０００４】
　自律的、乃至、部分自律的運転マヌーバを実施するためのアシスタント・システム用と
しては、現今、車両周辺全域、即ち、３６０°の視野で、言い換えれば、車両の周りをパ
ノラマ・ビューで捕捉して、該車両周辺で検知されたオブジェクトをアウトプット・シグ
ナルとして用いることで、ドライバー・アシスタント機能を実施できるセンサー・システ
ムが既に実用されている。これに関して、ドイツ公開特許公報ＤＥ　１０　２００６　０
３６　９３３　Ａ１には、少なくとも二枚の重なり合う個別画像から全体像を作成する方
法が開示されているが、ここでは、該個別画像は、車両に搭載されたカメラによって捕捉
され、画像処理手段によって全容画像に合成される。
【０００５】
　ＤＥ　１０　２００６　０３６　９３３　Ａ１に開示されているようなシステムは、ト
ップヴュー・システム（ＴｏｐＶｉｅｗ－Ｓｙｓｔｅｍ）、或いは、全方向性（オムニレ
ンジ）カメラ・システムと呼ばれるものである。典型的なトップヴュー・システムは、車
両に、或いは、車内に配置された、これらによって車両周辺部の様々な領域の画像データ
が得られる（リアルな）撮影用カメラを包含している。該画像データは、電子的画像デー
タ処理手段において、様々な変換処理に具され、車両周辺部全体の合成画像が作成される
。これにより、例えば、車両の屋根から見た（鳥瞰図的な）視点の車両の周辺の画像、即
ち、車両より上（車両上空）にある（バーチャルな）カメラからの画像を得ることができ
る。該全容画像は、操車マヌーバ、或いは、駐車マヌーバを容易にするために、表示手段
上で車両のドライバーに連続的に示すことができる、或いは、該全容画像は、自律的、乃
至、部分自律的運転マヌーバを実施するためのアシスタント・システムによって、例えば
、オブジェクトを認識するため、或いは、それから、例えば、車両のハンドル、アクセル
、ブレーキを操作するための制御命令を割出すために、処理、或いは、評価される。
【０００６】
　自律的、乃至、部分自律的運転マヌーバを実施するための、例えば、駐車マヌーバ、乃
至、発車マヌーバなどのアシスタント・システムにおいては特に、該システムのプロセス
責任は、非常に大きい。特に、自律的、乃至、部分自律的運転マヌーバの実施中は、確実
に、他の交通参加者（例えば、歩行者）に危険が及ばないように、或いは、自車両、乃至
、他の車両に損傷がおこらないようにされなければならない。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００７】
【特許文献１】ドイツ公開特許公報ＤＥ　１０　２００９　０５７　８３７　Ａ１
【特許文献２】ドイツ公開特許公報ＤＥ　１０　２００６　０３６　９３３　Ａ１
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００８】
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　よって本発明の課題は、自律的、及び、部分自律的運転マヌーバを実施するためのアシ
スタント・システム用の、アシスタント・システムのプロセス責任に関する高い要求を満
足し、特に、人、物、環境への危害を、可能な限り排除できる方法、及び、装置を提供す
ることである。
【課題を解決するための手段】
【０００９】
　この課題は、請求項１の特徴を持つ方法、並びに、請求項１０の特徴を持つ装置によっ
て解決される。本発明の更なる実施形態、並びに、発展形態は、従属請求項から得られる
が、各特徴を組み合わせること、更には各特徴の更なる発展形態も考え得る。
【発明を実施するための形態】
【００１０】
　本発明の主要なアイデアは、自律的、乃至、部分自律的運転マヌーバを実施するために
特にトップヴュー・システムを採用し、複数の個別画像から車両の周辺の合成された全容
画像を処理するアシスタント・システムにおいて、少なくとも一つの光シグナル手段を用
いて、自律的、乃至、部分自律的運転マヌーバ時に、該車両が動いている少なくとも一方
向を示すことである。これにより、搭乗者、並びに、他の交通参加者、特に、車両近傍に
いる人は、アシスタント・システムが進もうとしている方向、及び／或いは、車両の正確
な移動軌道（走行路）に関して情報を得ることができる。少なくとも一つの移動方向の表
示により、事故を回避し、或いは、人に対する危険度を下げることが可能になる。
【００１１】
　特に、本発明に係る方法を用いる、或いは、トップヴュー・システムを備えた本発明に
係る装置を用いることには、全容画像内において、車両周辺部全域を捕捉することにより
、各々の周辺シチュエーションに柔軟に対応し、且つ、例えば、車両の移動方向を、他の
交通参加者が存在している時のみ、及び／或いは、存在している所へのみ、表示できる（
知らしめる）ことができると言う利点を有している。
【００１２】
　本発明に係る方法は、車両の自律的、乃至、部分自律的運転マヌーバを実施するための
アシスタント・システムにおいて採用されることが好ましい。
【００１３】
　ここで言う「自律的、乃至、部分自律的運転マヌーバ」とは、基本的に、それを実施す
る際に、複数の、或いは、全ての開ループ制御タスク、及び、閉ループ制御タスクを、即
ち、ある運転マヌーバをマニュアルに実施する場合は、ドライバーが実施しなければなら
ないはずのタスクも、アシスタント・システムが担当する車両の運転マヌーバのことであ
り、特に、車両内にドライバーが座っていない状態であっても、完全に自動的に行われる
運転マヌーバも含まれる。尚、本発明に係る方法は、車両の自律的、乃至、部分自律的な
駐車マヌーバ、乃至、発車マヌーバを実施するためのアシスタント・システムにおいて採
用されることが特に好ましい。またここで言う「部分自律的運転マヌーバ」とは、アシス
タント・システムが、例えば、車両ブレーキ、及び、操舵の開ループ制御、及び、閉ルー
プ制御など、一つの、或いは、複数の閉ループ制御タスク、及び、開ループ制御タスクを
請け負って行われる、駐車マヌーバ、乃至、発車マヌーバであると解釈することができる
。更にここで言う「自律的運転マヌーバ」とは、現在位置（ＩＳＴ－Ｐｏｓｉｔｉｏｎ）
から目的位置（ＳＯＬＬ－Ｐｏｓｉｔｉｏｎ、例えば、駐車位置）に車両を動かすのに必
要な、車両の加速（アクセル）の閉ループ制御／開ループ制御も含む、全ての開ループ制
御タスク、及び、閉ループ制御タスクをアシスタント・システムが請け負って行われる運
転マヌーバであると解釈することが好ましい。
【００１４】
　本発明に係る方法が採用されるアシスタント・システムは、好ましくは、車両周辺部の
画像データを作成し、これを運転マヌーバの実施のために処理するカメラ・システムを包
含している。画像データの作成は、この際、車両周辺部の異なる領域へ向けられている複
数のカメラによって実施されることが好ましい。続いて、該画像データには、運転マヌー
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バを実施するために、各・画像処理ユニットによって適宜、即ち、例えば、該画像データ
から他の車両などのオブジェクトや障害物を認識する、認識されたオブジェクトまでの距
離を求める、駐車スペースの長さや奥行きを計算する、そして、これらの情報から、必要
な操舵角などを含む必要な運転マヌーバを割出すなどの処理が施される。尚、オブジェク
トや障害物を認識するため、並びに、駐車スペースの長さや奥行きを計算するためには、
カメラ・システムに加え、他のセンサー類、例えば、超音波センサー、レーダー・センサ
ー、ライダー・センサー、並びに、レーザー・センサーなども使用することができる。
【００１５】
　本発明において、自律的、乃至、部分自律的運転マヌーバを実施する際は、少なくとも
一つの光シグナル手段によって、車両が運転マヌーバの際にその方向へ動く少なくとも一
方向（以下、移動方向と呼ぶ）が、示される。該移動方向は、運転マヌーバの前、及び／
或いは、その際中に示されるが、該「示されている方向」は、車両の現在の及び／或いは
将来的な移動方向であることができる。光シグナル手段は、一つの、或いは、複数の、任
意にデザインされた手段、例えば、カメラ・システム、或いは、アシスタント・システム
と、車両の移動方向を示せるように、接続されている、一つの、或いは、複数の、車体に
、及び／或いは、車内に配置された光源であることができる。好ましくは、該少なくとも
一つの光シグナル手段は、車両のウインカー、及び／或いは、バックライトなどの手段で
はなく、これら既存のコンポーネント以外の付加的な光シグナル手段である。
【００１６】
　ここで、移動方向を示すための少なくとも一つの光シグナル手段とは、車体に配置され
た、特に好ましくは、隣同士ならんで配置された複数の光源を包含する、少なくとも一本
のライト・ストリップであることが好ましい。個々の光源は、移動方向を示すために、運
転マヌーバの際に車両が動く少なくとも一方向へ流れるパターンを有するフロー・ライト
として制御されることが可能である。該ライト・ストリップは、例えば、数多くの長手方
向に隣り合わせに間隔を持って配置された発光ダイオード、即ち、ＬＥＤｓを備えた細長
い配線基板、及び、透明なレンズ／ランプカバーとハウジングを包含しているＬＥＤフラ
ット・ライトであることができる。該ライト・ストリップ、或いは、ＬＥＤフラット・ラ
ンプは、例えば、車両の一方の、或いは、双方の側面、例えば、車両ドア、或いは、車両
フロアのフロア下照明として、特に、車両の前車軸と後車軸の間に配置されることができ
る。特別な実施形態においては、一本の、或いは、複数本のライト・ストリップを、車内
、例えば、サイドガラスのフレームの領域、特に、ドア化粧板上のウインド・ラインに配
置することも可能である。そしてこれらを適切に制御することにより、車両の今の動きや
将来的な動きを、光の流れ、言い換えれば、動く、或いは、流れるライト・チェーンとし
て示すことが可能である。例えば、自律的な、或いは、遠隔操作による運転マヌーバの際
に車の外にいるドライバー、及び／或いは、他の交通参加者は、これによって、車両が動
く方向の情報を、特に、該車両が、前進、或いは、後進している、或いは、するであろう
と言う情報を得ることができる。例えば、光シグナル手段によってこれから車両が後進す
ることが示されれば、周囲が、車両が実際に運転マヌーバを始める前に反応でき、人や、
障害物がその軌道内にいる／あると言う理由で運転マヌーバ、例えば、駐車マヌーバや発
車マヌーバなどを中断することなく実施できるようになる。
【００１７】
　本発明によれば、移動方向を示すための少なくとも一つの光シグナル手段は、車載され
た少なくとも一つの投影手段であってもよい。車両が運転マヌーバの際に動く少なくとも
一つの方向は、該投影手段によって、道路の表面に投影されることができる。投影は、様
々な形態で実施可能であるが、例えば、投影される矢印、或いは、矢印として、或いは、
動く方向への流れとして、或いは、例えば、走行マヌーバにおいて予定されている軌道を
示し、その横を車両が走るであろう移動軌道を示す線として投影される流れる光などが可
能である。移動方向を示すための投影手段は、レーザーであることが好ましい。アシスタ
ント・システムの実施形態次第では、例えば、一つの、或いは、複数のレーザーを車内、
特に、一枚の、或いは、複数枚のガラスの内側に配置し、移動方向を各々のガラスを透過
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し、道路表面に投影されることも可能である。
【００１８】
　ある特別な形態では、少なくとも一つの光シグナル手段は、照明が施されたホイール、
及び／或いは、照明が施されたホイール・キャップであることもできる。このケースでは
、該少なくとも一つの光シグナル手段は、リング状のＬＥＤライト・ストリップとして構
成されることができるが、車両の移動方向は、例えば、走行方向に相当する回転方向に回
るように流れる光によって示されることができる。
【００１９】
　好ましい実施形態では、該少なくとも一つの光シグナル手段は、自律的、乃至、部分自
律的運転マヌーバの際に車両が移動する少なくとも一つの方向を示すだけでなく、付加的
に、車両周辺部の少なくとも一つの領域の照明にも用いられる。該車両周辺部の少なくと
も一つの照明されている領域は、ガレージや入口などの領域であることができるが、特に
、カメラ・システムの画像データから、特定の輝度閾値以下の照明しかなされていない車
両周辺部の一つの、或いは、複数の領域が、認識された場合に、照明が実施されることが
好ましい。
車両周辺部の少なくとも一つの領域を照明するための光シグナル手段の制御は、対象とな
る一つの、或いは、複数の領域が、車両周辺部の暗い領域を補正するために、及び／或い
は、重要な領域のコントラストを最大限とするために、狙いを定めて照明されるように、
実施されることが好ましい。
【００２０】
　このアシスタント・システムにおける該カメラ・システムは、複数のカメラによって、
車両周辺部の異なる領域の個別画像を捉え、画像処理ユニットによって、車両周辺部の全
容画像を合成するために適切な変換を実施するシステムであることが好ましい。即ち、該
カメラ・システムは、所謂「トップヴュー・システム」であることが好ましい。運転マヌ
ーバを実施するため、特に、該運転マヌーバのために制御任務、及び、帰還制御任務の計
算を実施するため、本発明に係る方法においては、車両周辺部の全容画像が処理されるこ
とが好ましい。該方法の実施形態の特に優れた長所は、車両周辺領域の全容画像から、車
両の周辺の全ての分野、例えば、予定されている走行路にいる交通参加者等に関して調べ
ることができ、且つ、もし他の交通参加者が車両の周辺部にいる場合には、車両の動く方
向を本発明に係る方法によって示すことができることである。更に、本発明に係る方法の
好ましい実施形態では、車両周辺部の領域、例えば、車両の他の交通参加者がいる側での
み、車両の移動方向を示すことができる。これにより、本発明に係る方法は、自律的、乃
至、部分自律的運転マヌーバを実施するに当たり、ダイナミック、言い換えれば、フレキ
シブルに周囲のシチュエーションに反応できる。
【００２１】
　尚、自律的、乃至、部分自律的運転マヌーバの際に車両が向かう少なくとも一つの方向
は、全容画像内に他の交通参加者が認識された場合にのみ示されることが好ましい。
【００２２】
　本発明に係る方法の好ましい実施形態では更に、特に、車両周辺部において一人の／一
台の、或いは、複数の交通参加者が認識された場合であって、特に、車両に複数の光シグ
ナル手段が配置されている場合、該一人の／一台の、或いは、複数の交通参加者が、知覚
できる少なくとも一つの方向を示すための一つの、或いは、複数の光シグナル手段のみが
制御されることが好ましい。即ち、車両の他の交通参加者が認識された側のみにおいて、
光シグナル手段（複数可）が制御されることが好ましい。
【００２３】
　ここで言う「車両の少なくとも一つの本発明において示される方向」とは、車両が、該
運転マヌーバにおいて向かう、「前進」や「後進」、及び／或いは、現時点での方向、或
いは、将来的な方向などの走行方向のことである。
【００２４】
　車両の少なくとも一方向の移動方向を示すための本発明に係る手段は、複数のカメラに
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よって車両周辺部の様々な領域の個別画像を捉え、画像処理ユニットによってこれらを適
切に変換し、車両周辺部の全容画像を合成するカメラ・システムを包含していることが好
ましい。更に、該手段は、自律的、乃至、部分自律的運転マヌーバの際に車両が動く少な
くとも一つの方向を示すための少なくとも一つの光シグナル手段を包含している。尚、本
発明において、該装置は、車両の自律的、乃至、部分自律的運転マヌーバの実施するため
、並びに、車両の少なくとも一つの移動方向を示すために、車両周辺部の全容画像が、例
えば、理にかなうように構成された（共通の）画像処理ユニットによって、処理されるこ
とができるように構成されている。
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