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(54) Title: METHOD FOR CONTROLLING A VIEWING DEVICE ARRANGED ON A VEHICLE IN AN ORIENTABLE

MANNER
(54) Bezeichnung : VERFAHREN ZUR STEUERUNG EINES AN EINEM FAHRZEUG RICHTBAR ANGEORDNETEN
SICHTGERATES
(57) Abstract: The invention relates to a
method for controlling a viewing device (2)
B1 arranged on a vehicle (5) in an orientable

manner by means of the head movements of
a person (4) traveling along, wherein the
head movements of the person (4) are sensed
by a head movement sensor (3) and are used
to produce a head movement signal (K1, K2)
dependent on the head movement, wherein a

reference sensor (6), which produces a
vehicle movement signal (F) dependent on
the movement of the vehicle (5), is arranged
on the vehicle (5), wherein a difterential
movement signal (D1, D2) is formed from
the head movement signal (K) and the
vehicle movement signal (F) as a control
variable for the viewing device (2). The
invention further relates to a corresponding

control system (1) and to a vehicle (5).

(57) Zusammenfassung: Die Erfindung
betrifft ein Verfahren zur Steuerung eines an
einem Fahrzeug (5) richtbar angeordneten
Sichtgerites

[Fortsetzung auf der ndchsten Seite]

Fig. 1
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(2) tiber die Koptbewegungen einer mittahrenden Person (4), wobei die Koptbewegungen der Person (4) durch einen
Kopfbewegungssensor (3) erfasst und zur Erzeugung eines von der Kopfbewegung abhéngigen Kopfbewegungssignals (K1, K2)
genutzt werden, wobei an dem Fahrzeug (5) ein Referenzsensor (6) angeordnet ist, der ein von der Bewegung des Fahrzeugs (5)
abhingiges Fahrzeugbewegungssignal (F) erzeugt, wobei aus dem Kopfhewegungssignal (K) und dem Fahrzeugbewegungssignal
(F) ein Differenzbewegungssignal (D1, D2) als SteuergrdBe flir das Sichtgerét (2) gebildet wird. Ferner betritft die Erfindung ein
entsprechendes Steuerungssystem (1) sowie ein Fahrzeug (5).
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Verfahren zur Steuerung eines an einem Fahrzeug richtbar angeordne-

ten Sichtgerates

Die Erfindung betrifft ein Verfahren zur Steuerung eines an einem Fahrzeug
richtbar angeordneten Sichtgerates uber die Kopfbewegungen einer mitfah-
renden Person, wobei die Kopfbewegungen der Person durch einen Kopfbe-
wegungssensor erfasst und zur Erzeugung eines von der Kopfbewegung ab-
hangigen Kopfbewegungssignals genutzt werden. Des Weiteren betrifft die
Erfindung ein entsprechendes Steuerungssystem fur ein an einem Fahrzeug

richtbar anordbares Sichtgerat und ein entsprechendes Fahrzeug.
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Vor allem im militarischen Bereich werden zur Beobachtung der Umgebung
eines gegen verschiedene militarische Bedrohungen gepanzert ausgebilde-
ten Fahrzeugs zumeist auBen am Fahrzeug angeordnete Sichtgerate einge-
setzt, welche eine Beobachtung der Umgebung aus dem geschiitzten Inne-

ren des Fahrzeugs ermdglichen.

Um einen groen Bereich beobachten zu kdnnen, werden die Sichtgerate
haufig liber entsprechende Richtantriebe richtbar am Fahrzeug angeordnet,
wodurch in besonders giinstigen Einbausituationen sogar eine 360-Grad-
Rundumbeobachtung der gesamten Fahrzeugumgebung erreicht werden
kann. Zum Richten des Sichtgerats sind verschiedene Steuerungssysteme
bekannt. Haufig wird das Sichtgerat per Hand beispielsweise mittels eines
Joysticks, eines Touchscreens oder ahnlicher Vorrichtungen gerichtet. Eine
solche manuelle Bedienung schrankt jedoch die Handlungsfahigkeit eines
Soldaten mitunter stark ein. Denn dieser muss zur Steuerung des Sichtgera-
tes zumindest eine seiner beiden Hande nutzen, so dass er diese nicht fir

andere Tatigkeiten einsetzten kann.

Um die Steuerung gegentiber solchen manuellen Bedienvorrichtungen einfa-
cher und auch intuitiver zu gestalten, wurden in jungerer Zeit auch Syste-
me eingesetzt, bei welchen das Sichtgerat uber die Bewegung des Kopfes
eines Soldaten gesteuert wird. Dafur ist haufig am Kopf der entsprechenden
Person ein Kopfbewegungssensor angeordnet, der die Kopfbewegungen er-
fasst und in ein Kopfbewegungssignal umwandelt. Diese Kopfbewegungssig-
nale wirken dann auf das Sichtgerat bzw. auf den Richtantrieb des Sichtge-
rates und sorgen dafur, dass dieses den Kopfbewegungen folgt und so die

Umgebung intuitiv beobachtet werden kann.

Ein solches Steuerungssystem hat sich beispielsweise zur Steuerung von
Sichtgeraten bewahrt, die an sich nicht bewegenden Objekten wie bei-

spielsweise Bunkeranlagen angeordnet sind. Zu Problemen kann es hingegen
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kommen, wenn das beschriebene System an einem Fahrzeug eingesetzt
werden soll. Denn wenn auf das Fahrzeug beispielsweise aufgrund einer
schnellen Kurven- oder auch aufgrund einer holprigen Gelandefahrt mitun-
ter starke Krafte und Erschiitterungen wirken, werden diese auch an die
sich im Fahrzeug befindliche Person und damit auch an den Kopfbewe-
gungssensor weitergegeben. Der Kopfbewegungssensor erfasst daher nicht
nur die eigentliche Kopfbewegung der Person, sondern er wird auch durch

die Bewegungen des Fahrzeugs mitunter stark beeinflusst.

Das Kopfbewegungssignal basiert daher im Grunde auf zwei verschiedenen
Bewegungen, namlich zum einen auf der Kopfbewegung relativ zum Fahr-
zeug und zum anderen auf der globalen Bewegung des Fahrzeugs. Aufgrund
dieser Uberlagerung kann es in der Praxis zu unerwiinschten Richtbewegun-

gen des Sichtgerates kommen.

Davon ausgehend stellt sich die Erfindung die Aufgabe, ein Verfahren
zur Steuerung eines richtbar an einem Fahrzeug angeordneten Sichtgerates
wie auch ein entsprechendes Steuerungssystem sowie ein Fahrzeug zu

schaffen, bei welchem unerwiinschte Richtbewegungen vermieden werden.

Bei einem Verfahren der eingangs genannten Art wird die Aufgabe dadurch
geldst, dass an dem Fahrzeug ein Referenzsensor angeordnet ist, der ein
von der Bewegung des Fahrzeugs abhangiges Fahrzeugbewegungssignal er-
zeugt, wobei aus dem Kopfbewegungssignal und dem Fahrzeugbewegungs-
signal ein Differenzbewegungssignal als SteuergroBe fur das Sichtgerat ge-
bildet wird.

Durch die Bildung der Differenz der beiden Signale kann der Einfluss der
Fahrzeugbewegung aus dem Kopfbewegungssignal herausgerechnet werden,
so dass das Differenzbewegungssignal nur die von der Person beabsichtigte

relative Bewegung des Kopfes im Fahrzeug abbildet. Das Sichtgerat kann
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den Kopfbewegungen einer Person im Fahrzeug daher auch dann folgen,
wenn auf den Kopfbewegungssensor zusatzliche durch Fahrzeugbewegungen
hervorgerufene Einfllsse wirken. Durch die auBere Globalbewegung des
Fahrzeugs hervorgerufene, unerwiinschte Richtbewegungen werden ver-

mieden.

Eine vorteilhafte Weiterbildung des Verfahrens sieht vor, dass das Fahr-
zeugbewegungssignal Uber einen Signalanpasser verstarkt oder abge-
schwacht wird. Hierdurch kann eine zuverlassige Signaluibertragung erreicht

werden.

Weiterhin hat es sich im Hinblick auf das Verfahren als positiv herausge-
stellt, wenn das Differenzbewegungssignal wahlweise als SteuergroBe auf
das Sichtgerat wirkt. Durch ein wahlweises Wirken ergibt sich eine groBere
Variabilitat des Verfahrens. Denn wenn das Differenzbewegungssignal nicht
als Steuergrofe auf das Sichtgerat wirkt, kann dieses beispielsweise auf
eine andere Weise gesteuert werden. Beispielsweise kann das Sichtgerat
zusatzlich auch mit einer Handbedienung verbunden sein, so dass dieses
wahlweise entweder uber ein manuelles Steuerungssignal oder per Hand
oder Uber das Differenzbewegungssignal per Kopfbewegung gesteuert wer-
den kann. Das Differenzbewegungssignal und das manuelle Steuerungssignal
konnen auch auf eine mit dem Sichtgerat verbundene Steuereinheit wirken,
welche dann wahlweise das Differenzbewegungssignal oder das manuelle

Steuerungssignal auf das Sichtgerat schaltet.

Bei einer vorteilhaften Ausgestaltung wird das Differenzbewegungssignal
mit dem manuellen Steuerungssignal, insbesondere fur ein Grobrichten,
uberlagert. Aus anatomischen Grunden ist die Kopfbewegung der mitfah-
renden Person auf einen Winkelbereich von etwa 160° realtiv zu ihrem
Oberkorper beschrankt. Das Sichtgerat kann hingegen in einem Winkelbe-

reich vom 360°, insbesondere eines Vielfachen von 360°, gedreht werden.
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Um den moglichen Drehbereich des Sichtgerats voll auszunutzen, insbeson-
dere bei einer Einschrankung der Bewegungsfreiheit des Oberkorpers der
mitfahrenden Person, kdnnen das Differenzbewegungssignal und das manu-
elle Steuerungssignal derart Uberlagert werden, dass ihr uberlagertes Signal
als Steuergrofe auf das Sichtgerat wirkt. Auf diese Weise kann das Sichtge-
rat mit dem manuellen Steuerungssignal zunachst grob ausgerichtet wer-
den, beispielsweise in Vorwarts- oder Ruckwartsrichtung eines Fahrzeugs,
wobei dann mit dem Differenzbewegungssignal ein Feinrichten lber die
Kopfbewegung erfolgt. Das Differenzbewegungssignal und das manuelle
Steuerungssignal kdnnen auch auf eine mit dem Sichtgerat verbundene
Steuereinheit und/oder eine Uberlagerungseinheit wirken, welche dann
wahlweise das Differenzbewegungssignal, das manuelle Steuerungssignal

oder das uberlagerte Signal auf das Sichtgerat schalten.

Bei einem Steuerungssystem der eingangs beschriebenen Art wird die ge-
nannte Aufgabe dadurch ge l6st, dass das Steuerungssystem einen an
dem Fahrzeug anordbaren Referenzsensor zur Erfassung der Fahrzeugbewe-
gung und zur Erzeugung eines von dieser abhangigen Fahrzeugbewegungs-
signals aufweist, wobei das Sichtgerat in Abhangigkeit eines aus dem Kopf-
bewegungssignal und dem Fahrzeugbewegungssignal gebildeten Differenz-
bewegungssignals steuerbar ist. Es ergeben sich die bereits im Zusammen-

hang mit dem Verfahren erlauterten Vorteile.

Im Hinblick auf den Kopfbewegungssensor hat es sich als vorteilhaft heraus-
gestellt, wenn dieser am Kopf der Person angeordnet ist. Dadurch wird er-
reicht, dass die Bewegungen des Kopfes direkt auf den Kopfbewegungssen-
sor wirken und demnach das Kopfbewegungssignal die Kopfbewegungen gut
abbilden kann. Vorteilhaft kann sich der Kopfbewegungssensor nicht relativ
zum Kopf bewegen. Der Kopfbewegungssensor kann an einer losbar mit dem
Kopf verbundenen Vorrichtung, wie beispielsweise einer Haltevorrichtung,

einer Brille, die in diesem Zusammenhang auch als Steuerungsbrille be-
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zeichnet werden kann, oder aber an Kopfbedeckungen angeordnet oder in

diesen integriert sein.

Des Weiteren hat es sich als vorteilhaft herausgestellt, wenn der Kopfbe-
wegungssensor zur Erfassung der Kopfbewegung als Beschleunigungs-, Kraft-
und/oder Interialsensor ausgebildet ist. Mittels solcher Sensoren kdnnen
alle moglichen Kopfbewegungen erfasst werden. Aus den erfassten Be-
schleunigungen und Kraften kann das Kopfbewegungssignal erzeugt werden.
Die mit dem Kopfbewegungssensor detektierbaren Kopfbewegungen kdnnen
mit den von dem Sichtgerat ausfiihrbaren Bewegungen korrespondieren.
Beispielsweise kann der Kopfbewegungssensor derart ausgestaltet sein, dass
dieser Gier- und Nickbewegungen erfassen kann und das Sichtgerat dement-

sprechend in Azimut und Elevation richtbar ist.

Zur Darstellung der uber das Sichtgerat erfassten Bilder hat es sich als vor-
teilhaft herausgestellt, wenn das Steuerungssystem ein Display aufweist.
Das Display kann mit dem Sichtgerat gekoppelt sein, so dass die vom Sicht-
gerat aufgenommenen Bilder bzw. das zu beobachtende Objekt auf dem
Display dargestellt werden kann. Es ist ferner moglich, dass zwischen Dis-
play und Sichtgerat eine Aufbereitungseinheit zur Aufbereitung der aufge-
nommenen Bilder angeordnet ist, die beispielsweise die Qualitat der Bilder
verbessern kann. Weiterhin ist es moglich, dass diese Aufbereitungseinheit
die Bilder zur Erzeugung einer Augmented Reality mit Zusatzinformationen

oder computergenerierten Objekten erweitert.

Des Weiteren ist es mdglich, dass das Display mit mehreren Sichtgeraten
verbunden ist, so dass beispielsweise auch Bilder von verschiedenen Sicht-
geraten uberlagert werden konnen. Dies ist beispielsweise dann vorteilhaft,
wenn es sich bei den verschiedenen Sichtgeraten um Kameras handelt, die
verschiedene elektromagnetische Spektren erfassen kdnnen. So ist es mog-

lich, dass ein Sichtgerat als Kamera fur sichtbares Licht und ein weiteres
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Sichtgerat als Infrarotkamera ausgebildet ist und am Display beide Bilder

uberlagert dargestellt werden konnen.

In Bezug auf das Display hat es sich als vorteilhaft herausgestellt, wenn die-
ses als HMD ausgebildet ist. HMD steht als Abklirzung fur ,,head-mounted
display“ und bezeichnet ein am Kopf einer Person angeordnetes Display,
weshalb eine solche Anordnung auch nur wenig Platz benotigt. Das Display
kann direkt vor den Augen der Person beispielsweise an einer Brille ange-
ordnet oder in einer solchen integriert sein. Vorteilhaft ist es, wenn jedem
Auge ein eigenes Display zugeordnet ist, so dass bei einer entsprechenden
Ausgestaltung des Sichtgerates auch stereoskope Bilder dargestellt werden

konnen.

Es hat sich ferner als vorteilhaft herausgestellt, wenn der Kopfbewegungs-
sensor mit dem HMD verbunden ist. Eine solche Koppelung fuihrt zu einer
einfachen und kompakten Vorrichtung, welche mit dem Kopf der Person
verbunden sein kann. Diese Vorrichtung kann beispielsweise als Brille, ins-
besondere als Steuerungsbrille ausgestaltet sein, so dass eine schnelle und

einfache Inbetriebnahme gewahrleistet ist.

Ferner hat es sich als vorteilhaft herausgestellt, wenn dem Referenzsensor
ein Signalanpasser zum wahlweisen Abschwachen oder Verstarken des Fahr-
zeugbewegungssignals nachgeschaltet ist. Dieser Signalanpasser kann die
Fahrzeugbewegungssignale dahingehend abschwachen oder verstarken, dass

sich eine zuverlassige Signaliuibertragung ergibt.

Zum Bewegen des Sichtgerates unabhangig von einer Fahrzeug- oder einer
Kopfbewegung, hat es sich als vorteilhaft erwiesen, wenn das Steuerungs-
system eine Schalteinheit zum Umschalten zwischen dem Differenzbewe-
gungssignal und einem manuellen Steuerungssignal aufweist. Die Schaltein-

heit kann das Differenzbewegungssignal wahlweise nicht passieren lassen,
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so dass in diesem Fall keine Steuerung des Sichtgerates moglich ist. In die-
sem Fall kann das manuelle Steuerungssignal auf das Sichtgerat wirken. Das
manuelle Steuerungssignal kann von einer per Hand bedienbaren Vorrich-
tung erzeugt werden. Die Schalteinheit kann wahlweise die Differenzbewe-
gungssignale oder die manuellen Steuerungssignale an die Sichteinheit wei-

terleiten, so dass die Sichteinheit wahlweise auch per Hand bedienbar ist.

Zum Bewegen des Sichtgerates hat es sich weiterhin als vorteilhaft erwie-
sen, wenn das Steuerungssystem eine Uberlagerungseinheit zum Uberlagern
des Differenzbewegungssignals mit einem manuellen Steuerungssignal auf-
weist. Die Uberlagerungseinheit kann das Differenzbewegungssignal mit
dem manuellen Steuerungssignal uberlagern, so dass eine Steuerung des
Sichtgerats anhand des liberlagerten Signals moglich ist. Die Uberlage-
rungseinheit kann derart mit der Schalteinheit zusammenwirken, dass
wahlweise das Differenzbewegungssignal, das manuelle Steuerungssignal
oder das Uberlagerte Signal an das Sichtgerat weitergeleitet wird, so dass

unterschiedliche Steuerungssignal fuir das Sichtgerat wahlbar sind.

Ferner wird zur L6 sun g der der genannten Aufgabe bei einem Fahrzeug
der eingangs beschriebenen Art vorgeschlagen, dass dieses ein Steuerungs-
system mit zumindest einem der zuvor beschriebenen Merkmale aufweist.
Es ergeben sich die bereits im Hinblick auf das Steuerungssystem bzw. auf

das Verfahren beschriebenen Vorteile.

Es hat sich weiterhin als vorteilhaft herausgestellt, wenn das Fahrzeug
mehrere Sichtgerate aufweist, die jeweils mit einem Kopfbewegungssensor
verbunden sind, wobei zur Bildung der Differenzbewegungssignale die
Sichtgerate mit demselben Referenzsensor verbunden sind. Durch mehrere
Sichtgerate und mehrere Kopfbewegungssensoren wird erreicht, dass jeder
mitfahrenden Person ein Sichtgerat und ein entsprechender Kopfbewe-

gungssensor zugeordnet werden kann. Da auf alle Kopfbewegungssensoren
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dieselben Fahrzeugbewegungen wirken, geniigt es, im Fahrzeug nur einen
Referenzsensor anzuordnen. Das Fahrzeugbewegungssignal kann zur Bildung
der jeweiligen Differenzbewegungssignale fur jedes Sichtgerat mit den ent-

sprechenden Kopfbewegungssignalen verrechnet werden.

Es hat sich weiterhin als vorteilhaft erwiesen, wenn der Referenzsensor zur
Reduzierung von Fahrzeugbewegungssignalspitzen im Bereich und insbeson-
dere auf der Fahrzeugrollachse und/oder im Bereich und insbesondere auf
der Fahrzeugnickachse angeordnet ist. Durch die Reduzierung von Fahr-
zeugbewegungssignalspitzen ergeben sich zum einen geringere Messunge-
nauigkeiten und zum anderen gestaltete sich die anschlieBende Signalver-
arbeitung einfacher. Die Fahrzeugrollachse kann die Achse sein, um die die
groBten Rollbewegungen des Fahrzeugs erwartet werden, beispielsweise
kann es sich dabei um die Fahrzeuglangsachse handeln. Die Fahrzeugnick-
achse kann diejenige Achse sein, um die die groBbten Nickbewegungen des
Fahrzeugs zu erwarten sind, beispielsweise die Fahrzeugquerachse. Vorteil-
hafterweise betragt der Abstand zwischen dem Referenzsensor und der
Fahrzeugrollachse weniger als 10% der Fahrzeugbreite, besonders bevorzugt
weniger als 5% der Fahrzeugbreite und ganz besonders bevorzugt liegt der
Referenzsensor auf der Fahrzeugrollachse. Der Abstand zwischen Referenz-
sensor und Fahrzeugnickachse betragt bevorzugt weniger als 5% der Fahr-
zeuglange, besonders bevorzugt weniger als 3% der Fahrzeuglange und ganz

besonders bevorzugt liegt der Referenzsensor auf der Fahrzeugnickachse.

Des Weiteren hat es sich bei einem mit einer richtbaren Waffe ausgestatte-
ten Fahrzeug als vorteilhaft herausgestellt, wenn das Sichtgerat zusammen
mit der Waffe richtbar angeordnet ist. Dies ermoglicht, dass auch die Waffe
intuitiv uber die Kopfbewegung einer sich im Fahrzeug befindlichen Person
gerichtet werden kann. Das Sichtgerat kann auf der Waffe angeordnet sein,
es ist jedoch auch mdglich, dass das Sichtgerat abseits der Waffe angeord-

net, die Bewegungen von Waffe und Sichtgerat jedoch miteinander gekop-
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pelt sind. Insbesondere zum Grobrichten der Waffe hat sich der Einsatz der

erfindungsgemaBen Steuerungsvorrichtung bewahrt.

Weitere Einzelheiten und Vorteile der Erfindung werden nachfolgend unter
Zuhilfenahme der beigefligten Zeichnungen eines Ausfuhrungsbeispiels er-

lautert. Darin zeigen:

Fig. 1 ein erfindungsgemaBes Fahrzeug in einer schematischen An-

sicht von oben,

Fig. 2 eine Darstellung eines am Kopf einer Person angeordneten

Displays mit einem Kopfbewegungssensor,

Fig. 3 eine schematische Ansicht des Steuerungssystem.

In der Darstellung der Fig. 1 ist ein militarisches Fahrzeug 5 in einer sche-
matischen Ansicht von oben gezeigt, wobei das Dach des Fahrzeugs 5 teil-
weise ausgeschnitten ist. AuBen im Dacherbeich des Fahrzeugs 5 befinden
sich zwei Sichtgerate 2, 12, die als Kameras ausgestaltet und sowohl in

Azimut als auch in Elevation richtbar sind. Die Beobachtungskorridore B1,
B2 bezeichnen die Bereiche, die jede Kamera 2, 12 ohne sich zu bewegen

erfassen kann.

Im Inneren des Fahrzeugs befinden sich zwei Personen 4, 14, wobei die Per-
son 4 die Kamera 2 und die Person 14 die Kamera 12 steuert. Am Kopf bei-
der Personen 4, 14 sind dafiir als Beschleunigungssensoren ausgebildete
Kopfbewegungssensoren 3, 13 angeordnet, welche die entsprechenden

Kopfbewegungen in ein elektrisches Kopfbewegungssignal K1, K2 umwan-
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deln. Auf Einzelheiten der Verschaltung wird unter Bezugnahme auf Fig. 3

noch naher eingegangen werden.

Zur Beobachtung der Umgebung werden die von den Kameras 2, 12 aufge-
nommenen Bilder auf Displays 7, 17 dargestellt. Wie dies in der Darstellung
der Fig. 2 zu erkennen ist, handelt es sich bei diesen Displays 7, 17 um sog.
head-mounted displays, die im direkten Nachbereich vor den Augen der
entsprechenden Person 4, 14 angeordnet sind. Wie dies in der Darstellung
der Fig. 2 zu erkennen ist, sind die Displays 7, 17 zusammen mit den Kopf-
bewegungssensoren 3, 13 in einer Steuerungsbrille integriert, die Uber ein
dehnbares Band fest mit dem Kopf der Person 4, 14 verbunden ist, so dass

Bewegungen des Kopfes auch auf den Kopfbewegungssensor 3, 13 wirken.

Im Inneren des Fahrzeugs 5 ist ein Referenzsensor 6 angeordnet, der eben-
falls als Beschleunigungssensor ausgestaltet ist und die Beschleunigungen
des Fahrzeugs 5 in ein Fahrzeugbewegungssignal F umsetzen kann. Erst die-
ser Referenzsensor 6 ermoglicht eine intuitive Steuerung der Kamera 2, 12
durch die Kopfbewegungen der Personen 4, 14. Denn auf den Kopfbewe-
gungssensor 3, 13 wirken nicht nur die eigentlichen Bewegungen des Kop-
fes, sondern zusatzlich auch die Uiberlagerten Bewegungen des Fahrzeugs 5.
Beispielsweise wirde es bei einer Kurvenfahrt, auch wenn die Person 4, 14
Ihren Kopf nicht relativ zum Fahrzeug 5 bewegt, aufgrund der von der Fahr-
zeugbewegung initiierten und auch auf den Kopfbewegungssensor 3, 13 wir-
kenden Beschleunigung zu einer unbeabsichtigten Bewegung der Kamera 2,

12 kommen.

Des Weiteren kann es bei einer schnellen Bewegung des Fahrzeugs 5 mitun-
ter zu einem recht starken Schaukeln bzw. zu starken Nick- und Rollbewe-
gungen des Fahrzeugs 5 kommen. Dieses Schaukeln ist an dem Punkt am
geringsten, an welchem sich die Fahrzeugrollachse R und die Fahrzeugnick-

achse N schneiden, was bei dem in Fig. 1 dargestellten Fahrzeug 5 dem
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Fahrzeugmittelpunkt entspricht, weshalb der Referenzsensor 6 auch an die-
sem Punkte angeordnet ist. Des Weiteren ist der Referenzsensor 6 zwischen
den beiden Personen 4, 14 angeordnet, so dass die ermittelten Fahrzeug-
bewegungssignale F auch moglichst den zusatzlich auf die Kopfbewegungs-
sensoren 3, 13 wirkenden Einfllissen entsprechen und diese mit Hilfe des
Referenzsensors 6 kompensiert werden, was im Folgenden anhand der Dar-

stellung in Fig. 3 noch genauer erlautert wird.

In der Fig. 3 ist die Verschaltung der Kopfbewegungssensoren 3, 13 mit den
Kameras 2, 12 sowie mit dem Referenzsensor 6 gezeigt. Wie dies bereits
beschrieben wurde, erfasst der Kopfbewegungssensor 3, 13 sowohl die ei-
gentlichen Bewegungen des Kopfes als aber auch die Bewegungen des Fahr-
zeugs 5, weshalb das Kopfbewegungssignal K1, K2 die reinen Kopfbewegun-
gen nur im Fahrzeugstillstand abbilden kann. Sobald es jedoch zu einer Be-

schleunigung des Fahrzeugs kommt, ist dies nicht mehr moglich.

Aus diesem Grund werden die vom Referenzsensor 6 ermittelten Fahrzeug-
bewegungssignale F, wie in der Fig. 3 zu sehen, mit den Kopfbewegungssig-
nalen K1, K2 derart verrechnet, dass die Fahrzeugbewegungssignale F von
den Kopfbewegungssignalen K1, K2 subtrahiert werden. Auf diese Weise
kann der Einfluss einer Fahrzeugbewegung auf die Steuerung der Kamera 2,
12 vermieden werden, so dass das Differenzbewegungssignal D1, D2 nur die
beabsichtigten Kopfbewegung relativ zum Fahrzeug 5 abbildet. Mit dem
Differenzbewegungssignal D1, D2 kann somit die Kamera 2, 12 auch bei ei-

ner Fahrzeugbewegung intuitiv gesteuert werden.

Wie dies in der Darstellung der Fig. 3 zu erkennen ist, sind dem Referenz-
sensor 6 Signalanpasser 8, 18 zum wahlweisen Abschwachen oder Verstar-
ken des Fahrzeugbewegungssignals F nachgeschaltet. Uber diese Signalan-
passer 8, 18 kann das Fahrzeugbewegungssignal F fur jedes Sichtgerat 2, 12

individuell angepasst werden, so dass sich eine zuverlassige Signalubertra-
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gung ergibt und die Fahrzeugbewegung vollstandig aus dem Kopfbewe-
gungssignal K1, K2 herausgerechnet werden kann. Die Signalanpasser 8, 18
mussen dafur jedoch vor Inbetriebnahme des Steuerungssystems 1 kalibriert

werden.

Des Weiteren ist es auch moglich, die Kamera 2, 12 manuell zu steuern.
Dafiir kann die Wirkung des Differenzbewegungssignal D1, D2 auf die Kame-
ra 2, 12 mit einer Schalteinheit 9, 19 unterbrochen werden, so dass die
Kamera 2, 12 weder Signale vom Referenzsensor 6 noch von dem Kopfbe-
wegungssensor 3, 13 erhalten kann. Es ist in diesem Fall jedoch moglich,
die Kamera 2, 12 Uber einen Bedienhebel per Hand zu bedienen. Dafur kann
auf die Kamera 2, 12 Uber ein manuelles Steuerungssignal M1, M2 einge-
wirkt werden, so dass diese unabhangig von den Sensoren 3, 13, 6 in eine

beliebige Stellung bewegt werden kann.

Wie dies zudem in der Fig. 3 ersichtlich ist, kann das Fahrzeugbewegungs-
signal F zur Kompensation der Fahrzeugbewegung mehrerer Kopfbewe-
gungssignale K1, K2 herangezogen werden, da sich die entsprechenden Per-
sonen 4, 14 im selben Fahrzeug 5 aufhalten und die Kopfbewegungssenso-
ren 3, 13 damit auch den gleichen Fahrzeugeinfliissen unterworfen sind.
Demnach ist es auch moglich, das erfindungsgemaBe Steuerungssystem 1
auf einfache Weise durch weitere Kameras und entsprechende Steuerungs-

vorrichtungen zu erweitern.
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Bezugszeichen:
1 Steuerungssystem
2 Sichtgerat, Kamera
3 Kopfbewegungssensor
4 Person
5 Fahrzeug
6 Referenzsensor
7 Display
8 Steuereinheit
9 Signalanpasser
12 Sichtgerat, Kamera
13 Kopfbewegungssensor
14 Person
17 Display
18 Steuereinheit
19 Signalanpasser
B1, B2 Beobachtungskorridor
D1, D2 Differenzbewegungssignal
F Fahrzeugbewegungssignal
K1, K2 Kopfbewegungssignal
M1, M2 manuelles Steuerungssignal
N Fahrzeugnickachse

R Fahrzeugrollachse
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Patentanspriiche:
1. Verfahren zur Steuerung eines an einem Fahrzeug (5) richtbar ange-
5 ordneten Sichtgerates (2) uber die Kopfbewegungen einer mitfahren-

den Person (4), wobei die Kopfbewegungen der Person (4) durch ei-
nen Kopfbewegungssensor (3) erfasst und zur Erzeugung eines von
der Kopfbewegung abhangigen Kopfbewegungssignals (K1, K2) ge-
nutzt werden,

10 gekennzeichnet durch,
einen an dem Fahrzeug (5) angeordneten Referenzsensor (6), der ein
von der Bewegung des Fahrzeugs (5) abhangiges Fahrzeugbewegungs-
signal (F) erzeugt, wobei aus dem Kopfbewegungssignal (K) und dem
Fahrzeugbewegungssignal (F) ein Differenzbewegungssignal (D1, D2)

15 als Steuergrofe fur das Sichtgerat (2) gebildet wird.

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass das Fahr-
zeugbewegungssignal (F) Uber einen Signalanpasser (8) verstarkt oder
abgeschwacht wird.

20
3. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspriiche, dadurch ge-
kennzeichnet, dass das Differenzbewegungssignal (D1, D2) wahlweise

als Steuergrofe auf das Sichtgerat (2) wirkt.

25 4. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspriiche, dadurch ge-
kennzeichnet, dass das Differenzbewegungssignal (D1, D2) mit einem
manuellen Steuerungssignal (M1, M2), insbesondere fiir ein Grobrich-

ten, Uberlagert wird.

30 5. Steuerungssystem fur ein an einem Fahrzeug (5) richtbar anordbares

Sichtgerat (2), das mit einem Kopfbewegungssensor (3) gekoppelt ist,
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wobei der Kopfbewegungssensor (3) zur Erfassung der Kopfbewegung
einer sich im Fahrzeug befindlichen Person (4) und zur Erzeugung ei-
nes von der Kopfbewegung abhangigen Kopfbewegungssignals (K1,
K2) dient,

gekennzeichnet durch,

einen an dem Fahrzeug (5) anordbaren Referenzsensor (6) zur Erfas-
sung der Fahrzeugbewegung und zur Erzeugung eines von dieser ab-
hangigen Fahrzeugbewegungssignals (F), wobei das Sichtgerat (2) in
Abhangigkeit eines aus dem Kopfbewegungssignal (K1, K2) und dem
Fahrzeugbewegungssignal (F) gebildeten Differenzbewegungssignals
(D1, D2) steuerbar ist.

Steuerungssystem nach Anspruch 5, gekennzeichnet durch ein Display
(7) zur Darstellung der von dem Sichtgerat (2) aufgenommenen Bil-

der.

Steuerungssystem nach Anspruch 6, dadurch gekennzeichnet, dass

das Display (7) als HMD ausgestaltet ist.

Steuerungssystem nach Anspruch 7, dadurch gekennzeichnet, dass

der Kopfbewegungssensor (3) mit dem HMD verbunden ist.

Steuerungssystem nach einem der Anspriiche 5 bis 8, dadurch ge-
kennzeichnet, dass dem Referenzsensor (6) ein Signalanpasser (8, 18)
zum wahlweisen Abschwachen oder Verstarken des Fahrzeugbewe-

gungssignals (F) nachgeschaltet ist.

Steuerungssystem nach einem der Anspriche 5 bis 9, gekennzeichnet
durch eine mit dem Sichtgerat (2, 12) gekoppelte Schalteinheit (9,
19) zum Umschalten zwischen dem Differenzbewegungssignal (D1,

D2) und einem manuellen Steuerungssignal (M1, M2).
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Steuerungssystem nach einem der Anspriche 5 bis 10, gekennzeich-
net durch eine mit dem Sichtgerat (2, 12) gekoppelte Uberlagerungs-
einheit zum Uberlagern des Differenzbewegungssignals (D1, D2) mit

einem manuellen Steuerungssignal (M1, M2).

Fahrzeug mit einem Steuerungssystem (1) nach einem der Anspriiche
5 bis 11.

Fahrzeug nach Anspruch 12, gekennzeichnet durch mehrere Sichtge-
rate (2), die jeweils mit einem Kopfbewegungssensor (3) verbunden
sind, wobei zur Bildung der Differenzbewegungssignale (D1, D2) die

Sichtgerate (2) mit demselben Referenzsensor (6) verbunden sind.

Fahrzeug nach einem der Anspriiche 12 oder 13, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der Referenzsensor (6) zur Reduzierung von Fahrzeug-
bewegungssignalspitzen im Bereich und insbesondere auf der Fahr-
zeugrollachse (R) und/oder im Bereich und insbesondere auf der

Fahrzeugnickachse (N) angeordnet ist.
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