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(57) Zusammenfassung: Es werden eine Vorrichtung und
ein Verfahren zur Steuerung einer Systemkomponente ei-
nes informationstechnischen Systems mit wenigstens ei-
nem Sensor und wenigstens einer Verarbeitungseinheit
vorgeschlagen.

Eine Steuereinheit verwendet Informationen von System-
komponenten und steuert die Konfiguration der Sensoren
und der Verarbeitungseinheiten im Betrieb des informati-
onstechnischen Systems.
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Beschreibung
Stand der Technik

[0001] Die Erfindung betrifft eine Vorrichtung und
ein Verfahren zur Steuerung wenigstens einer Sys-
temkomponente eines informationstechnischen Sys-
tems, das sich vorzugsweise in einem Kraftfahrzeug
befindet.

[0002] Informationstechnische Systeme in heutigen
Kraftfahrzeugen beinhalten eine Vielzahl an System-
komponenten. Ein wichtiger Bestandteil dieser Sys-
teme sind Sensoren. Sensoren gewinnen Informatio-
nen Uber das Kraftfahrzeug selbst und dessen Umge-
bung. Daneben sind Verarbeitungseinheiten ein wei-
teres Element der informationstechnischen Systeme
in Kraftfahrzeugen. Die Verarbeitungseinheiten wer-
ten die Sensorinformationen aus und leiten die Daten
an weitere Systemkomponenten weiter. Eine Anzei-
geeinrichtung, wie der Tachometer, ist ein Beispiel ei-
ner solchen weiteren Systemkomponente.

[0003] Insbesondere ist in Kraftfahrzeugen an den
Einsatz von Bildsensorsystemen zur Erfassung des
Fahrzeugumfeldes oder des Fahrzeuginnenraumes
gedacht. Beispielsweise ist die Verwendung der
Bildsensorsysteme in Fahrerassistenzsystemen ge-
plant. Insbesondere ist es mdglich, Bildsensorsyste-
me zur automatische Abstandsregelung des Kraft-
fahrzuges zu einem vorausfahrenden Fahrzeug ein-
zusetzen. Im Fahrzeuginnenraum ist der Einsatz von
Bildsensorsystemen zur Steuerung der Auslésung
von Airbags vorgesehen. Das Bildsensorsystem
kann hierbei zur Uberpriifung der Sitzbelegung ver-
wendet werden.

[0004] Heutige informationstechnische Systeme in
Kraftfahrzeugen zeichnen sich dadurch aus, dass die
Informationsverarbeitung nach festen Regeln und mit
einer konstanten Bearbeitungsgeschwindigkeit ab-
lauft. Eine Steuerung der Konfiguration von einzel-
nen Systemkomponenten im laufenden Betrieb des
informationstechnischen Systems findet nicht statt.

Vorteile der Erfindung

[0005] Die nachfolgend beschriebene Vorrichtung
und das Verfahren zur Steuerung wenigstens einer
Systemkomponente eines informationstechnischen
Systems ermdglicht in vorteilhafter Weise die Steue-
rung der Konfiguration wenigstens einen System-
komponente im Betrieb durch wenigstens eine Steu-
ereinheit. Hierbei werden in vorteilhafter Weise Infor-
mationen wenigstens einer Systemkomponente ver-
wendet, wobei die Informationen liefernde System-
komponente wenigstens eine erste Systemkompo-
nente ist, die Informationen Uber die Umgebung des
Systems ermittelt, und/oder wenigstens eine zweite
Systemkomponente, die wenigstens einen Teil der
ermittelten Informationen der wenigstens einen ers-
ten Systemkomponente verarbeitet. Insbesondere
ermoglicht die nachfolgend beschriebene Vorrich-

tung und das Verfahren die Steuerung der Konfigura-
tion wenigstens einer Systemkomponente eines in-
formationstechnischen Systems in einem Kraftfahr-
zeug, wobei die wenigstens eine Steuereinheit bei-
spielsweise Informationen wenigstens eines Sensors
und/oder wenigstens einer Verarbeitungseinheit ver-
wendet. Zusatzlich oder alternativ ist die Verwendung
von Informationen von Fahrzeugkomponenten mog-
lich, um beispielsweise Informationen Uber den Zu-
stand des Fahrzeuges zu gewinnen. In vorteilhafter
Weise findet die Steuerung der Konfiguration im lau-
fenden Betrieb des Systems und/oder des Kraftfahr-
zeuges statt. Insbesondere wird beispielsweise die
Ermittlung der Bilddaten bei einem Bildsensorsystem
und die anschlieBende Verarbeitung der ermittelten
Daten durch die Konfiguration nicht gestort.

[0006] In vorteilhafter Weise ist die gesteuerte Sys-
temkomponente die wenigstens eine erste System-
komponente und/oder die wenigsten eine zweite
Systemkomponente. Insbesondere in Kraftfahrzeu-
gen ermoglicht die nachfolgend beschriebene Vor-
richtung und das Verfahren die Steuerung der Konfi-
guration beispielsweise wenigstens eines Sensors,
der die erste Systemkomponente darstellt, und/oder
die Steuerung der Konfiguration beispielsweise we-
nigstens einer Verarbeitungseinheit, welche die zwei-
te Systemkomponente ist. Durch Steuerung der Kon-
figuration wenigstens eines Bildsensorsystems er-
moglicht das nachfolgend beschriebene Verfahren in
vorteilhafter Weise die Anpassung der zeitlichen und
raumlichen Auflésung der Bilddaten durch die Steu-
ereinheit. Gleichzeitig wird bei einer durch Steuerung
des wenigstens einen Bildsensorsystems gesteiger-
ten Bilddatenmenge die Performance der wenigstens
einen Bildverarbeitungseinheit angepasst.

[0007] Vorteilhaft ist die Verwendung wenigstens ei-
ner Steuereinheit, welche die Konfiguration der Hard-
ware und/oder die Konfiguration der Software we-
nigstens einer Systemkomponente steuert. Insbe-
sondere in informationstechnischen Systemen in
Kraftfahrzeugen mit wenigstens einem Sensor und
wenigstens einer Verarbeitungseinheit ermoglicht die
Vorrichtung und das Verfahren in vorteilhafter Weise
die Konfiguration der Software innerhalb der wenigs-
tens einen Verarbeitungseinheit. Hierdurch ist es
moglich in verschiedenen Situationen beispielsweise
unterschiedliche Algorithmen zu verwenden, die un-
terschiedliche Rechenkapazitat bendtigen. Daneben
ermdglicht das Verfahren und die Vorrichtung in vor-
teilhafter Weise die Konfiguration der Hardware
und/oder der Software eines Sensors, beispielsweise
durch Anderung der Empfindlichkeit in Abhangigkeit
der Situation.

[0008] Besonders vorteilhaft ist die Verwendung
wenigstens einer Steuereinheit, welche die Informati-
onsverarbeitungsgeschwindigkeit wenigstens einer
Systemkomponente steuert. In informationstechni-
schen Systemen in Kraftfahrzeugen mit wenigstens
einem Sensor und wenigstens einer Verarbeitungs-
einheit ermdglicht die Vorrichtung und das Verfahren
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in vorteilhafter Weise die Veranderung der effektive
ausgelesenen Datenmenge des Bildsensorsystems
und damit die Veranderung der Auflésung der Bilder.
Beispielsweise wird nur wenigstens ein Ausschnitt
des Bildes ausgelesen. Dies ermoglicht in vorteilhaf-
ter Weise die Erhéhung oder Erniedrigung der zeitli-
chen und/oder raumlichen Auflésung der aufgenom-
men Bilder.

[0009] Vorteilhaft ist die Verwendung wenigstens ei-
ner Steuereinheit, welche die Taktfrequenz wenigs-
tens einer Systemkomponente steuert. Insbesondere
in informationstechnischen Systemen in Kraftfahr-
zeugen mit wenigstens einem Sensor und wenigs-
tens einer Verarbeitungseinheit ermdglicht die Vor-
richtung in vorteilhafter Weise beispielsweise die Ver-
anderung der Taktfrequenz der wenigstens einen
Verarbeitungseinheit. Dies ermdglicht insbesondere
die vorzugsweise zeitweise Erhdéhung der Taktfre-
quenz der wenigstens einen Verarbeitungseinheit,
wobei dies zu einer Steigerung der Rechenleistung
und damit der Leistungsfahigkeit fuhrt.

[0010] Vorteilhaft ist die Verwendung wenigstens ei-
ner Steuereinheit, welche die Situation des Systems
und/oder die Situation der Umgebung des Systems
erfasst. Insbesondere in informationstechnischen
Systemen in Kraftfahrzeugen mit wenigstens einem
Sensor und wenigstens einer Verarbeitungseinheit
ermdglicht die Vorrichtung und das Verfahren in vor-
teilhafter Weise die Steuerung der Konfiguration we-
nigstens einer Systemkomponente, insbesondere
wenigstens eines Bildsensorsystem und/oder we-
nigstens einer Verarbeitungseinheit, unter Beruck-
sichtigung der Situation des Systems und/oder der
Situation der Umgebung des Systems. Die nachfol-
gend beschriebene Vorrichtung und das Verfahren
ermdglicht damit in vorteilhafter Weise die Optimie-
rung der Leistungsfahigkeit eines Verarbeitungssys-
tems zur Unterstitzung eines Fahrers beispielsweise
im Rahmen eines Fahrerassistenzsystems. Diese
Optimierung wird dadurch erreicht, dass die zur Fah-
rerunterstutzung bereitstehenden Algorithmen, die in
der wenigstens einen Verarbeitungseinheit ablaufen,
je nach Situation, in der sich der Fahrer und/oder das
Fahrzeug befinden, auf die zur Verfliigung stehende
Hardware abgebildet werden und die Software
und/oder die Hardware entsprechend gesteuert wer-
den. Diese Steuerung stellt eine Adaption der Algo-
rithmen und der Verarbeitungsmethoden an die Er-
fordernisse der aktuellen Situation dar. Dies erhéht in
vorteilhafter Weise die Qualitat des Fahrerassistenz-
systems und fihrt damit zu einer Erhéhung der Ver-
kehrssicherheit.

[0011] Vorteilhaft ist die Verwendung wenigstens ei-
ner Steuereinheit, welche die Kiihlung wenigstens ei-
ner Systemkomponente steuert. Insbesondere in in-
formationstechnischen Systemen in Kraftfahrzeugen
mit wenigstens einem Sensor und wenigstens einer
Verarbeitungseinheit ermoglicht die Vorrichtung in
vorteilhafter Weise durch Steigerung der Kunhltatig-
keit, beispielsweise durch Einschaltung eines zusatz-

lichen Lufters, die Erhéhung der Kiihlung bei einer re-
versiblen Uberlast der wenigstens einen Verarbei-
tungseinheit. Dies fihrt in vorteilhafter Weise zu einer
langeren Uberlastdauer ohne irreversible Schadi-
gung der Verarbeitungseinheit.

[0012] Vorteilhaft ist die Verwendung wenigstens ei-
ner Steuereinheit, welche wenigstens eine System-
komponente wenigstens zeitweise so steuert, dass
die wenigstens eine Systemkomponente in Uberlast
arbeitet. Insbesondere in informationstechnischen
Systemen in Kraftfahrzeugen mit wenigstens einem
Sensor und wenigstens einer Verarbeitungseinheit
ermdglicht die Vorrichtung in vorteilhafter Weise bei-
spielsweise eine wenigstens zeitweise Erhéhung der
Informationsverarbeitungsgeschwindigkeit wenigs-
tens eines Sensors und/oder der wenigstens einen
Verarbeitungseinheit. Diese Erhdéhung ist mit einer
thermischen Uberlast der Systemkomponente ver-
bunden, die reversibel oder irreversibel sein kann.
Bei einer reversiblen Uberlast wird die Informations-
verarbeitungsgeschwindigkeit kurzzeitig erhéht, d. h.
ohne Schadigung des Sensors und/oder der Verar-
beitungseinheit. Dagegen fiihrt eine irreversible
Uberlast zur beispielsweise thermischen Zerstérung
der Systemkomponente.

[0013] Insbesondere in Kraftfahrzeugen ist die Ver-
wendung wenigstens eines Bildsensorsystem
und/oder wenigstens eines Radarsensor und/oder
wenigstens eines Ultraschallsensor und/oder we-
nigstens eines Lidarsensor als die wenigstens eine
erste Systemkomponente besonders vorteilhaft.
Durch die Einbeziehung mehrerer Sensoren kénnen
weitere Daten gewonnen werden. Dies fiihrt bei-
spielsweise zu einer Verbesserung der Situations-
auswertung und der Situationsbewertung. Damit wird
die Zuverlassigkeit der nachfolgend beschriebenen
Vorrichtung gesteigert. Insbesondere in Kraftfahrzeu-
gen kann durch die Verwendung mehrerer Sensoren
eine prazisere Bewertung der Gefahrlichkeit einer
Fahrsituation durchgefihrt werden, weil die Informa-
tionen der unterschiedlichen Sensoren redundant
verarbeitet werden.

[0014] Vorteilhaft ist die Verwendung wenigstens ei-
ner zweiten Systemkomponente, die wenigstens
zwei Hardwarepartitionen hat. Insbesondere in infor-
mationstechnischen Systemen in Kraftfahrzeugen
mit wenigstens einem Sensor und wenigstens einer
Verarbeitungseinheit ermdglicht die Vorrichtung in
vorteilhafter Weise beispielsweise die adaptive Ver-
teilung von wenigstens einem Softwaremodul auf die
wenigstens zwei Hardwarepartitionen innerhalb der
wenigstens einen Verarbeitungseinheit. Dadurch
kann beispielsweise einem Softwaremodul zeitweise
durch die Steuereinheit eine gréRRere Rechenkapazi-
tat innerhalb der Verarbeitungseinheit zugewiesen
werden. Weiterhin ermdglicht die nachfolgend be-
schriebene Vorrichtung in vorteilhafter Weise die ge-
trennte interne Parametrierung wenigstens einer
Hardwarepartition durch wenigstens eine Kontrollein-
heit innerhalb der wenigstens einen Verarbeitungs-
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einheit. Zur Parametrierung werden als Parameter
die Taktfrequenz des Prozessors und/oder die Tak-
trate und/oder die Bandbreite der Kommunikations-
kanalen und/oder die Bandbreite der Speicher gean-
dert. Damit wird in vorteilhafter Weise die Rechen-
leistung der wenigstens einen Verarbeitungseinheit
gesteigert oder erniedrigt.

[0015] In besonders vorteilhafter Weise ermdglicht
das nachfolgend beschriebene Verfahren, dass die
wenigstens eine Steuereinheit aus Informationen we-
nigstens einer Systemkomponente Daten ermittelt,
welche die aktuelle Situation des Systems und/oder
die aktuelle Situation der Systemumgebung be-
schreiben, die wenigstens eine Steuereinheit eine Si-
tuationsbewertung durchfiihrt, die wenigstens eine
Steuereinheit eine Priorisierung ermittelt und die we-
nigstens eine Steuereinheit die Konfiguration wenigs-
tens einer Systemkomponente im Betrieb des Sys-
tems steuert. Insbesondere in informationstechni-
schen Systemen in Kraftfahrzeugen mit wenigstens
einem Sensor und wenigstens einer Verarbeitungs-
einheit ermdglicht das Verfahren in vorteilhafter Wei-
se beispielsweise die situationsangepasste Steue-
rung der Konfiguration wenigstens eines Bildsensor-
systems oder der wenigstens einen Verarbeitungs-
einheit. Beispielsweise fuhrt das nachfolgend be-
schriebene Verfahren bei einem Fulgangers, der
kurz vor dem Fahrzeug die StralRe iberqueren méch-
te, zu einer Erkennung der Situation und einer an-
schlieRenden Bewertung, indem die Situation als ge-
fahrlich fur den FuRganger eingestuft wird. Im nachs-
ten Schritt ermittelt die Steuereinheit in diesem Bei-
spiel die Prioritat der Bildverarbeitung. Die Steuerein-
heit erhdht die Prioritdt der Bildverarbeitung. Durch
die erhohte Prioritat der Bildverarbeitung wird zum ei-
nen die Informationsverarbeitungsgeschwindigkeit
des Bildsensorsystems erhoht, damit jede Bewegung
des Fuldgangers rechtzeitig erkannt werden kann
und zum anderen wird die Rechenleistung der Bild-
verarbeitungsalgorithmen zur Verfolgung des FulR-
gangers im Bild erhéht. Insgesamt fihrt das beschrie-
bene Verfahren zu einer besseren und sicheren Er-
kennung und Verfolgung des Fuflgangers. In einem
weiteren System kann dann beispielsweise eine War-
nung an den Fahrer ausgegeben werden. In beson-
ders vorteilhafter Weise wird durch das nachfolgend
beschriebene Verfahren die Verkehrssicherheit er-
hoht, weil gefahrliche Situationen erkannt werden.
[0016] In besonders vorteilhafter Weise ermdglicht
das nachfolgend beschriebene Verfahren die Priori-
sierung wenigstens eines Softwaremoduls und/oder
wenigstens eines Algorithmus innerhalb der wenigs-
tens einen zweiten Systemkomponente. Insbesonde-
re in informationstechnischen Systemen in Kraftfahr-
zeugen mit wenigstens einer Verarbeitungseinheit er-
moglicht die Vorrichtung in vorteilhafter Weise bei-
spielsweise die Priorisierung wenigstens eines Soft-
waremoduls durch Veranderung der Interrupt-Steue-
rung innerhalb einer mit wenigstens einem Mikropro-
zessor realisierter Verarbeitungseinheit.

[0017] Weitere Vorteile ergeben sich aus der nach-
folgenden Beschreibung von Ausfuhrungsbeispielen
mit Bezug auf die Figuren und aus den abhangigen
Patentansprichen.

Zeichnung

[0018] Die Erfindung wird nachstehend anhand der
in der Zeichnung dargestellten Ausfiihrungsformen
naher erlautert.

[0019] Es zeigen:

[0020] Fig. 1 ein Ubersichtsdiagramm der Vorrich-
tung zur Steuerung wenigstens einer Systemkompo-
nente eines informationstechnischen Systems in ei-
nem Kraftfahrzeug,

[0021] Fig. 2 ein Blockdiagramm der Vorrichtung
zur Steuerung wenigstens einer Systemkomponente
eines informationstechnischen Systems in einem
Kraftfahrzeug,

[0022] Fig. 3 die Verteilung von Softwaremodulen
auf Hardwarepartitionen durch eine Priorisierungs-
einheit,

[0023] Fig. 4 die Parametrierung von Hardwarepar-
titionen durch eine Kontrolleinheit,

[0024] Fig.5 die Konfiguration und Priorisierung
von Softwaremodulen,

[0025] Fig. 6 ein Ablaufdiagramm des Verfahrens
zur Steuerung wenigstens einer Systemkomponente
eines informationstechnischen Systems in einem
Kraftfahrzeug.

Beschreibung der Ausflihrungsbeispiele

[0026] Fig. 1 zeigt ein Ubersichtdiagramm der Vor-
richtung zur Steuerung wenigstens einer System-
komponenten eines informationstechnischen Sys-
tems in einem Kraftfahrzeug, bestehend aus Senso-
ren 10, einer Verarbeitungseinheit 12, einer Steuer-
einheit 14 und einem weiteren System 16. Die Sen-
soren 10 sind in und/oder am und/oder auf dem Kraft-
fahrzeug angebracht. Sie ermitteln Informationen
Uber das Kraftfahrzeug und/oder das informati-
onstechnischen System und/oder die Umgebung des
Kraftfahrzeuges. Die ermittelten Informationen der
Sensoren 10 werden an die Verarbeitungseinheit 12
Ubertragen. In der Verarbeitungseinheit 12 findet die
Verarbeitung der Ubermittelten Information der Sen-
soren 10 statt. Die Ergebnisse werden an ein weite-
res System 16 Ubertragen. Die Steuereinheit 14 ver-
wendet im bevorzugten Ausfuhrungsbeispiel Infor-
mationen von zwei Systemkomponenten, der Verar-
beitungseinheit 12 und dem weiteren System 16. Ba-
sierend auf diesen Informationen steuert die Steuer-
einheit 14 die Konfiguration der weiteren System-
komponenten des informationstechnischen Systems.
Im bevorzugten Ausflhrungsbeispiel sind dies die
Sensoren 10, die Steuereinheit 12 und das weitere
System 16.

[0027] Ausgehend von Fig. 1 zeigt Fig. 2 ein Block-
diagramm der Vorrichtung zur Steuerung wenigs-

4/13



DE 102 38 936 A1 2004.03.04

tens, einer Systemkomponenten eines informati-
onstechnischen Systems in einem Kraftfahrzeug.
Das Blockdiagramm zeigt die Systemkomponenten
eines Systems zur adaptiven Steuerung der Verar-
beitungsmethoden eines informationstechnischen
Systems zur Erfassung der Situation im Auf3en- und
im Innenraum eines Kraftfahrzeugs. Die Erfassung
von Informationen Uber die Situation wird von Senso-
ren 10 durchgefiihrt, die Uber eine Signalleitung mit
einer Verarbeitungseinheit 12 verbunden sind. Als
Sensoren 10 werden im bevorzugten Ausflhrungs-
beispiel zwei Bildsensorsysteme, ein Radarsensor
und drei Ultraschallsensoren eingesetzt. In Fig. 2
sind beispielhaft nur drei Sensoren eingezeichnet.
Als Bildsensorsysteme werden im bevorzugten Aus-
fuhrungsbeispiel CCD- oder CMOS-Kameras ver-
wendet. Die Information der Sensoren 10 werden in
der Verarbeitungseinheit 12 verarbeitet und als Er-
gebnisse 18 dem Fahrer 24 und den Fahrzeugkom-
ponenten 26 zur Verfiigung gestellt. Der Fahrer 24
und die Fahrzeugkomponenten 26 sind nach Fig. 1
weitere Systeme. Die Steuereinheit 14 in Fig. 1 wird
in Fig. 2 durch die Situationsbewertungseinheit 20
und die Priorisierungseinheit 22 reprasentiert. Auf-
grund der Ergebnisse 18 und/oder den weiteren In-
formationen des Fahrers 24 und/oder den Fahrzeug-
komponenten 26 wird in der Situationsbewertungs-
einheit 20 eine Situationserfassung und -bewertung
generiert. Gleichzeitig kbnnen die Ergebnisse der Si-
tuationsbewertung an den Fahrer 24 und/oder an die
Fahrzeugkomponenten 26 Ubertragen werden. Auf-
grund verschiedener Situationen ergeben sich fir die
Verarbeitungseinheit 12 unterschiedliche Anforde-
rungen an die Algorithmik, die in der Verarbeitungs-
einheit 12 ausgefihrt wird. Die unterschiedlichen An-
forderungen ergeben verschiedene Komplexitatsstu-
fen flur die verschiedenen Algorithmen. Die Priorisie-
rungseinheit 22 setzt die Ergebnisse der Situations-
bewertung in die Steuerung der Verarbeitungseinheit
12 um. Gleichzeitig erhalt die Priorsierungseinheit 22
von der Verarbeitungseinheit 12 Informationen Uber
deren aktuelle Auslastung. Die Priorisierungseinheit
22 nimmt auch Einfluss auf den aktuellen Takt, mit
dem die Daten von den Sensoren 10 an die Verarbei-
tungseinheit 12 geliefert werden. Daneben steuert
die Priorisierungseinheit 22 auch die Kuhlung 28 der
Verarbeitungseinheit 12. Als weitere Funktion Uber-
wacht die Priorisierungseinheit 22 das Systemverhal-
ten, insbesondere die Auslastung des Gesamtsys-
tems. Die Ubertragung der Informationen zwischen
den einzelnen Systemkomponenten erfolgt drahtlos,
insbesondere Uber Funk und/oder Licht, oder draht-
gebunden. Die Verarbeitung der Informationen inner-
halb der Verarbeitungseinheit 12, der Situationsbe-
wertungseinheit 20 und der Priorisierungseinheit 22
erfolgt durch Programme, die durch wenigstens ei-
nen Mikroprozessor realisiert sind.

[0028] Fig. 3 zeigt im bevorzugten Ausflihrungsbei-
spiel die Steuerung der Konfiguration der Verarbei-
tungseinheit durch die Priorisierungseinheit 22.

Fig. 3 zeigt, wie Softwaremodule 34, d.h. einzelne
Programme und/oder Programmschritte, der Softwa-
re 30 durch die Priorisierungseinheit 22 auf Hard-
warepartitionen 36, d.h. einzelne Recheneinheiten,
der Hardware 32 abgebildet werden. Die Software-
module 34 und die Hardwarepartitionen 36 sind Be-
standteil der Verarbeitungseinheit. Ein einzelnes
Softwaremodul 34 kann auf einer oder mehreren
Hardwarepartitionen 36 ausgeflihrt werden. Ein oder
mehrere Softwaremodule 34 kdnnen auch inaktiv
sein und keine Algorithmen ausfihren, d. h. ihnen
sind keine Hardwarepartitionen 36 zugeordnet. Die
Steuerung der Verteilung der einzelnen Softwaremo-
dule 34 auf die Hardwarepartitionen 36 wird von der
Priorisierungseinheit 22 ibernommen. Dadurch ist es
moglich eine Priorisierung der erforderlichen Aufga-
ben je nach Komplexitat der aktuellen Situation vor-
zunehmen. Beispielsweise wird die Abbildung der
Softwaremodule 34 durch einen Scheduler vorge-
nommen. Daneben werden Verfahren aus verteilten
Systemen und/oder Multitaskingsystemen verwen-
det.

[0029] Fig. 4 zeigt die Steuerung der Leistungsfa-
higkeit der Verarbeitungseinheit 12 durch Vorgabe ei-
ner Informationsverarbeitungsgeschwindigkeit 38,
die beispielsweise durch einen externen Takt defi-
niert wird. Diese externe Takt ist variabel und hangt
von der aktuellen Anforderung ab, die von der Kom-
plexitat des aktuellen Fahrzeugsumfeldes und des
Fahrzeugszustandes abhangen. Die Informations-
verarbeitungsgeschwindigkeit 38 wird an Verarbei-
tungsmodule weitergeleitet, die im bevorzugten Aus-
fuhrungsbeispiel durch Hardwarepartitionen 36 reali-
siert sind. Die Hardwarepartitionen 36 konnen abwei-
chend von der externen Informationsverarbeitungs-
geschwindigkeit 38 intern parametrisiert werden.
Dazu gibt es eine Anzahl von lokalen Parametrie-
rungseinheiten 40, die je nach Auslastung der jewei-
ligen Hardwarepartition 36 hdohere oder niedrtgere
Leistung erbringen kénnen. Die Uberwachung der lo-
kalen Parametrisierung durch die Parametrisierungs-
einheiten 40 geschieht durch eine Kontrolleinheit 42.
Die Steuerung der Informationsverarbeitungsge-
schwindigkeit 38 und der Kontrolleinheit 42 geschieht
im bevorzugten Ausflhrungsbeispiel durch die Steu-
ereinheit. Die Parametrierungseinheiten 40 steuern
die jeweilige Hardwarepartition 36. Dabei steuern die
Parametrierungseinheiten 40 den Takt der jeweiligen
Hardwarepartition 36 und/oder die Kiihlung und/oder
die Bandbreite zur Kommunikation und/oder die Pa-
rametrierungseinheiten 40 legt fest, welche Software
auf der jeweiligen Hardwarepartition 36 lauft. Alterna-
tiv oder zusatzlich wird die Hardwarepartition 36
durch die Parametrierungseinheit 40 intern paramet-
riert Dabei wird die Verwendung von Registern in un-
terschiedlicher Breite festgelegt und/oder die Kom-
munikationswege zwischen den Elementen einer
Hardwarepartition 36 werden parametriert und/oder
eine Optimierung der Hardwarepartition 36 an die je-
weilige Rechenaufgabe findet statt.
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[0030] Fig. 5 zeigt die Konfiguration, insbesondere
die Priorisierung, der Softwaremodulen 34 und/oder
Algorithmen 44 der Verarbeitungseinheit 12 durch die
Steuereinheit 14. Die Verarbeitungseinheit 12 be-
steht aus Softwaremodulen 34, die wiederum Algo-
rithmen 44 implementieren. Durch die Steuereinheit
14 erfolgt die Konfiguration der Softwaremodule 34
und/oder Algorithmen 44, derart dass Parameter ein-
gestellt werden. Die Priorisierung der Softwaremodu-
le 34 und/oder der Algortthmen 44 erfolgt im bevor-
zugten Ausfiihrungsbeispiel durch Veranderung der
Interruptsteuerung innerhalb der mit wenigstens ei-
nem Mikroprozessor realisierter Verarbeitungseinheit
12 durch die Steuereinheit 14.
[0031] Fig. 6 zeigt ein Ablaufdiagramm des Verfah-
rens zur Steuerung wenigstens einer Systemkompo-
nente eines informationstechnischen Systems in ei-
nem Kraftfahrzeug in einem bevorzugten Ausfih-
rungsbeispiel. Die Module 55, 57 und 59 sind Be-
standteile der Steuereinheit, wobei die Module im be-
vorzugten Ausfihrungsbeispiel als Programme we-
nigstens eines Mikroprozessors ausgestaltet sind.
Aus Informationen 50 der Verarbeitungseinheit, Infor-
mationen 52 des Fahrers und Informationen 54 von
den Fahrzeugkomponenten wird in Modul 55 eine Si-
tuationsbestimmung durchgefiihrt. Die Ergebnisse
der Situationsbestimmung in Modul 55 sind Situati-
onsdaten 56, die an Modul 57 zur Situationsbewer-
tung weitergegeben werden. Aus den Situationsda-
ten 56 werden in Modul 57 bewertete Situationsdaten
58 im Sinne einer Situationsbewertung erzeugt und
an Modul 59 weitergeleitet. In Modul 59 findet eine
Prioritatsermittlung statt. Gleichzeitig wird durch Mo-
dul 59 die Steuerung der Systemkomponenten
durchgefihrt. Im bevorzugten Ausfiihrungsbeispiel
stehen nachfolgend aufgefiihrte Varianten zur Steue-
rung der Konfiguration der Systemkomponenten zur
Verfligung:

— Verteilung von Softwaremodule auf Hardware-

partitionen in der Verarbeitungseinheit 60.

— Steuerung der Informationsverarbeitungsge-

schwindigkeit der Verarbeitungseinheit 62.

— Parametrierung von Hardwarepartitionen der

Verarbeitungseinheit 64.

— Konfiguration der Softwaremodule der Verarbei-

tungseinheit 66.

— Priorisierung der Softwaremodule der Verarbei-

tungseinheit 68.

— Konfiguration der Algorithmen der Verarbei-

tungseinheit 70.

— Priorisierung der Algorithmen der Verarbei-

tungseinheit 72.

— Steuerung der Kihlung der Verarbeitungseinheit

74.

— Steuerung der Informationsverarbeitungsge-

schwindigkeit der Sensoren 76.

— Selektive Auswahl von Daten der Sensoren 78.

— Steuerung von Fahrzeugkomponenten 80.

[0032] Die Situationsbestimmung in Modul 55 ist

insbesondere das Ergebnis der Interpretation der In-
formationen der Sensoren. Im bevorzugten Ausfih-
rungsbeispiel werden bildgebende Sensoren als pri-
mare Sensorik verwendet, beispielsweise Videoka-
meras oder Range-Imager. Der Radarsensor und die
drei Ultraschallsensoren sind im bevorzugten Aus-
fuhrungsbeispiel sekundare Sensoren. Die priméaren
und sekundaren Sensoren liefern ihre Informationen
an die Verarbeitungseinheit, welche diese Informatio-
nen an die Steuereinheit weiter leitet. Alternativ oder
zusatzlich werden Informationen weiterer System-
komponenten verwendet. Zur Modellierung werden
digitale Karten verwendet, die Informationen Uber die
Kraftfahrzeugumgebung enthalten. Digitale Karten
sind zur Situationsbestimmung (Kontextbestimmung)
gut geeignet. Aus den Informationen wird in Modul 55
eine Modellierung des Fahrzeugzustandes, des
Kraftfahrzeugumfeldes und des Systems selbst er-
zeugt. Die Ergebnisse dieser Modellierung sind bei-
spielsweise:

— Kilassifikation von Objekten im Fahrzeugumfeld,
beispielsweise Pkw, Lkw, Baum, Erwachsener, Kind,
Hund, Verkehrszeichen

— Modellierung des Fahrumfeldes, beispielsweise
Fahrbahn, Anzahl der Fahrspuren, Abbiegespuren
und Kreuzungen

— Zusatzinformationen zur Bewertung des Umfeldes,
beispielsweise Verkehrszeichen, Ampeln und der Zu-
stand der Fahrbahn

— Bestimmung der Relativgeschwindigkeiten
und/oder der Beschleunigung und/oder des Abstan-
des aller Objekte zum Kraftfahrzeug,

— Abbiegeverhalten von anderen Verkehrsteilneh-
mern

[0033] Zusatzlich wird auch der Zustand des Fah-
rers, beispielsweise Midigkeit und/oder Reaktions-
geschwindigkeit und/oder Alter und/oder die Einnah-
me von Medikamente, mit in die Bewertung einbezo-
gen. Daneben wird das Verhalten des Fahrers bei der
Bewertung verwendet. Diese Informationen lber den
Zustand des Fahrers werden entweder durch Senso-
ren erfasst und/oder missen in das System eingege-
ben werden. Durch Ubermittlung von Informationen
der Fahrzeugkomponenten wird der Zustand des
Kraftfahrzeugs mit bewertet. Im bevorzugten Ausfih-
rungsbeispiel werden hierbei insbesondere die Ei-
genbewegung und/oder Schleudern und/oder Brem-
sen und/oder Reifendruck und/oder Reifenzustand
und/oder Fahrbahnparameter und/oder Bremsver-
halten und/oder die Motorleistung und/oder die Fahr-
geschwindigkeit berticksichtigt. Daneben wird die Si-
tuation des Systems, beispielsweise die Auslastung
der Verarbeitungseinheit, bertcksichtigt.

[0034] Im bevorzugten Ausflihrungsbeispiel werden
aus den ermittelten Situationsdaten 56 in Modul 57
bewertete Situationen generiert, die in Form von be-
werteten Situationsdaten 58 an das nachfolgende
Modul 59 weitergeleitet werden. Bewertete Situatio-
nen sind beispielsweise:
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— Unfall mit Kraftfahrzeug ist nicht mehr zu ver-
meiden

— Kollision mit anderen Verkehrsteilnehmern, ins-
besondere FulRgangern, droht

— Fahrer Uibersieht konsequent Verkehrszeichen
— Fahrer schlingert auf der Fahrspur

— Hohe Geschwindigkeiten des Kraftfahrzeuges
bei geringen Fahrzeugabstanden

— Stausituation

— Stadtverkehr

— Autobahnverkehr

[0035] Mit Hilfe der Situationsbewertung in Modul
57 werden Methoden abgeleitet, die in Modul 59 bei-
spielsweise zu einer Priorisierung bei der Abarbei-
tung der Verarbeitungsschritte in der Verarbeitungs-
einheit fluhren.
[0036] Ein generelles Problem ist die Gefahrlichkeit
der Situation. Eine Gefahrdung kann insbesondere
von Objekten ausgehen, die in irgend einer Weise auf
Kollisionskurs zum Kraftfahrzeug sind. Sind solche
Objekte einmal detektiert, wird mit sehr hoher Priori-
tat das Bewegungsverhalten dieses Objektes ver-
folgt. Generell gilt, dass Ursachen, die zu gefahrli-
chen Situationen fiihren kénnen, mit hoher Prioritat
des Systems beobachtet und analysiert werden. Es
kdnnen auch MafRnahmen mit hoher Prioritat ergrif-
fen werden, die zu einer Lésung und/oder Unterstit-
zung bei der Ldsung der Situation beitragen. Bei der
Priorisierung in Modul 59 werden beispielsweise
nachfolgend aufgefiihrte Punkte im bevorzugten
Ausfuhrungsbeispiel einzeln oder in Kombination be-
rucksichtigt:

— Gefahrliche Situation

— Unibersichtliche Situation

— Ubersichtliche Situation

— Strallentyp, beispielsweise Stadtstral’e, Land-

stral3e oder Autobahn)

— Hohe Geschwindigkeiten

— Niedrigere Geschwindigkeiten

— Abbiegen, Kreuzungen

— Hohe Informationsflut, beispielsweise im Stadt-

verkehr

— Fahrerzustand

— Eingeleitete Mandver des Fahrers, beispielswei-

se Uberholen, Bremsen oder Ausweichen

— Gefahrdung von Personen

— Gefahrdung von Tieren

— Zusammenstol3 mit einem anderen Objekt un-

vermeidlich

— Vorhersage der Unfallschwere

— Totalschaden

— Verletzungsrisiko von Insassen und/oder ande-

ren Verkehrsteilnehmern

[0037] Beispielhaft wird nachfolgend das Verhalten
des informationstechnischen Systems des bevorzug-
ten Ausflihrungsbeispiels erlautert. Das informati-
onstechnische System befindet sich in einem Perso-
nenkraftwagen. Als reale Situation ist der Fahrer des

Personenkraftwagens auf einer vierspurigen Stral3e
aullerhalb von geschlossenen Ortschaften mit zwei
Fahrspuren fir jede Richtung. Je zwei Fahrspuren
sind durch einen befestigten Mittelstreifen getrennt.
Durch Beschilderung ist eine Hochstgeschwindigkeit
von 120 km/h vorgeschrieben. Die Strale ist mit Per-
sonenkraftwagen, Lastkraftwagen und Motorradern
stark befahren. Der Fahrer fahrt auf der linken Fahr-
spur, also der Uberholspur, mit einer Geschwindigkeit
von 150 km/h. Auf der rechten Fahrspur befindet sich
ein Motorrad, das hinter einem langsam fahrenden
Lastkraftwagen fahrt. Das Motorrad hat den Blinker
links gesetzt. In Modul 55 findet die Modellierung des
Fahrzeugzustandes und des Kraftfahrzeugzustandes
statt. Das System ermittelt im vorliegenden Fall fol-
gende Daten: Verkehrszeichen mit Angabe der
Hoéchstgeschwindigkeit 120 km/h, 2 Fahrspuren der
Fahrbahn, ein vorausfahrender Lastkraftwagen auf
der rechten Fahrspur mit einer Geschwindigkeit von
80 km/h, ein vorausfahrendes Mottorad mit Blinker
links mit einer Geschwindigkeit von 100 km/h, 150
km/h Eigengeschwindigkeit des Personenkraftwa-
gens, Fahrer durch funfstiindige Fahrt Gbermidet. In
Modul 57 wird daraus eine bewertete Situation gene-
riert. Als bewertete Situation wird erkannt: Kollision
mit anderem Verkehrsteilnehmer (Motorrad) droht,
Fahrer Ubersieht Verkehrszeichen (Héchstgeschwin-
digkeit 120 km/h), Autobahnverkehr. Im Modul 59
wird schlief3lich eine Priorisierung durchgefiihrt. Es
wird eine gefahrliche Situation erkannt. Als Mal3nah-
men kommt es nun zur Steuerung der Konfiguration
der Systemkomponenten. Die Informationsverarbei-
tungsgeschwindigkeit des Bildsensorsystems wird
erhoht. Gleichzeitig werden die Softwaremodule zur
Bildverarbeitung in der Verarbeitungseinheit mit einer
héheren Prioritat belegt. Daneben werden die Soft-
waremodule konfiguriert, um das Motorrad im weite-
ren Verlauf der Gefahrensituation sicher verfolgen zu
kdénnen. Gleichzeitig werden die Softwaremodule der
Bildverarbeitung auf mehrere Hardwarepartitionen
der Verarbeitungseinheit verteilt.

[0038] Eine Optimierung des informationstechni-
schen Systems kann im bevorzugten Ausfiihrungs-
beispiel auch erreicht werden, in dem eine Uberlast
durch die Steuereinheit wenigstens einer System-
komponente auferlegt wird. Diese Uberlast kann re-
versibel sein, wenn nur kurzfristig mit einer hohen
Rechenleistung gearbeitet wird. Als Gegenmalinah-
me kann bei Uberlast beispielsweise die Kiihlung ent-
sprechend eingesetzt werden. Bei einer irreversiblen
Uberlast kommt es zur wahrscheinlichen Zerstérung
des Systems und/oder von Systemkomponenten. Ir-
reversible Zerstérungen kdnnen bei besonders ho-
hen Prioritdten vergeben werden, wie beispielsweise
drohendes hohes Verletzungsrisiko, gefahrliche Situ-
ation, Gefadhrdung von Personen, Gefédhrdung von
Kindern, oder bei einer Moglichkeit, den drohenden
Schaden an Kraftfahrzeugen zu mindern. Im bevor-
zugten Ausflhrungsbeispiel ist die leichte Wartung
und Diagnose von Systemkomponenten vorgesehen,
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die ineversibel zerstort oder reversibel Uberlastet
werden kénnen.

[0039] Im bevorzugten Ausflihrungsbeispiel fihrt
die Steuereinheit eine allgemeine Uberwachungs-
funktion aus, damit das informationstechnische Sys-
tem nicht instabil wird. Instabilitdt kann dadurch ent-
stehen, dass die Situationsbewertung durch einge-
schrankte sensorische Erfassung immer starker eine
falsche Bewertung der Situation erzeugt und globale
Gegenbewegungen nicht in die Situationsbewertung
einflieBen. Beispielsweise fuhrt eine Einschrankung
der sensorischen Erfassung zu einem Informations-
verlust in Erfassungsbereichen, die dabei nicht mehr
ausgewertet werden. Bei einem Bildsensorsystem
kann dies beispielsweise dazu fiihren, dass neue
Verkehrsschilder nicht mehr erkannt werden. Dies
kann zu einer falschen Situationsbewertung fihren,
die zur Instabilitdt des informationstechnischen Sys-
tems flhren kann.

[0040] Die beschriebene Vorrichtung und das Ver-
fahren sind nicht auf die Anwendung im Kraftfahr-
zeug eingeschrankt. Die Vorrichtung und das Verfah-
ren kdnnen zur Steuerung wenigstens einer System-
komponente eines beliebigen informationstechni-
schen Systems eingesetzt werden, wobei wenigs-
tens eine erste Systemkomponente Informationen
Uber die Umgebung des Systems ermittelt und we-
nigstens eine zweite Systemkomponente wenigstens
einen Teil der ermittelten Informationen der wenigs-
tens einen ersten Systemkomponente verarbeitet.
Bei Verwendung der beschriebenen Vorrichtung und
des Verfahrens aulerhalb der Kraftfahrzeugtechnik
treten andere Situationen des Systems und der Um-
gebung des Systems auf. Diese neuen Situationen
missen in der Situationsbestimmung und Situations-
bewertung bertcksichtigt werden. Unter der Umge-
bung des Systems wird dabei alles subsumiert was
nicht zum informationstechnischen System selbst ge-
hort. Insbesondere beim Einsatz des informati-
onstechnischen Systems in einem Kraftfahrzeug ist
das Kraftfahrzeug Teil der Umgebung des Systems.

[0041] In einer Variante des beschriebenen Verfah-
rens werden zusatzliche Sensoren eingesetzt. Dabei
werden bildgebende Abstandssensoren (Range-Ima-
ger) und/oder aktiv abtastende Sensoren, beispiels-
weise Lidarsensoren, und/oder weitere Sensoren,
die sich zur Erfassung und Interpretation des Kraft-
fahrzeugumfeldes eignen, verwendet.

[0042] In einer weiteren Variante der beschriebenen
Vorrichtung und des Verfahrens erhalt die Steuerein-
richtung Sensorinformationen direkt uber Signallei-
tungen von den Sensoren und nicht wie im bevorzug-
ten Ausflihrungsbeispiel indirekt Gber die Verarbei-
tungseinheit.

[0043] In einer Variante der beschriebenen Vorrich-
tung und des Verfahrens werden mehrere Steuerein-
heiten, beispielsweise zwei bis zehn, verwendet. Die
Steuereinheiten Ubernehmen jeweils eine Teilfunkti-
on. Vorzugsweise sind die Steuereinheiten informati-
onstechnisch verbunden, beispielsweise Uber ein

Bussystem. Weiterhin bilden die Steuereinheiten vor-
zugsweise ein redundantes System, um bei Ausfall
einer Steuereinheit eine Ubernahme deren Funktio-
nen durch die anderen verbliebenen Steuereinheiten
zu gewabhrleisten. Die Steuereinheit kann sich in ei-
ner Variante der beschriebenen Vorrichtung und des
Verfahrens ein integraler Bestandteil in wenigstens
einer Systemkomponente sein. Insbesondere ist es
moglich die Steuereinheit in der wenigstens einen
zweiten Systemkomponente, beispielsweise der Ver-
arbeitungseinheit im bevorzugten Ausfiihrungsbei-
spiel, zu integrieren.

Patentanspriiche

1. Vorrichtung zur Steuerung wenigstens einer
Systemkomponente eines informationstechnischen
Systems, wobei sich das System vorzugsweise in ei-
nem Kraftfahrzeug befindet,

— mit wenigstens einer ersten Systemkomponente,
die Informationen Uber die Umgebung des Systems
ermittelt,

— mit wenigstens einer zweiten Systemkomponente,
die wenigstens einen Teil der ermittelten Informatio-
nen der wenigstens einen ersten Systemkomponente
verarbeitet,

gekennzeichnet durch wenigstens eine Steuerein-
heit, welche die Konfiguration wenigstens einer Sys-
temkomponente im Betrieb des Systems steuert, wo-
bei die wenigstens eine Steuereinheit Informationen
wenigstens einer Systemkomponente verwendet.

2. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch ge-
kennzeichnet, dass
— die wenigstens eine Informationen liefernde Sys-
temkomponente wenigstens eine erste Systemkom-
ponente und/oder wenigstens eine zweite System-
komponente und/oder wenigstens eine weitere Sys-
temkomponente ist, und/oder
— die gesteuerte wenigstens eine Systemkomponen-
te die wenigstens eine erste Systemkomponente
und/oder die wenigstens eine zweite Systemkompo-
nente ist.

3. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden
Anspriiche, gekennzeichnet durch die wenigstens
eine Steuereinheit, welche die Konfiguration der
Hardware und/oder die Konfiguration der Software
wenigstens einer Systemkomponente steuert.

4. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden
Anspriche, gekennzeichnet durch die wenigstens
eine Steuereinheit, welche die Informationsverarbei-
tungsgeschwindigkeit wenigstens einer Systemkom-
ponente steuert.

5. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden
Anspriiche, gekennzeichnet durch die wenigstens
eine Steuereinheit, welche die Taktfrequenz wenigs-
tens einer Systemkomponente steuert.
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6. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden
Anspriche, gekennzeichnet durch die wenigstens
eine Steuereinheit, welche die Situation der Umge-
bung des Systems, insbesondere die Situation des
Kraftfahrzeuges, und/oder die Situation des Systems
erfasst.

7. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden
Anspriche, gekennzeichnet durch die wenigstens
eine Steuereinheit, welche wenigstens eine System-
komponente wenigstens zeitweise so steuert, dass
die wenigstens eine Systemkomponente in Uberlast
arbeitet.

8. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden
Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dass die we-
nigstens eine erste Systemkomponente wenigstens
ein Bildsensorsystem und/oder wenigstens ein Ra-
darsensor und/oder wenigstens ein Ultraschallsensor
und/oder wenigstens ein Lidarsensor ist.

9. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden
Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dass die we-
nigstens eine zweite Systemkomponente wenigstens
zwei Hardwarepartitionen hat und die wenigstens
eine zweite Systemkomponente aus wenigstens ei-
nem Softwaremodul besteht, wobei das wenigstens
eine Softwaremodul so aufgebaut ist, dass es auf we-
nigstens zwei Hardwarepartitionen aufgeteilt werden
kann, wobei die wenigstens eine Steuereinheit die
Aufteilung steuert.

10. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden
Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dass die we-
nigstens eine zweite Systemkomponente wenigstens
eine Hardwarepartition hat, wobei die wenigstens
eine Hardwarepartition parametriert werden kann.

11. Verfahren zur Steuerung wenigstens einer
Systemkomponente eines informationstechnischen
Systems, wobei sich das System vorzugsweise in ei-
nem Kraftfahrzeug befindet,

— wobei wenigstens eine erste Systemkomponente
Informationen Uber die Umgebung des Systems er-
mittelt,

— wobei wenigstens eine zweite Systemkomponente
wenigstens einen Teil der ermittelten Informationen
der wenigstens einen ersten Systemkomponente
verarbeitet,

dadurch gekennzeichnet, dass

— wenigstens eine Steuereinheit Informationen we-
nigstens einer Systemkomponente verwendet,

— und die wenigstens eine Steuereinheit die Konfigu-
ration wenigstens einer Systemkomponente im Be-
trieb des Systems steuert.

12. Verfahren nach Anspruch 11, dadurch ge-
kennzeichnet, dass
— die wenigstens eine Steuereinheit aus Informatio-
nen wenigstens einer Systemkomponente Daten er-

mittelt, welche die aktuelle Situation des Systems
und/oder die aktuelle Situation der Systemumgebung
beschreiben,

— die wenigstens eine Steuereinheit eine Situations-
bewertung aus den ermittelten Daten durchfihrt.

13. Verfahren nach Anspruch 12, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die wenigstens eine Steuerein-
heit aus der Situationsbewertung eine Priorisierung
ermittelt.

14. Verfahren nach einem der Anspriiche 11 bis
13, dadurch gekennzeichnet, dass
— die wenigstens eine Informationen liefernde Sys-
temkomponente wenigstens eine erste Systemkom-
ponente und/oder wenigstens eine zweite System-
komponente und/oder wenigstens eine weitere Sys-
temkomponente ist, und/oder
— die gesteuerte wenigstens eine Systemkomponen-
te die wenigstens eine erste Systemkomponente
und/oder die wenigstens eine zweite Systemkompo-
nente ist.

15. Verfahren nach einem der Anspriiche 11 bis
14, dadurch gekennzeichnet, dass die wenigstens
eine Steuereinheit die Konfiguration der Hardware
und/oder die Konfiguration der Software wenigstens
einer Systemkomponente steuert.

16. Verfahren nach einem der Anspriiche 11 bis
15, dadurch gekennzeichnet, dass die wenigstens
eine Steuereinheit die Informationsverarbeitungsge-
schwindigkeit wenigstens einer Systemkomponente
steuert.

17. Verfahren nach einem der Anspriiche 11 bis
16, dadurch gekennzeichnet, dass wenigstens ein
Softwaremodul und/oder wenigstens ein Algorithmus
der wenigstens einen zweiten Systemkomponente
durch die wenigstens eine Steuereinheit konfiguriert,
insbesondere priorisiert, wird.

Es folgen 4 Blatt Zeichnungen
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Anhangende Zeichnungen
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