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(57) Abstract: The invention relates to a vehicle (1) having a device (2) for
detecting the surroundings of said vehicle, wherein the device (2)
comprises a plurality of image detection units (3 to 10), the detection zones
(E3 to E10) of which at least partially overlap and form at least one overlap
zone, wherein with the aid of an image processing unit (11) an overall
image (G) of the surroundings of the vehicle can be generated from
individual images (B3 to B10) detected by means of the image detection
units (3 to 10). According to the invention, the image detection units (3 to
10) are designed as wafer-level cameras and are integrated in bodywork
components in a front zone, a back zone and lateral zones of the vehicle

(57) Zusammenfassung: Die Erfindung betrifft ein Fahrzeug (1) mit einer
Vorrichtung (2) zur Erfassung einer Fahrzeugumgebung, wobei die
Vorrichtung (2) mehrere Bilderfassungseinheiten (3 bis 10) umfasst, deren
Erfassungsbereiche (E3 bis E10) sich zumindest teilweise iiberlappen und
zumindest einen Uberlappungsbereich bilden, wobei aus mittels der
Bilderfassungseinheiten (3 bis 10) erfassten Einzelbildern (B3 bis B10)
anhand einer Bildverarbeitungseinheit (11) ein Gesamtbild (G) der
Fahrzeugumgebung
Bilderfassungseinheiten (3 bis 10) als Waterlevel-Kameras ausgebildet und
in einem Frontbereich, einem Heckbereich und Seitenbereichen des
Fahrzeugs (1) in Karosseriebauteile integriert.
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Fahrzeug mit einer Vorrichtung zur Erfassung einer Fahrzeugumgebung

Die Erfindung betrifft ein Fahrzeug mit einer Vorrichtung zur Erfassung einer
Fahrzeugumgebung, wobei die Vorrichtung mehrere Bilderfassungseinheiten umfasst,
deren Erfassungsbereiche sich zumindest teilweise Uberlappen und zumindest einen
Uberlappungsbereich bilden, wobei aus mittels der Bilderfassungseinheiten erfassten
Einzelbildern anhand einer Bildverarbeitungseinheit ein Gesamtbild der
Fahrzeugumgebung erzeugbar ist.

Aus dem Stand der Technik sind Fahrzeuge mit Vorrichtungen zu einer Uberwachung
und Darstellung einer Fahrzeugumgebung bekannt, wobei einem Fahrer des Fahrzeugs
ein Bild des Fahrzeugs und dessen Umgebung ausgebbar ist. Dadurch wird fur den
Fahrer eine verbesserte Rundumsicht geschaffen, die diesem als Assistenzfunktion oder
Unterstitzung wahrend eines Fahrbetriebes dient.

Aus der DE 10 2009 051 526 A1 ist eine Vorrichtung zum Darstellen einer
Fahrzeugumgebung mit einer ein- bzw. verstellbaren Perspektive bekannt. Die
Vorrichtung umfasst wenigstens eine Sensoreinrichtung an dem Fahrzeug, wobei diese
wenigstens eine Sensoreinrichtung ausgebildet ist, Abstande zu Gegenstanden bzw.
Objekten der Fahrzeugumgebung zu messen. Die Vorrichtung umfasst weiterhin einen
Prozessor, mittels welchem eine dreidimensionale Umgebungskarte basierend auf den
gemessenen Absténden der wenigstens einen Sensoreinrichtung erzeugbar ist. Ferner ist
ein Display vorgesehen, um die dreidimensionale Umgebungskarte mit einem
verstellbaren Blickpunkt basierend auf einer besonderen Fahrsituation darzustellen.

Die US 2006/0018509 A1 beschreibt eine Vorrichtung zur Erzeugung eines Bildes zur
Umwandlung einer Bildperspektive basierend auf einer Mehrzahl von Bilddaten, d. h. aus
einer Mehrzahl von perspektivischen Bildern wird ein Stereobild erzeugt. Die Vorrichtung
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umfasst eine erste Einheit mit zwei Kameras mit verschiedenen Blickpunkten zur
Erfassung von ersten Bilddaten. Zuséatzlich ist eine zweite Einheit mit zwei weiteren
Kameras mit verschiedenen Blickpunkten zur Erfassung von zweiten Bilddaten
vorgesehen, wobei eine optische Achse einer optischen Linse zumindest einer der
Kameras der zweiten Einheit parallel zu einer optischen Achse einer optischen Linse
einer der Kameras der ersten Einheit verlauft. Die Einheiten sind weiterhin derart
angeordnet, dass optische Achsen der jeweils zwei Kameras einer Einheit nicht parallel
zueinander ausgebildet sind.

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ein gegeniiber dem Stand der Technik
verbessertes Fahrzeug mit einer Vorrichtung zur Erfassung einer Fahrzeugumgebung
anzugeben.

Die Aufgabe wird erfindungsgemaf mit einem Fahrzeug geldst, welches die im
Anspruch 1 angegebenen Merkmale aufweist.

Vorteilhafte Ausgestaltungen der Erfindung sind Gegenstand der Unteranspriiche.

Ein Fahrzeug umfasst eine Vorrichtung zur Erfassung einer Fahrzeugumgebung, wobei
die Vorrichtung mehrere Bilderfassungseinheiten umfasst, deren Erfassungsbereiche sich
zumindest teilweise tberlappen und zumindest einen Uberlappungsbereich bilden, wobei
aus mittels der Bilderfassungseinheiten erfassten Einzelbildern anhand einer
Bildverarbeitungseinheit ein Gesamtbild der Fahrzeugumgebung erzeugbar ist.

Erfindungsgeman sind die Bilderfassungseinheiten als Waferlevel-Kameras ausgebildet
und in einem Frontbereich, einem Heckbereich und Seitenbereichen des Fahrzeugs in
Karosseriebauteile integriert.

Mittels der erfindungsgemaRen Vorrichtung ist es aufgrund der Anordnung der
Bilderfassungseinheiten und der Ausbildung als Waferlevel-Kameras méglich, anhand
einer stereoskopischen Bildverarbeitung die Fahrzeugumgebung sehr genau zu erfassen
und somit rdumliche Gegebenheiten und Objekte sehr genau zu ermitteln. Die derart
gewonnenen Informationen sind neben einer Gewinnung von Abstandsinformation zu
Warnzwecken auch dazu nutzbar, die Fahrzeugumgebung auf einer beliebigen
Anzeigeeinheit vollstandig und korrekt darzustellen. Dies ist auch fur virtuelle durch
Berechnung ermittelte Bilderfassungseinheiten méglich, da in besonders vorteilhafter
Weise ObjektgroRen und deren Abstande in der Fahrzeugumgebung, d. h. der Welt
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bekannt sind. Bei einer Ausbildung der Anzeigeeinheit zur dreidimensionalen Ausgabe ist
eine raumliche Darstellung der Fahrzeugumgebung méglich. Um geféhrliche Situationen
besser sichtbar zu machen, kénnen aufgrund der Kenntnis der raumlichen
Gegebenheiten der Fahrzeugumgebung auch kinstliche, virtuelle Ansichten erzeugt
werden, in welchen unwesentliche Bestandteile beispielsweise mit verringerter Intensitat
darstellbar sind und wesentliche Bestandteile im Gesamtbild intensiviert darstellbar sind.
Auch ein Aufbau des Gesamtbildes aus virtuellen und realen Bildbestandteilen und somit
die Darstellung als "augmented reality" ist moglich.

Weiterhin sind Waferlevel-Kameras mit geringen Kosten herstellbar. Auch ist ein
Bauraumbedarf der Waferlevel-Kameras sehr gering, so dass nahezu beliebige
Anordnungen am Fahrzeug realisierbar sind.

Durch eine groRe Anzahl an verbauten Waferlevel-Kameras lasst sich
zweckmaligerweise eine komplette Umgebung des Fahrzeugs erfassen, ohne
komplizierte Schwenkmechanismen fir eine einzelne Kamera zu benétigen.

Dadurch wird fur den Fahrer eine verbesserte Rundumsicht geschaffen, die diesem als
Assistenzfunktion bzw. Unterstutzung wahrend des Fahrbetriebes, beispielsweise beim
Rangieren des Fahrzeugs, dient. Weiterhin kdnnen Unfélle vermieden werden, welche
sich haufig aufgrund einer schlechten Rundumsicht, insbesondere bei grof3en und schwer
Uiberschaubaren Fahrzeugen, ereignen.

Somit ermdglicht die Vorrichtung die Realisierung eines so genannten "Surround-View-
Systems", welches die gesamte Fahrzeugumgebung im Nahbereich um das Fahrzeug
zeigt, und eines so genannten "Top-View-Systems", welches das Fahrzeug und dessen
Umgebung im Nahbereich aus einer Vogelperspektive darstellt. Hierbei ist zur
Realisierung einer virtuellen Top-View-Kamera gegeniiber den aus dem Stand der
Technik bekannten Vorrichtungen keine Projektionsflache erforderlich, da aus dem
Fahrzeugumfeld dreidimensionale Informationen bekannt ist. Somit sind auch Bereiche,
welche sich Uber oder unter bzw. vor oder hinter dem Bereich der Projektionsflache
befinden, ohne Verzerrung auf dem Gesamtbild darstellbar, wobei aufgrund der
Uberlappungsbereiche zwischen den Bilderfassungseinheiten dreidimensionale
Informationen erzeugbar und ausgebbar sind.

Ein Ausfuhrungsbeispiel der Erfindung wird im Folgenden anhand einer Zeichnung naher
erlautert.
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Dabei zeigt:

Fig. 1 schematisch ein erfindungsgeméafies Fahrzeug mit einer Vorrichtung zur
Erfassung einer Fahrzeugumgebung.

Die einzige Figur 1 zeigt ein moégliches Ausfihrungsbeispiel des erfindungsgemafien
Fahrzeugs 1, welches eine Vorrichtung 2 zur Erfassung einer Fahrzeugumgebung
umfasst.

Die Vorrichtung 2 umfasst mehrere Bilderfassungseinheiten 3 bis 10, wobei die
Bilderfassungseinheiten 3 bis 10 jeweils als Waferlevel-Kameras ausgebildet sind.

Unter Waferlevel-Kameras werden Kameras verstanden, welche mittels einer so
genannten WLC-Technologie (WLC=Wafer-Level-Camera) hergestellt werden. Bei der
WLC-Technologie werden optische Linsen direkt auf einem Wafer aufgesetzt. Ahnlich wie
beim Aufbringen von Schaltkreisen auf den Wafer funktioniert auch die Produktion der
Waferlevel-Kameras. Dabei wird eine gro3e Anzahl, insbesondere werden tausende
optische Linsen gleichzeitig auf einen Wafer aufgebracht, anschlieRend ausgerichtet und
mit diesem verklebt. Durch eine so genannte Wafer-Stack-Technologie entfallt eine bei
einer herkdmmlichen Herstellungsmethode notwendige aber kostenintensive einzelne
Montage und Ausrichtung der Linsen. Schlieflich werden die einzelnen Waferlevel-
Kameras aus dem Wafer ausgeschnitten und auf ein Sensormodul gesetzt. GroRRer
Vorteil dieser Technik sind die geringen Kosten der Herstellung. Des Weiteren sind die
Waferlevel-Kameras mit einer GréRe von 2,5 Millimeter nur etwa halb so groR wie die
kleinsten herkdmmlichen Kameramodule. Alternativ dazu besteht aber auch die
Mdoglichkeit, diese Wafer-Level-Kameras erst nach dem Ausschneiden mit optischen
Linsen zu stacken. Hierbei kénnen auch héherwertige konzepte optischer Linsen zum
Einsatz kommen, wobei die Grundzige des Herstellverfahrens ansonsten aber erhalten
bleiben.

Um die Fahrzeugumgebung oder zumindest kritische Bereiche der Fahrzeugumgebung,
die nicht im direkten Sichtfeld des Fahrzeugfihrers, also im so genannten toten Winkel,
liegen, méglichst vollstandig abzubilden, sind die Waferlevel-Kameras derart in einem
Frontbereich, einem Heckbereich und Seitenbereichen des Fahrzeugs 1 in
Karosseriebauteile integriert und in diesen ausgerichtet, dass sich deren jeweils
abgebildete Erfassungsbereiche E3 bis E10 teilweise Gberlagern. Mit anderen Worten:
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Teilbereiche der abgebildeten Fahrzeugumgebung werden von mehreren Waferlevel-
Kameras erfasst und bilden jeweils einen Uberlappungsbereich.

Die Bilderfassungseinheiten 3 bis 5 sind an der Front des Fahrzeugs 1 angeordnet und
erfassen einen Bereich vor dem Fahrzeug und sind zusétzlich zur Erzeugung des
Gesamtbildes G beispielsweise als Einparkhilfe oder zum Betrieb weiterer
Fahrerassistenzsysteme, beispielsweise eines Spurhalteassistenten, eines
Nachtsichtassistenten, einer Verkehrzeichenerkennung und/oder zur Objekterkennung,
vorgesehen. Die Bilderfassungseinheiten 3 bis 5 sind insbesondere in eine Motorhaube,
einen Kuhlergrill, einen StolXfanger, einen Spoiler und/oder ein Verkleidungsteil integriert.

Die Bilderfassungseinheiten 6, 7, 9, 10 sind an den Seitenbereichen des Fahrzeugs 1 in
Karosseriebauteile desselben integriert und zu einer Erfassung von Bereichen der
Fahrzeugumgebung neben dem Fahrzeug 1 vorgesehen. Zuséatzlich zur Erzeugung des
Gesamtbildes G sind Bilderfassungseinheiten 6, 7, 9, 10 beispielsweise zum Betrieb
eines so genannten Toten-Winkel-Assistenten vorgesehen. Die

Bilderfassungseinheiten 6, 7, 9, 10 sind insbesondere in einen Seitenspiegel, einen Holm,
Turen, eine A-, B-, C- und/oder D-Saule und/oder in ein Verkleidungsteil integriert.

Am Heck des Fahrzeugs 1 ist die Bilderfassungseinheit 8 angeordnet, welche zur
Erfassung eines Bereichs hinter dem Fahrzeug 1 vorgesehen ist und zusatzlich zur
Erzeugung des Gesamtbildes G vorzugsweise als Ruckfahrkamera vorgesehen ist. Die
Bilderfassungseinheit 8 ist insbesondere in eine Heckklappe, einen Stofanger, eine
Ruckleuchte und/oder in ein Verkleidungsteil integriert.

Mittels der Bilderfassungseinheiten 3 bis 10 werden Einzelbilder B3 bis B10 erfasst und
an eine Bildverarbeitungseinheit 11 Ubertragen. Mittels der Bildverarbeitungseinheit 11
werden die Einzelbilder B3 bis B10 zu einem Gesamtbild G verarbeitet, welches
bevorzugt das Fahrzeug 1 in der Fahrzeugumgebung zeigt. Das heifit, die
Bilderfassungseinheiten 3 bis 10 und deren erfasste Einzelbilder B3 bis B10 werden
derart kombiniert, dass das Gesamtbild G erzeugt wird, wobei das Gesamtbild G die
Fahrzeugumgebung und das Fahrzeug 1 vorzugsweise dreidimensional darstelit.

Alternativ zu der dargestellten Anordnung und Anzahl der
Bilderfassungseinheiten 3 bis 10 am Fahrzeug 1 sind beliebige Anzahlen und
Anordnungen méglich.
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Aufgrund der Anordnung der Bilderfassungseinheiten 3 bis 10 im Frontbereich,
Heckbereich und Seitenbereichen des Fahrzeugs 2 ist ein Gesamtbild G erzeugbar,
welches die Fahrzeugumgebung vollstandig und detailgetreu abbildet. Die Integration der
Bilderfassungseinheiten 3 bis 10 ist hierbei aufgrund der besonders geringen Gréf3e der
Waferlevel-Kameras sehr einfach realisierbar und ein Erscheinungsbild des Fahrzeugs 1
wird nicht negativ beeinflusst.

Dabei sind die Bilderfassungseinheiten 3 bis 10 in einer Linie nebeneinander und/oder
nicht-linear nebeneinander angeordnet.

Eine Anordnung in einer Linie fuhrt zu dem Vorteil einer einfachen, insbesondere
stereoskopischen Verarbeitung der Einzelbilder B3 bis B10 zu dem Gesamtbild G.
Alternativ oder zusatzlich sind aber auch Berechnungen mit einer beliebigen anderen
Anzahl von Bilderfassungseinheiten 3 bis 10 denkbar, wobei beispielsweise eine
triokulare Stereoverarbeitung von Einzelbildern B3 bis B10 zu einem Gesamtbild G
erfoigt.

Zur stereoskopischen und/oder triokularen Berechnung ist die Kenntnis der Basisbreiten,
d. h. der Abstande zwischen den einzelnen Bilderfassungseinheiten 3 bis 10 erforderlich,
wobei verschiedene Basisbreiten anhand variabler und geeigneter
Zusammenschaltungen mehrerer, insbesondere zweier Bilderfassungseinheiten 3 bis 10
realisiert wird. Dabei l&sst sich die Basisbreite einfach durch eine Ansteuerung
unterschiedlicher Bilderfassungseinheiten 3 bis 10 variieren. Beispielsweise kénnen weit
auseinander liegende Bilderfassungseinheiten 3 bis 10 Bilder mit einer grof3en
Basisbreite erfassen. Analog dazu kénnen eng beieinander liegende
Bilderfassungseinheiten 3 bis 10 Bilder mit einer kieinen Basisbreite aufnehmen.
Aufgrund der Anordnung der Bilderfassungseinheiten 3 bis 10 und Ausbildung als
Waferlevel-Kameras ist die Basisbreitenverstellung ohne aufwendige Mechanik zur
Verstellung der Bilderfassungseinheiten 3 bis 10 durchfuhrbar.

Eine weitere Flexibilitat wird im Zusammenhang mit der erfindungsgemafRen Vorrichtung
dadurch erreicht, dass zumindest zwei der Bildverarbeitungseinheiten (3 bis 10)
unterschiedliche Brennweiten aufweisen. Hierbei handelt es sich vorzugsweise um zwei
direkt benachbarte Bildverarbeitungseinheiten (3 bis 10), welche ein Kamerapaar
innerhalb einer Anordnung von Wafer-Level-Kameras bilden. Es kann sich dabei aber
auch um zwei oder mehrere nicht direkt benachbarte Bildverarbeitungseinheiten (3 bis
10) handeln, welche ein/mehrere Kamerapaar(e) innerhalb einer Anordnung von Wafer-
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Level-Kameras bilden. Somit kénnen in einer besonders gewinnbringenden Weise auch
unterschiedliche Entfernungsbereiche um das Fahrzeug aufgelést werden.

Aufgrund der grofen Datenmenge durch die aufgenommenen Bilder ist es zweckmaRig,
die Bildverarbeitungseinheit 11 in unmittelbarer rdumlicher Nahe zu den
Bilderfassungseinheiten 3 bis 10 im Fahrzeug 1 anzuordnen, um eine Kabelanzahl und
-lange zu minimieren. Alternativ ist auch eine drahtlose Datentbertragung zwischen den
Bilderfassungseinheiten 3 bis 10 und der Bildverarbeitungseinheit 11 méglich. Aufgrund
des geringen Bauraums der Bilderfassungseinheiten 3 bis 10 ist eine Ubliche
Verkabelung mit Steckern schwierig. In besonders gewinnbringender Weise kénnen
deshalb auch flexible Platinen eingesetzt werden, wobei mehrere
Bilderfassungseinheiten (3 bis 10) auf einer flexiblen Platine angeordnet sind. In
vorteilhafter Weise wird dann zur Verkabelung nur ein einziger Stecker am Ende der
Platine benétigt. Dabei ist es besonders vorteilhaft, wenn die Platine derart konstruiert ist,
dass damit die Bilderfassungseinheiten 3 bis 10 direkt in die an der Karosserie
vorgesehenen Offnungen einpassbar sind.

Zur Erhéhung der Robustheit der Erfassung der Fahrzeugumgebung ist die
Bildverarbeitungseinheit 11 mit weiteren Sensoren zur Erfassung der Fahrzeugumgebung
gekoppelt. Dabei werden die Bilderfassungseinheiten 3 bis 10 mit den Sensoren
fusioniert, indem bei der Ermittlung des Gesamtbildes G eine Fusion der mittels der
Bilderfassungseinheiten 3 bis 10 erfassten Bilddaten und Sensordaten erfolgt. Die
weiteren Sensoren umfassen insbesondere Ultraschall-, Radar-, Lidar- und
Lasersensoren sowie weitere Kameras.

Um eine Verbesserung der optischen Erfassung der Fahrzeugumgebung in unzureichend
beleuchteten Situationen, wie beispielsweise in dunklen Parkhdusern oder nachts im
Freien, zu erreichen, sind die weiteren Kameras als Infrarot-Kameras ausgelegt. Eine
Aktivierung erfolgt bevorzugt nur dann, wenn die Beleuchtung fur eine
Tageslichtverarbeitung der erfassten Einzelbilder B3 bis B10 nicht ausreichend ist. Die
Infrarot-Kameras sind insbesondere Bestandteil eines Nachtsichtassistenzsystems.

Somit ist es méglich, die Fahrzeugumgebung, raumliche Gegebenheiten in der
Fahrzeugumgebung und in dieser befindliche Objekte unabhangig von der Tageszeit und
der Beleuchtung exakt zu ermitteln.
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Alternativ oder zusatzlich ist eine Anzahl der Bilderfassungseinheiten 3 bis 10 als Infrarot-
Kameras ausgebildet, um die Erfassung der Fahrzeugumgebung bei unzureichender
Beleuchtung sicherzustellen. Dadurch ist die Funktion des Nachtsichtassistenzsystems
ohne die Notwendigkeit zusatzlicher Infrarot-Kameras realisierbar.

Zur Ausgabe des Gesamtbildes G ist vorzugsweise im Innenraum des Fahrzeugs 1 eine
Anzeigeeinheit 12 vorgesehen, wobei die Anzeigeeinheit 12 zu einer dreidimensionalen
und somit rdumlichen Ausgabe des Gesamtbildes G ausgebildet ist. Die

Anzeigeeinheit 12 ist insbesondere als so genanntes autostereoskopisches Display
ausgebildet.

In einer Weiterbildung ist vorzugsweise auch eine Kombination der Darstellung des
dreidimensionalen Gesamtbildes G mit einer dreidimensionalen Darstellung einer
Navigationsvorrichtung méglich, wobei hierzu die Anzeigeeinheit 12 sowohl zur Ausgabe
des Gesamtbildes G als auch zur Ausgabe der Navigationsinformationen vorgesehen ist.

Durch die Kombination der Einzelbilder B3 bis B10 der Bilderfassungseinheiten und/oder
durch die Fusion der Einzelbilder B3 bis B10 mit den Sensordaten der weiteren Sensoren
ist es méglich, virtuelle Bilderfassungseinheiten zu berechnen, da aufgrund der
Kombination und/oder Fusion ObjektgréRen und Abstande der Objekte in der
Fahrzeugumgebung bekannt sind. Somit ist die Darstellung der Fahrzeugumgebung und
des Fahrzeugs 1 in dieser aus beliebigen Perspektiven méglich.

Die mittels der Bilderfassungseinheiten 3 bis 10 und/oder der weiteren Sensoren
erfassten und mittels der Bildverarbeitungseinheit 11 verarbeiteten Informationen sind
neben der Gewinnung von Abstandsinformationen des Fahrzeugs 1 zu Objekten in der
Fahrzeugumgebung zu Warnzwecken auch zur korrekten und vollstandigen Darstellung
der Fahrzeugumgebung und des Fahrzeugs 1 auf der Anzeigeeinheit 12 geeignet. Um
gefahrliche Situationen besser sichtbar zu machen, ist es aufgrund der Kenntnis der
rédumlichen Gegebenheiten in der Fahrzeugumgebung méglich, auch kinstliche, virtuelle
Ansichten zu erzeugen und optisch auszugeben, wobei in den kinstlichen, virtuellen
Ansichten vorzugsweise eine Intensitdt unwesentlicher Bestandteile verringert wird. Eine
Intensitat wichtiger Bestandteile im Gesamtbild G wird dagegen vorzugsweise erhoht.
Ferner ist es mdglich, dass das Gesamtbild G eine Mischform von realen Bildteilen und
virtuellen Bildteilen ist und somit eine so genannte "augmented reality” realisierbar ist.
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Patentanspriiche

1.  Fahrzeug (1) mit einer Vorrichtung (2) zur Erfassung einer Fahrzeugumgebung,
wobei die Vorrichtung (2) mehrere Bilderfassungseinheiten (3 bis 10) umfasst,
deren Erfassungsbereiche (E3 bis E10) sich zumindest teilweise (iberlappen und
zumindest einen Uberlappungsbereich bilden, wobei aus mittels der
Bilderfassungseinheiten (3 bis 10) erfassten Einzelbildern (B3 bis B10) anhand
einer Bildverarbeitungseinheit (11) ein Gesamtbild (G) der Fahrzeugumgebung
erzeugbar ist,
dadurch gekennzeichnet, dass die Bilderfassungseinheiten (3 bis 10) als
Waferlevel-Kameras ausgebildet sind und in einem Frontbereich, einem
Heckbereich und Seitenbereichen des Fahrzeugs (1) in Karosseriebauteile integriert

sind.

2. Fahrzeug (1) nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet, dass zumindest eine Anzahl der

Bilderfassungseinheiten (3 bis 10) in einer Linie nebeneinander angeordnet ist.

3. Fahrzeug (1) nach Anspruch 1 oder 2,
dadurch gekennzeichnet, dass zumindest eine Anzahl der
Bilderfassungseinheiten (3 bis 10) nicht-linear nebeneinander angeordnet sind.

4.  Fahrzeug (1) nach einem der Anspriche 1 bis 3,
dadurch gekennzeichnet, dass die Bilderfassungseinheiten (3 bis 10) auf einer
flexiblen Platine angeordnet sind.
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5. Fahrzeug (1) nach einem der vorhergehenden Anspriche,
dadurch gekennzeichnet, dass die Bildverarbeitungseinheit (11) mit Sensoren zur
Erfassung der Fahrzeugumgebung gekoppelt ist, wobei bei der Ermittlung des
Gesamtbildes (G) eine Fusion der mittels der Bilderfassungseinheiten (3 bis 10)

erfassten Bilddaten und Sensordaten erfolgt.

6. Fahrzeug (1) nach einem der vorhergehenden Anspruche, ,
dadurch gekennzeichnet, dass die Bildverarbeitungseinheit (11) mit zumindest einer
Anzeigeeinheit (12) gekoppelt ist, wobei die Anzeigeeinheit (12) zu einer
dreidimensionalen Ausgabe des Gesamtbildes (G) ausgebildet ist.

7. Fahrzeug (1) nach einem der vorhergehenden Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet, dass eine Anzahl der
Bildverarbeitungseinheiten (3 bis 10) als Infrarot-Kameras ausgebildet sind.

8.  Fahrzeug (1) nach einem der vorhergehenden Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet, dass das Gesamtbild (G) aus virtuellen und/oder realen
Bildbestandteilen gebildet ist.

9. Fahrzeug (1) nach einem der vorhergehenden Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet, dass zumindest zwei der

Bilderfassungseinheiten (3 bis 10) unterschiedliche Brennweiten aufweisen.
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