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ES 2 298 681 T3

DESCRIPCIÓN

Procedimiento y dispositivo para la representación de información para el conductor teniendo en cuenta otros
objetos móviles.

La invención se refiere a un procedimiento y a un dispositivo para la representación de información para el con-
ductor, especialmente para un sistema de navegación para vehículos.

Los sistemas de navegación para vehículos determinan, a partir de datos de destino introducidos por el conductor,
datos de posición y datos de mapas, indicaciones de guía de ruta que llevan al conductor al destino siguiendo una
ruta segura, rápida y directa. Las indicaciones de guía de ruta, especialmente las maniobras que deben realizarse, se
emiten por el sistema de navegación de manera acústica u óptica mediante la aparición de flechas en un dispositivo
de visualización en la zona del salpicadero del vehículo. Además pueden determinarse en parte mediante sensores de
distancia las velocidades del propio vehículo y otros usuarios de la carretera y de este modo reconocerse situaciones
de peligro.

En el caso de la emisión óptica de indicaciones de guía de ruta con la representación en un campo de visualización
de un dispositivo de visualización se emiten en general representaciones de situaciones de conducción generalizadas,
especialmente abstractas o simplificadas, por ejemplo representaciones de cruces, en las que se destacan las maniobras
de conducción que deben realizarse, por ejemplo realizar un giro.

Mediante la representación generalizada de la situación de conducción y las indicaciones de guía de ruta destacadas
gráficamente, se mantiene ciertamente reducida la distracción del conductor con respecto a situaciones del tráfico y se
limita el esfuerzo técnico de la búsqueda en mapas actual y la determinación de las señales de guía de ruta que deben
mostrarse. Sin embargo, la atención del conductor se ve perjudicada por la necesidad de mirar cada cierto tiempo al
dispositivo de visualización, en el que primero debe orientarse nuevamente cada vez y debe trasladar la información
mostrada a su entorno de conducción, su posición y orientación, lo que lleva a una reducción de la seguridad de la
conducción. Es cierto que también pueden emitirse situaciones de peligro reconocidas por el dispositivo de control del
sistema de navegación en el dispositivo de visualización y, dado el caso, acústicamente; sin embargo de este modo el
conductor que observa el entorno de conducción a menudo no puede asociar esta información con suficiente rapidez
a la situación real y por tanto, dado el caso, no puede reaccionar con suficiente rapidez de manera correspondiente a
la situación de peligro. La emisión súbita de señales de peligro y advertencia puede llevar incluso a una confusión del
conductor en situaciones de conducción difíciles que perjudican su atención.

Además, especialmente en caso de geometrías de cruce poco claras resulta problemático el proporcionar las in-
dicaciones de guía de ruta, ya que a menudo el dispositivo de visualización debe trasladar de manera adecuada a la
situación de la carretera por ejemplo maniobras de giro para el conductor sólo con dificultad; por tanto entonces en
caso de geometrías de cruce complejas, un conductor a menudo percibe una posibilidad de giro demasiado prematura
o demasiado tardía. Ciertamente para ello pueden emitirse adicionalmente datos de distancia o representaciones de la
distancia con barras decrecientes, sin embargo también deben trasladarse este tipo de datos adicionales a la situación
de conducción real a menudo sólo con dificultad para el conductor y pueden perjudicar adicionalmente su atención, es-
pecialmente en caso de una conducción en curva difícil, circulación en sentido opuesto y otros usuarios de la carretera
que pueden detectarse con dificultad como ciclistas y peatones.

En caso de dispositivos de visualización con representación de mapa tridimensional, se representan de manera
destacada por ejemplo la trayectoria que ha de recorrerse, letreros indicadores o el propio destino. De este modo puede
escogerse un punto fijo de observación del conductor orientado en la dirección de conducción a una altura por regla
general seleccionable sobre el vehículo. Debido especialmente a la dificultad técnica el contenido representado es sin
embargo a menudo muy abstracto y se mantiene incompleto. Por ello y debido a las desviaciones del ángulo de visión
libremente seleccionable con respecto a la perspectiva real del conductor, resulta difícil para el conductor crear un
contexto con la situación de conducción percibida realmente por él.

Además, se conocen procedimientos y sistemas en los que se muestra directamente al conductor información rele-
vante, por ejemplo mediante gafas de datos o visualizaciones Head-up (a la altura de la vista), en su campo de visión.
De este modo el conductor puede mantener su vista orientada siempre a la carretera y a la situación de la carretera del
entorno y recibir información complementaria. El documento US 5.883.739 describe un procedimiento en el que se
forman imágenes del campo de visión izquierdo y derecho y se solapan para formar una imagen estereoscópica sobre
un cristal de visión dispuesto detrás del parabrisas. De este modo pueden mostrarse por ejemplo flechas como objetos
de guía de ruta.

Por el documento Int. J. of Vehicle Design, vol. 19, nº 2, 1998, A. Steinfeld y P. Green “Driver responses to
navigation information on full-windshield, head-up displays” se conoce o bien reproducir información de navegación
en un dispositivo de visualización del panel de instrumentos o bien superponer la escena de la carretera en el cristal
del parabrisas. En caso de una superposición de este tipo se consiguen tiempos de reacción más cortos del conductor
que con la emisión en el dispositivo de visualización adicional.

El documento DE 198 52 662 A1 muestra un procedimiento para la navegación basada en multimedia de un
vehículo en una red de carreteras, en el que se emiten indicaciones de conducción que se refieren a objetos destacados
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a lo largo de la ruta, de manera acústica mediante emisiones de voz y mediante una emisión óptica para el conductor.
Un dispositivo informático para la determinación de rutas determina una ruta a partir de un mapa digital y la posición
determinada por un sistema de posicionamiento global. Un dispositivo informático para la emisión de indicaciones
de conducción determina objetos destacados que se interrelacionan con las indicaciones de conducción. La emisión
óptica puede realizarse especialmente aplicando el objeto sobre un dispositivo de visualización.

Por el documento DE 100 23 160 A1 se conoce un dispositivo de visualización de mapas con el que se muestran
edificios y carreteras tridimensionalmente. Una línea de guiado de ruta se representa sobre una carretera sobre el
mapa mostrado tridimensionalmente. Cuando la línea de guiado de ruta se tapa por un edificio, una unidad de control
muestra la zona solapada de la línea de guiado de ruta en un color que es diferente del color de las zonas que no se
solapa. Especialmente, la línea de guiado de ruta puede mostrarse en este caso de manera semitransparente y solapar
por ejemplo un edificio representado en el mapa. La unidad de visualización está realizada para ello especialmente
como una pantalla de cristal líquido.

El procedimiento según la invención y el dispositivo según la invención ofrecen por el contrario especialmente
la ventaja de que pueden transmitirse al conductor indicaciones de guía de ruta de manera realista sin una carga y
distracción cognitiva demasiado grande con respecto a la situación del tráfico. De este modo, las indicaciones para
el conductor se utilizan como objetos de guía de ruta y ventajosamente la información adicional como objetos de
información en posición correcta en una imagen real o realista del entorno de conducción.

Los objetos de guía de ruta emitidos según la invención sirven como indicaciones de guía de ruta, pueden ser
especialmente datos de dirección de conducción, por ejemplo flechas que se extienden a través de giros, cruces o
sistemas de rotondas o cruces completos. Puede emitirse información adicional especialmente acerca de objetos del
entorno, por ejemplo indicaciones de edificios, su importancia histórica, funciones o de aspectos locales como ríos,
montañas, mares, paisajes.

El conductor puede según la invención mantener la vista sobre la situación del tráfico y asociar las indicaciones de
guía de ruta y, dado el caso, información adicional, directamente con las posiciones reales en la situación del tráfico
debido a la asociación de posición correcta, sin tener que realizar abstracciones de la información mostrada mediante
por ejemplo transformación de una simbología de flechas en situaciones de cruce reales. Por tanto, tiene una carga
cognitiva menor y está más seguro en sus decisiones.

Según la invención, los objetos de guía de ruta mostrados pueden formarse teniendo en cuenta objetos de oculta-
miento o zonas de ocultamiento visibles adicionalmente en el campo de visión del conductor. De este modo se recortan
los primeros objetos de salida de guía de ruta, teniendo en cuenta zonas de ocultamiento que se calculan a partir de
datos de mapas o según la invención a partir de obstáculos determinados por un sensor del vehículo. De los primeros
objetos de salida de guía de ruta se cortan con esto aquellas zonas parciales que se encuentran en el campo de visión
del conductor por detrás de zonas de ocultamiento u objetos de ocultamiento. Por tanto se consigue una representación
realista con la que los objetos de guía de ruta mostrados y, dado el caso, también otros objetos de información, se
insertan en el entorno de conducción visible por el conductor y por tanto pueden asociarse sin transformación teórica
adicional por parte del conductor al entorno de conducción.

Los objetos de ocultamiento que, dado el caso, han de tenerse en cuenta pueden determinarse directamente a partir
de los datos de mapas o mediante sensores adicionales del vehículo, por ejemplo sensores de distancia por ultrasonidos,
infrarrojos o radar, así como mediante el análisis de imágenes estereoscópicas, especialmente mediante fotogrametría.

Según la invención pueden mostrarse los objetos de guía de ruta y, dado el caso, otros objetos de información,
ventajosamente en un cristal de visión transparente en el campo de visión del conductor entre su entorno de conducción
y su posición, especialmente en el propio cristal del parabrisas o en un cristal de visión dispuesto detrás. Para ello,
puede realizarse especialmente una proyección en el cristal del parabrisas o un cristal de visión transparente dispuesto
detrás; además puede realizarse la representación también en un cristal de visión que lleva el propio conductor, por
ejemplo en unas gafas de datos o en una visera abatible de un casco.

Además, también es posible una representación de los objetos de guía de ruta sobre un dispositivo de visualización,
por ejemplo en la zona del salpicadero del vehículo. De este modo se capta el entorno de conducción o la escena de
conducción percibida realmente por el conductor mediante, por ejemplo, una cámara fijada al o en el vehículo y se
reproduce como representación en mapa en el campo de visualización del dispositivo de visualización junto con los
objetos de guía de ruta y, dado el caso, objetos de información. El conductor debe ciertamente, con esta forma de
realización según la invención, apartar la vista brevemente del campo de visión de la situación de la carretera; sin
embargo, puesto que en el campo de visualización del dispositivo de visualización vuelve a encontrar de manera
realista directamente el entorno de conducción que también ve él, puede asociar directamente las señales de guía de
ruta mostradas y, dado el caso, otra información de objetos.

Los datos de mapas pueden obtenerse tanto a partir de una memoria de mapas que se encuentra en el vehículo, por
ejemplo un soporte de información digital como un CD-ROM, como también mediante transmisión remota de datos.
Los datos de posición pueden determinarse, de una manera conocida en sí misma, por un sistema de posicionamiento
global, un sensor de distancia recorrida o un sensor de velocidad de rotación o una combinación de los mismos. De
este modo se determinan la posición y la orientación, es decir, la dirección de conducción del vehículo, y se asocian a
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los datos de mapas de manera clara. Las indicaciones de guía de ruta se determinan de una manera conocida mediante
algoritmos de navegación a partir de los datos de destino introducidos por el conductor y los datos de posición del
vehículo.

La invención se explicará a continuación más detalladamente con ayuda de los dibujos adjuntos en algunas formas
de realización. Muestran:

la figura 1, un diagrama de bloques de un dispositivo según una forma de realización con un campo de visualización
en el campo de visión del conductor;

la figura 2, un diagrama de bloques según otra forma de realización con visualización en un campo de visualización
de un dispositivo de visualización;

la figura 3, un diagrama de bloques según otra forma de realización teniendo en cuenta ocultamientos;

las figuras 4a, b representaciones que puede ver el conductor en las visualizaciones en a) las formas de realización
de las figuras 1, 2 y b) de la figura 3.

Un dispositivo 1 para la representación de información para el conductor para un vehículo F presenta una memoria
2 de mapas, por ejemplo un medio de almacenamiento digital en el automóvil F o una base de datos de mapas prevista
de manera externa, en conexión a través de transmisión remota de datos con el automóvil F. A partir de la memoria
2 de mapas se emiten señales K de mapa a un dispositivo 3 de navegación. El dispositivo 3 de navegación recibe
además desde un sensor 4 de posición de un sistema de posicionamiento global (GPS) señales P de posición y desde
un dispositivo 5 de entrada, datos Z de destino, por ejemplo coordenadas de destino introducidas por el conductor
o datos de nombre de un lugar de destino. El dispositivo 3 de navegación calcula de una manera conocida en sí
misma indicaciones de guía de ruta y emite señales ZF de guía de ruta correspondientes, que comprenden una señal
de orientación para la asociación de la dirección de conducción, en un dispositivo 6 de determinación. El dispositivo 6
de determinación recibe además datos P de posición del sensor 4 de posición y datos K de mapas de la memoria 2 de
mapas y determina a partir de los mismos primeros objetos G1 de guía de ruta que corresponden a una representación
del entorno de conducción en un mapa.

Además pueden determinarse por el dispositivo 3 de navegación objetos relevantes, por ejemplo, edificios, paisajes,
lugares de interés, en el campo de visión del conductor basándose en los datos K de mapas y las señales P de posición y
pueden emitirse señales I de información con información sobre estos objetos, por ejemplo su nombre y sus funciones,
al dispositivo 6 de determinación. El dispositivo 6 de determinación determina objetos IO de información, por ejemplo
tablas con datos sobre los objetos.

Un dispositivo 7 de cálculo recibe los primeros objetos G1 de guía de ruta, los datos K de mapas y los datos P
de posición y determina objetos ZO de visualización de guía de ruta que contienen datos acerca de la forma, tamaño
y coordenadas en un campo 10 de visualización. Los objetos ZO de visualización de guía de ruta pueden formarse
especialmente como imágenes de proyección de los objetos G1 de guía de ruta desde la perspectiva del conductor.
Además, los objetos IO de información se retransmiten al dispositivo 7 de cálculo, que calcula las coordenadas de
los objetos IO de información en el campo 10 de visualización; de este modo pueden modificarse los objetos IO de
información.

El dispositivo 7 de cálculo retransmite los objetos ZO de visualización de guía de ruta y los objetos IO de informa-
ción incluyendo sus coordenadas a un dispositivo 8 de proyección, que los arroja a su vez, en esta forma de realización,
como señales luminosas sobre un campo 10 de visualización de un cristal 9 de visión transparente. El cristal 9 de vi-
sión está dispuesto en este caso entre el conductor y el entorno de conducción observado por él, es decir en el camp
de visión del conductor; puede ser por ejemplo el propio cristal del parabrisas o un cristal 9 de visión transparente
dispuesto detrás del cristal del parabrisas. El conductor percibe por tanto el objeto ZO de visualización de guía de
ruta, en la forma de realización mostrada una flecha ZO que muestra un giro a la izquierda, en su posición correcta
en el entorno del vehículo que él ve a través del camp 10 de visualización por lo demás transparente. El dispositivo
3 de navegación, el dispositivo 6 de determinación y el dispositivo 7 de cálculo pueden estar configurados de manera
integrada como un dispositivo 11 de control.

En la forma de realización de la figura 2 se realiza una representación sobre un dispositivo 22 de visualización
separado. Para ello, los primeros objetos G1 de guía de ruta y los objetos de IO de información se determinan como
en la primera forma de realización y se emiten a un dispositivo 14 de generación de imágenes. Una monocámara o dos
cámaras 12a, 12b, que están dispuestas por ejemplo dentro del vehículo F por debajo del techo, captan el entorno de
conducción en la dirección de visión del conductor y emiten señales U1, U2 de imágenes del entorno a un dispositivo
15 de análisis, que emite primeras señales U de imágenes al dispositivo 14 de generación de imágenes. El dispositivo 14
de generación de imágenes determina a su vez objetos ZO de visualización de guía de ruta y los superpone junto con los
objetos IO de información a las primeras señales U de imágenes y emite segundas señales B de imágenes a un campo
20 de visualización del dispositivo 22 de visualización. También en esta forma de realización el conductor puede por
tanto reconocer el escenario de conducción que le es familiar en ese momento en una imagen real o adaptada a la
realidad y de este modo asociar objetos ZO de visualización de guía de ruta y objetos IO de información directamente
al tráfico de la carretera, aunque para ello deba dirigir su mirada desde el entorno de conducción al dispositivo 22 de
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visualización. En la segunda forma de realización de la figura 2, el dispositivo 3 de navegación, el dispositivo 6 de
determinación, el dispositivo 15 de análisis y el dispositivo 14 de generación de imágenes pueden estar configurados
de manera integrada como un dispositivo 16 de control con programación correspondiente.

En la forma de realización de la figura 3, al contrario que en las dos primeras formas de realización de las figuras 1,
2, se emiten los objetos ZO de visualización de guía de ruta y los objetos IO de información de manera correspondien-
temente recortada, para adaptar su percepción de manera real a ocultamientos parciales por objetos de ocultamiento
en el entorno de conducción/campo de visión que puede ver el conductor. La operación de recorte, es decir, eliminar
zonas parciales, puede realizarse o bien como se muestra en la figura 3 en el mapa, es decir en los objetos G1, IO
de la representación de mapa, o también en los objetos ZO de visualización de guía de ruta y en los objetos IO de
información que han de representarse en el campo 10, 20 de visualización.

Los primeros objetos G1 de guía de ruta y objetos IO1 de información se emiten por el dispositivo 6 de determi-
nación en primer lugar a un dispositivo 21 de recorte. El dispositivo 21 de recorte determina zonas TB parciales de
los objetos G1 de guía de ruta y los objetos IO1 de información que se encuentran en la dirección de visión, en línea
recta, por detrás de un objetos de ocultamiento, es decir, entre las mismas y la posición del conductor se encuentra
al menos un objeto V1, V2 de ocultamiento. Puesto que una zona TB parcial se oculta debido a la posición anterior
del objeto V1 de ocultamiento, ésta se elimina o se representa como zona oculta de otra manera, por ejemplo con otro
color, luminosidad, sombreado o líneas perimetrales discontinuas. De este modo se determinan segundos objetos G2
de guía de ruta y segundos objetos IO2 de información, que se introducen a continuación a su vez en el dispositivo 7
de cálculo o el dispositivo 14 de generación de imágenes y, como en las formas de realización anteriores de las figuras
1 o 2, se representan objetos ZO de visualización de guía de ruta y objetos IO de información en un campo 10 o 20 de
visualización.

Alternativamente a la forma de realización mostrada, el dispositivo 21 de recorte puede estar dispuesto básica-
mente también detrás del dispositivo 7 de proyección y por tanto reconocer y eliminar directamente ocultamientos
en la imagen que va a mostrarse como solapamientos de las zonas de superficie bidimensionales. El dispositivo 3 de
navegación, el dispositivo 6 de determinación, el dispositivo 15 de recorte y el dispositivo 7 de cálculo pueden estar
configurados de manera integrada como un dispositivo 23 de control con programación correspondiente.

En todas las formas de realización pueden emitirse de manera complementaria señales acústicas. Especialmente
en la figura 2 pueden emitirse señales acústicas en el momento de la emisión de objetos ZO de visualización de guía
de ruta y/u objetos IO de información o también en el momento de la modificación de estos objetos ZO, IO, para que
el conductor dirija brevemente la mirada al campo 20 de visualización.
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REIVINDICACIONES

1. Procedimiento para la representación de información para el conductor, con al menos las siguientes etapas:
generar señales (ZF) de guía de ruta a partir de señales (Z) de datos de destino introducidas, señales (P) de posición
y señales (K) de mapas, determinar al menos un primer objeto (G1) de guía de ruta a partir de las señales (ZF) de
guía de ruta, las señales (K) de mapa y las señales (P) de posición, determinar un objeto (ZO) de visualización de guía
de ruta para su representación en posición correcta en un campo (10, 20) de visualización, determinándose el objeto
(ZO) de visualización de guía de ruta a partir del primer objeto (G1) de guía de ruta y conteniendo datos acerca de su
posición en el campo (10, 20) de visualización, y emitir el al menos un objeto (ZO) de visualización de guía de ruta en
el campo (10, 20) de visualización, generándose el objeto (ZO) de visualización de guía de ruta eliminando al menos
una zona (TB) parcial del primer objeto (G1) de guía de ruta o un objeto de visualización de guía de ruta generado
a partir del primer objeto (G1) de guía de ruta en función de las señales (K) de mapa y las señales (P) de posición,
eliminándose una zona (TB) parcial del objeto (G1) de guía de ruta cuando basándose en las señales (P) de posición
y las señales (K) de mapa se determina que entre la posición del vehículo y una posición geográfica de la zona (TB)
parcial está dispuesto un objeto (V1, V2, V3) de ocultamiento, caracterizado porque como objetos de ocultamiento
se reconocen otros objetos móviles, por ejemplo vehículos, que se detectan por al menos un sensor del vehículo, por
ejemplo un sensor de radar, de imagen estereográfica, imagen monográfica, de infrarrojos, de ultrasonidos.

2. Procedimiento según la reivindicación 1, caracterizado porque a partir de las señales (K) de mapa y las se-
ñales (P) de posición se determinan al menos un objeto (IO) de información y se emiten en el campo (10, 20) de
visualización.

3. Procedimiento según la reivindicación 2, caracterizado porque el objeto (IO) de información se determina
generando, a partir de las señales (K) de mapa y las señales (P) de posición, señales (I) de información a partir de las
cuales se genera al menos un primer objeto (IO1) de información del que se elimina una zona (TB) parcial cuando,
basándose en las señales (P) de posición y las señales (K) de mapa, se determina que entre la posición del vehículo y
una posición geográfica de la zona (TB) parcial está dispuesto un objeto (V1, V2, V3) de ocultamiento.

4. Procedimiento según una de las reivindicaciones anteriores, caracterizado porque las señales (P) de posición
se emiten por al menos un sensor (4), por ejemplo un sensor (4) de un sistema de posicionamiento global (GPS) y/o
un contador de distancia recorrida y/o un sensor de velocidad de rotación.

5. Procedimiento según una de las reivindicaciones anteriores, caracterizado porque el campo (10) de visualiza-
ción es una superficie transparente en la zona de visión entre el conductor y una zona de conducción de su vehículo.

6. Procedimiento según la reivindicación 5, caracterizado porque el campo (10) de visualización es una parte del
cristal del parabrisas del vehículo, un cristal (9) de visión transparente detrás del cristal del parabrisas del vehículo o
parte de un dispositivo de visera que lleva el conductor, por ejemplo unas gafas o una visera abatible de un casco.

7. Procedimiento según una de las reivindicaciones 1 a 4, caracterizado porque el campo (20) de visualización
está previsto en un dispositivo (22) de visualización, por ejemplo en la zona del salpicadero del vehículo, emitiéndose
en el campo (20) de visualización señales (B) de imagen que comprenden los objetos (ZO) de guía de ruta y señales
(U) de imágenes del entorno emitidas por un dispositivo (12a, 12b) de cámara del vehículo.

8. Dispositivo para la representación de información para el conductor, con un dispositivo (3) de navegación, un
dispositivo (6) para determinar un primer objeto (G1) de guía de ruta, un dispositivo (7, 14) para calcular un objeto
(ZO) de visualización de guía de ruta y un dispositivo (8, 9, 10; 20, 22) para representar el objeto (ZO) de visualización
de guía de ruta, estando previsto un dispositivo (21) de recorte que elimina de los primeros objetos (ZO) de guía de
ruta y/o de los objetos (IO1) de información al menos una zona (TB) parcial cuando entre la zona (TB) parcial y la
posición del conductor se determina un objeto (V1, V2) de ocultamiento, caracterizado por al menos un sensor del
vehículo para detectar otros objetos móviles como objetos de ocultamiento.
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