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Beschreibung
1. Feld der Erfindung

[0001] Die vorliegende Erfindung bezieht sich auf
ein Fahrunterstiitzungssystem zur Unterstiitzung des
Fahrens durch Anzeigen eines Bildes, das von einer
auf einem Fahrzeug vorgesehenen Kamera aufge-
nommen wird, auf einer Anzeigeeinrichtung, die an
einem Ort angeordnet ist, der von einem Fahrersitz
aus gesehen werden kann, und insbesondere auf ein
Fahrunterstitzungssystem zur Unterstitzung des
Ruckwartsfahrens des Fahrzeugs in dem Anhanger-
kupplungs-Koppelvorgang durch ein Zurlicksetzen
des Fahrzeugs, das mit einer Anhangerkupplung, die
an ein Anhange-Fahrzeug angekoppelt wird, an ei-
nem Heckteil des Fahrzeugs ausgeristet ist.

2. Beschreibung des verwandten Standes der Tech-
nik

[0002] Die Fahrzeuge, in denen ein Fahrunterstut-
zungssystem vorgesehen ist, das in der Lage ist, die
Sicherheit durch ein Bereitstellen einer Ruckfahrka-
mera auf dem Heckteil des Fahrzeugs und dann,
wenn das Fahrzeug zuriickgesetzt werden soll, ein
Anzeigen des von der Riickfahrkamera aufgenom-
men Bildes auf dem Anzeigebildschirm, der in der
Nahe des Fahrersitzes vorgesehen ist, zu Uberpri-
fen, beginnen sich zu verbreiten. Zum Zwecke des
Verhinderns des Kontakts mit dem Hindernis auf der
Ruckseite, wenn das Fahrzeug zum Zeitpunkt des
Parkens zurlickgesetzt werden soll, wird die Weitwin-
kelkamera als diese Rlckfahrkamera derart verwen-
det, dass der weite Bereich in einem Bild abgedeckt
werden kann.

[0003] Um das Anhange-Fahrzeug, wie z. B. den
Anhéanger, den Camping-Car etc. an das Heckteil an-
zukoppeln, gibt es Fahrzeuge, in denen die Anhan-
gerkupplung auf dem Heckteil vorgesehen ist. Wenn
der Anhanger etc. an dieser Anhangerkupplung an-
gekoppelt wird, muss das Fahrzeug derart zurtickge-
setzt werden, dass die Anhangerkupplung des Fahr-
zeugs mit dem Kuppler auf der Seite des Anhangers
Ubereinstimmt. Aber es ist sehr muhselig, das Fahr-
zeug mit einer guten Prazision derart zurlck zu set-
zen, dass die Anhangerkupplung, die in einem toten
Winkel an einer Position befestigt ist, die nicht von
dem Fahrer eingesehen wird, mit dem Kuppler auf
der Seite des Anhangers bereinstimmt.

[0004] Falls die Rickfahrkamera auf der Seite des
Zugfahrzeugs vorgesehen ist, kann der Fahrer das
Fahrzeug zuriicksetzen, wahrend er die Heckseite
durch das aufgenommene Bild der Riickfahrkamera
Uberprift. Jedoch stellt das aufgenommene Bild der
Ruckfahrkamera, wie obenstehend beschrieben, das
weitgehend verzerrte Bild bereit, da die Riickfahrka-
mera die Weitwinkelkamera ist, und ebenfalls die be-

festigten Positionen der Anhangerkupplung und des
Zielkupplers in Positionen anwesend sind, die jeweils
Uber dem Boden schweben. Aus diesem Grund ist es
ein umfangreicher geschickter Vorgang, wahrend ei-
nes Betrachtens des aufgenommen Bildes der Riick-
fahrkamera zu bewirken, dass die Anhangerkupp-
lung und der Zielkuppler in einem Punkt in einem
dreidimensionalen Raum miteinander Ubereinstim-
men.

ZUSAMMENFASSUNG DER ERFINDUNG

[0005] Es ist eine Aufgabe der vorliegenden Erfin-
dung, ein Fahrunterstitzungssystem bereitzustellen,
das dem Fahrer ermdglicht, das Fahrzeug mit einer
guten Prazision wahrend eines Betrachtens eines
aufgenommen Bildes von einer Rickfahrkamera der-
art zurtick zu setzen, dass die auf dem Heckteil des
Fahrzeugs vorgesehene Anhangerkupplung mit dem
Zielkuppler Gbereinstimmt.

[0006] Die obige Aufgabe kann durch eine Bereit-
stellung eines Fahrunterstitzungssystems zum An-
zeigen eines aufgenommenen Bildes einer Rickfahr-
kamera, die auf einem Heckteil eines Fahrzeugs vor-
gesehen ist, auf einem Bildschirm einer Anzeigeein-
richtung, die an einem Ort angeordnet ist, der von ei-
nem Fahrersitz aus gesehen werden kann, wenn das
Fahrzeug zuriickgesetzt wird, gelést werden, das
eine Ortiiberlagerungseinrichtung aufweist zur Uber-
lagerung einer voraussichtlichen geometrischen
Ortslinie (locus estimated line) einer Anhangerkupp-
lung, die auf einem Heckteil des Fahrzeugs vorgese-
hen ist, auf das aufgenommene Bild der Ruckfahrka-
mera, zur Anzeige, wenn eine vorgegebene Anwei-
sungseingabe empfangen wird.

[0007] GemalR dieser Konfiguration kann durch ein
Anpassen der voraussichtlichen geometrischen Orts-
linie der Anhangerkupplung an den Kuppler des An-
héange-Fahrzeugs der Lenkeinschlag abgefuhlt wer-
den, wenn das Fahrzeug zuriickgesetzt wird, um die
Anhangerkupplung mit dem Zielkuppler zu verbin-
den. Somit kann der Fahrvorgang vereinfacht werden
und ebenso kann bewirkt werden, dass die Anhan-
gerkupplung mit dem Zielkuppler mit grolRer Prazisi-
on Ubereinstimmt.

[0008] Ebenso kann die obige Aufgabe durch eine
Bereitstellung eines Fahrunterstitzungssystems zum
Anzeigen eines verarbeiteten Bildes, das durch Ver-
arbeiten eines aufgenommenen Bildes einer Riick-
fahrkamera, die auf einem Heckteil eines Fahrzeugs
vorgesehen ist, erhalten wird, auf einem Bildschirm
einer Anzeigeeinrichtung, die an einem Ort angeord-
net ist, der von einem Fahrersitz aus gesehen wer-
den kann, wenn das Fahrzeug zurlickgesetzt wird,
geldst werden, die eine Ortlberlagerungseinrichtung
aufweist zur Uberlagerung einer verarbeiteten vor-
aussichtlichen geometrischen Ortslinie einer Anhan-
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gerkupplung, die auf einem Heckteil des Fahrzeugs
vorgesehen ist, auf das verarbeitete Bild, zur Anzei-
ge, wenn eine vorgegebene Anweisungseingabe
empfangen wird.

[0009] Gemal dieser Konfiguration kann, auch falls
das auf dem Bildschirm anzuzeigende Bild zu dem
leicht betrachteten Bild verarbeitet wird, der Lenkein-
schlag, der bewirkt das die Anhangerkupplung mit
dem Zielkuppler Ubereinstimmt, mit einer guten Pra-
zision bekannt sein. Somit kann der Unterstitzungs-
effekt fur den Fahrer verbessert werden.

[0010] Vorzugsweise umfasst in dem oben Stehen-
den die Ortlberlagerungseinrichtung eine Einrich-
tung zur gleichzeitigen Uberlagerung einer Linie, die
durch Projizieren der voraussichtlichen geometri-
schen Ortslinie auf eine Stralenoberflache erhalten
wird, auf den Bildschirm, zur Anzeige, wenn die vor-
aussichtliche geometrische Ortslinie der Anhanger-
kupplung zur Anzeige auf den Bildschirm Uberlagert
wird. Ebenso umfasst die Ortliberlagerungseinrich-
tung eine Einrichtung zur Uberlagerung von vertika-
len Linien, die eine HOhe eines Kupplers als eine
Kupplungsrichtung der Anhangerkupplung in einem
geeigneten Abstand anzeigen, auf die voraussichtli-
che geometrische Ortslinie und eine auf eine Stra-
Renoberflache projizierte voraussichtliche geometri-
sche Ortslinie, zur Anzeige. Weiterhin umfasst die
Ortuberlagerungseinrichtung eine Einrichtung zur
Uberlagerung einer gekriimmten Linie, die eine Héhe
eines Kupplers als eine Kupplungsrichtung der An-
hangerkupplung anzeigt, entlang der voraussichtli-
chen geometrischen Ortslinie, auf den Bildschirm,
zur Anzeige.

[0011] Gemal dieser Konfiguration ist die voraus-
sichtliche geometrische Ortslinie der Anhangerkupp-
lung in dem schwebenden Zustand auf der Strafeno-
berflache in Bezug auf die voraussichtliche geometri-
sche Ortslinie, und die Héhe des Zielkupplers kann
einfach auf dem Bildschirm betrachtet werden. Somit
kann die Korrelation zwischen beiden voraussichtli-
chen geometrischen Ortslinien in drei Dimensionen
aufgenommen werden, und ebenso kann die Stel-
lungsbeziehung zwischen der Anhangerkupplung
und dem Zielkuppler, die beide jeweils eine unter-
schiedliche Hohe aufweisen, prazise aufgenommen
werden. Somit kann der Unterstitzungseffekt fur den
Fahrer weiterhin verbessert werden.

[0012] Weiterhin vorzugsweise in dem oben Ste-
henden umfasst die Ortliberlagerungseinrichtung
eine Einrichtung zur Anderung der voraussichtlichen
geometrischen Ortslinie in Antwort auf eine Ande-
rung eines Lenkeinschlags des Fahrzeugs. Ebenso
umfasst die Ortlberlagerungseinrichtung eine Ein-
richtung zur Anderung der voraussichtlichen geome-
trischen Ortslinie in Antwort auf eine Anderung in ei-
ner Hohe.

[0013] GemaR dieser Konfiguration kann, auch falls
der Lenkeinschlag und die Héhe der Anhangerkupp-
lung geandert werden, der exakte geometrische Ort
der Anhangerkupplung dem Fahrer immer bereitge-
stellt werden. Somit kann der Lenkvorgang ausge-
fuhrt werden, um die Anhangerkupplung mit grofder
Prazision mit dem Zielkuppler zu verbinden.

[0014] Die obige Aufgabe kann durch eine Bereit-
stellung eines Fahrunterstitzungssystems zum An-
zeigen eines aufgenommenen Bildes einer Riickfahr-
kamera, die auf einem Heckteil eines Fahrzeugs vor-
gesehen ist, auf einem Bildschirm einer Anzeigeein-
richtung, die an einem Ort angeordnet ist, der von ei-
nem Fahrersitz aus gesehen werden kann, wenn das
Fahrzeug zuriickgesetzt wird, gelést werden, das
eine Ortiiberlagerungseinrichtung aufweist zur Uber-
lagerung einer voraussichtlichen geometrischen
Ortslinie einer Anhangerkupplung, die auf einem
Heckteil des Fahrzeugs vorgesehen ist, bei einem
maximalen Lenkeinschlag, auf das aufgenommene
Bild der Riickfahrkamera, zur Anzeige.

[0015] GemalR dieser Konfiguration kann in dem
Fahrzeug, das den Lenkeinschlag nicht abfunhlt, falls
die Lenkung zu einem Zeitpunkt maximal gedreht
wird, an dem das Bild des Zielkupplers mit der vor-
aussichtlichen geometrischen Ortslinie der Anhan-
gerkupplung bei dem maximalen Lenkeinschlag
Ubereinstimmt, bewirkt werden, dass die Anhanger-
kupplung mit dem Zielkuppler tbereinstimmt.

[0016] Die obige Aufgabe kann durch eine Bereit-
stellung eines Fahrunterstitzungssystems zum An-
zeigen eines verarbeiteten Bildes, das durch Verar-
beiten eines aufgenommenen Bildes einer Rickfahr-
kamera, die auf einem Heckteil eines Fahrzeugs vor-
gesehen ist, erhalten wird, auf einem Bildschirm einer
Anzeigeeinrichtung, die an einem Ort angeordnet ist,
der von einem Fahrersitz aus gesehen werden kann,
wenn das Fahrzeug zurlickgesetzt wird, geldst wer-
den, das eine Ortliberlagerungseinrichtung aufweist
zur Uberlagerung einer verarbeiteten voraussichtli-
chen geometrischen Ortslinie einer Anhangerkupp-
lung, die auf einem Heckteil des Fahrzeugs vorgese-
hen ist, bei einem maximalen Lenkeinschlag, auf das
verarbeitete Bild, zur Anzeige, wenn eine vorgegebe-
ne Anweisungseingabe empfangen wird.

[0017] Durch eine Verwendung dieser Konfiguration
wird, auch falls das auf dem Bildschirm anzuzeigen-
de Bild zu dem leicht betrachteten Bild verarbeitet
wird, es mdglich gemacht, so zu agieren, dass die
Anhangerkupplung mit dem Zielkuppler Uberein-
stimmt. Somit kann der Unterstitzungseffekt fir den
Fahrer verbessert werden.

[0018] Vorzugsweise umfasst in dem oben Stehen-
den die Bildverarbeitungseinrichtung eine Einrich-
tung zur Uberlagerung der voraussichtlichen geome-
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trischen Ortslinie der Anhangerkupplung bei einem
Lenkeinschlag von 0 Grad auf dem Bildschirm, zur
Anzeige. Gemal dieser Konfiguration ist es mdglich,
die Richtung auf dem Bildschirm zu Gberprifen, wenn
das Fahrzeug bei dem Lenkeinschlag von 0 Grad zu-
rickgesetzt wird, und somit kann der Fahrunterstut-
zungseffekt verbessert werden.

KURZE BESCHREIBUNG DER ZEICHNUNGEN

[0019] Fig. 1 ist eine Ansicht, die eine Beziehung
zwischen einem Fahrzeug mit einer Anhangerkupp-
lung, das mit einer Rickfahrkamera ausgestattet ist,
und einem Anhange-Fahrzeug zeigt.

[0020] Fig. 2 ist eine Ansicht, die eine Konfiguration
eines Fahrunterstiitzungssystems gemaR einer Aus-
fuhrungsform der vorliegenden Erfindung zeigt.

[0021] Fig. 3 ist eine Ansicht, die ein Beispiel einer
Bildschirmanzeige in dem Fahrunterstiitzungssys-
tem, das in Fig. 2 gezeigt ist, zeigt.

[0022] Fig. 4 ist eine Ansicht, die ein anderes Bei-
spiel der Bildschirmanzeige in dem Fahrunterstit-
zungssystem, das in Fig. 2 gezeigt ist, zeigt.

[0023] Fig. 5 ist eine Ansicht, die noch ein anderes
Beispiel der Bildschirmanzeige in dem Fahrunterstut-
zungssystem, das in Fig. 2 gezeigt ist, zeigt.

[0024] Fig. 6 ist eine Ansicht, die ein Beispiel einer
Bildschirmanzeige in einem Fahrunterstitzungssys-
tem gemal einer anderen Ausfuhrungsform der vor-
liegenden Erfindung zeigt.

[0025] Fig. 7 ist eine Ansicht, die eine Konfiguration
eines Fahrunterstitzungssystems gemaf noch einer
anderen Ausfuhrungsform der vorliegenden Erfin-
dung zeigt.

[0026] Fig. 8 ist eine Ansicht, die ein Beispiel einer
Bildschirmanzeige in dem Fahrunterstiitzungssys-
tem, das in Fig. 7 gezeigt ist, zeigt.

BESCHREIBUNG DER BEVORZUGTEN AUSFUH-
RUNGSFORMEN

[0027] Eine Ausfuhrungsform der vorliegenden Er-
findung wird nachstehend unter Bezugnahme auf die
Zeichnungen beschrieben werden.

[0028] Fig. 1 ist eine Ansicht, die eine Beziehung
zwischen einem Fahrzeug, das mit einer Ruckfahrka-
mera und einer Anhangerkupplung ausgestattet ist,
und einem Anhange-Fahrzeug, wie z. B. einem An-
hanger etc., zeigt. Eine Ruckfahrkamera 2 ist auf
dem Heckteil eines Fahrzeugs 1 angeordnet. Eine
Ruckfahrkamera 2 kann auf dem Heckteil eines Fahr-
zeugs 1 vorgesehen werden, oder zwei Ruckfahrka-

meras 2 kdnnen vorgesehen werden, um ein synthe-
tisches Bild auf einem Bildschirm eines Fahrersitzes
anzuzeigen, von zwei Bildern, die von zwei Kameras
aufgenommen werden, die jeweils die Bilder von lin-
ken und rechten Heckteilen des Fahrzeugs aufneh-
men. Eine Anhangerkupplung 3 ist in der Mitte des
Heckteils des Fahrzeugs 1 derart befestigt, dass,
wenn das Fahrzeug 1 zurlickgesetzt wird, diese An-
hangerkupplung 3 mit einem Kuppler 5 auf der Seite
des Anhangers 4 gekoppelt wird. Ebenso ist ein Ul-
traschallbereichssensor 6 auf dem Heckteil des Fahr-
zeugs 1 befestigt, um eine Entfernung zu einem Hin-
dernis auf der Ruckseite zu messen.

[0029] Falls der Vorgang zum Koppeln der Anhan-
gerkupplung 3 mit dem Kuppler 5 ausgeflihrt wird,
muss das Fahrzeug 1 derart zuriickgesetzt werden,
dass ein Kopfteil der Anhangerkupplung 3 mit dem
Kuppler 5 tUbereinstimmt. Deshalb wird die Riickseite
des Fahrzeugs 1 von der Rickfahrkamera 2 aufge-
nommen, und dann wird das aufgenommene Bild z.
B. auf einem Flussigkristallbildschirm fur ein Autona-
vigationssystem vor dem Fahrersitz angezeigt. Zu
dieser Zeit werden, falls zumindest ein Teil der An-
hangerkupplung 3 von der Rickfahrkamera 2 erfasst
wird, das Bild der Anhangerkupplung 3 und das Bild
des Kupplers 5 in einem Bild angezeigt, und deshalb
kann das Fahrzeug 1 derart zurlickgesetzt werden,
dass die Anhangerkupplung 3 mit dem Kuppler 5
Ubereinstimmt. Falls die Anhangerkupplung nicht von
dem Darstellungsbereich der Rickfahrkamera 2 um-
fasst wird, kann ein lllustrationsbild, das den Anwe-
senheitsort der Anhangerkupplung anzeigt, Uberla-
gernd in dem aufgenommenen Bild der Rickfahrka-
mera angezeigt werden, um diese Situation zu be-
waltigen.

[0030] Da jedoch die Riickfahrkamera 2 eine Weit-
winkelkamera ist, ist das aufgenommene Bild eher
als das tatsachliche Bild weitgehend verzerrt, sodass
es schwierig ist, das Gefuhl fur eine Entfernung von
solch einem Bild zu erhalten. Die Anhangerkupplung
3 und der Kuppler 5 sind an Positionen befestigt, die
Uber dem Boden schweben, und ebenso nimmt die
Ruckfahrkamera 2 Bilder von der Anhangerkupplung
3 und dem Kuppler 5 schrag aus der oberen Richtung
aus auf. Deshalb ist es fiir den Fahrer schwierig, die
relative Beziehung zwischen entsprechenden Héhen
auf dem Bildschirm zu sehen und somit wird eine Ge-
schicklichkeit bendtigt, um das Fahrzeug 1 derart zu-
rick zu setzen, dass die Anhangerkupplung 3 mit
dem Kuppler 5 Gbereinstimmt.

[0031] Fig. 2 ist ein Blockdiagramm, das eine Konfi-
guration eines Fahrunterstitzungssystems gemaf
einer ersten Ausfuhrungsform der vorliegenden Erfin-
dung zeigt. Das Fahrunterstitzungssystem gemaf
der vorliegenden Ausflhrungsform umfasst eine Bild-
aufnahmeeinrichtung 101, eine Ausgabeeinrichtung
102 flr eine Anzeige eines geometrischen Orts, eine
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Ortliberlagerungseinrichtung 103 zur Uberlagerung
einer voraussichtlichen geometrischen Ortslinie einer
Anhangerkupplung, die von der Ausgabeeinrichtung
102 fir eine Anzeige eines geometrischen Orts aus-
gegeben wird, auf das aufgenommene Bild der Bild-
aufnahmeeinrichtung 101, und eine Anzeigeeinrich-
tung 104 zum Anzeigen des aufgenommenen Bildes,
auf das die Abschatzung des geometrischen Orts der
Anhangerkupplung uberlagert ist. Die Bildaufnahme-
einrichtung 101 entspricht der Riickfahrkamera 2, die
in Fig. 1 gezeigt ist, und nimmt das Bild der Umge-
bung des Fahrzeugs 1 auf der Riickseite und das Bild
der Anhangerkupplung 3 auf.

[0032] Eine Hoheninformation der Anhangerkupp-
lung, ein abgefiihlter Wert eines Lenkeinschlagsen-
sors, und Informationen (Kameraparameter) der Bild-
aufnahmeeinrichtung 101, wie z. B. eine Fahr-
zeug-Ladeposition etc. werden in die Ausgabeein-
richtung 102 fiir eine Anzeige eines geometrischen
Orts eingegeben. Die Ausgabeeinrichtung 102 flr
eine Anzeige eines geometrischen Orts gibt Daten
(Strichzeichnung) aus, die die Abschatzung des geo-
metrischen Orts der Anhangerkupplung in dem auf-
genommenen Bild der Bildaufnahmeeinrichtung 101
anzeigen, basierend auf diesen Informationen. Da
die Bildaufnahmeeinrichtung 101 und die Anhanger-
kupplung 3 an dem Fahrzeug befestigt sind, haben
die Héhen der Bildaufnahmeeinrichtung 101 und der
Anhangerkupplung 3 jeweils einen festen Wert. Aller-
dings werden die Hohen der Anhangerkupplung etc.
niedrig, falls das Ladegewicht des Fahrzeugs schwer
ist. Aus diesem Grund, falls die Héhe der Anhanger-
kupplung und die Kameraposition mit grof3er Prazisi-
on detektiert werden mussen, kann eine Héhenab-
fuhleinrichtung an dem Fahrzeug befestigt werden,
und dann kann eine voraussichtliche geometrische
Ortslinie der Anhangerkupplung mit gréRerer Prazisi-
on unter Verwendung eines abgefihlten Wertes er-
halten werden.

[0033] Zu dieser Zeit berechnet die Ausgabeeinrich-
tung 102 fir eine Anzeige eines geometrischen Orts
die voraussichtliche geometrische Ortslinie der An-
hangerkupplung auf dem Bildschirm in Echtzeit;
durch eine Berechnung eines geometrischen Orts
der Anhangerkupplung in dem reellen Raum, z. B.
basierend auf einem Ackermann Modell als das Ver-
haltensmodell des Fahrzeugs, oder ahnlichem, und
dann eine Perspektive-Umwandlung des geometri-
schen Orts der Anhangerkupplung durch Verwen-
dung der Kameraparameter. Ansonsten wird der Be-
rechnungsprozess der voraussichtlichen geometri-
schen Ortslinie der Anhangerkupplung nicht
eins-zu-eins ausgefihrt, sondern eine Korrelationsta-
belle zwischen der Hohe der Anhangerkupplung und
dem Lenkeinschlag und dem voraussichtlichen geo-
metrischen Ort auf dem Bildschirm werden zuvor vor-
bereitet. Dann kann die betroffene voraussichtliche
geometrische Ortslinie aus mehreren oder mehreren

Dutzend voraussichtlicher geometrischer Ortslinien
ausgewahlt werden, die zuvor in dem Speicher etc.
aufgezeichnet werden, basierend auf dieser Korrela-
tionstabelle, zur Ausgabe.

[0034] Die Ortuberlagerungseinrichtung 103 emp-
fangt die Daten der voraussichtlichen geometrischen
Ortslinie der Anhangerkupplung, die von der Ausga-
beeinrichtung 102 fiir eine Anzeige eines geometri-
schen Orts ausgegeben werden, und uberlagert
dann die voraussichtliche geometrische Ortslinie der
Anhangerkupplung auf das Bild, das von der Bildauf-
nahmeeinrichtung 101 (die Kamera 2 in Fig. 1) erhal-
ten wird. Dann zeigt die Anzeigeeinrichtung 104 das
aufgenommene Bild der Ruckfahrkamera, auf das Li-
nienzeichnungsdaten der voraussichtlichen geomet-
rischen Ortslinie der Anhangerkupplung zur Anzeige
Uberlagert sind, auf dem Bildschirm an, um solch ein
Bild dem Fahrer bereitzustellen.

[0035] Fig. 3 ist eine Ansicht, die ein Beispiel der
Bildschirmanzeige in dem Fahrunterstitzungssys-
tem, das in Fig. 2 gezeigt ist, zeigt. In dem Bild in
Fig. 3 werden ein Anhangerkupplungsbild 3a auf der
Seite des eigenen Fahrzeugs und ein Kupplerbild 5a
eines Zielfahrzeugbildes 4a von der Kamera 2 aufge-
nommen und in einem Bild angezeigt. In der vorlie-
genden Ausfihrungsform wird eine voraussichtliche
geometrische Ortslinie 10 einer Anhangerkupplung,
die sich von diesem Anhangerkupplungsbild 3a aus
erstreckt, durch Uberlagerung angezeigt. Diese vor-
aussichtliche geometrische Ortslinie 10 der Anhan-
gerkupplung kann zur Rechten und zur Linken ge-
schwungen werden, wie durch eine gestrichelte Linie
in Fig. 3 gezeigt ist, durch ein Andern des Lenkein-
schlags. Deshalb, falls das Fahrzeug zurtickgesetzt
wird wahrend der Lenkeinschlag derart abgeglichen
wird, dass ein Kopfende der voraussichtlichen geo-
metrischen Ortslinie 10 der Anhangerkupplung mit
dem Kupplerbild 5a Ubereinstimmt, ist es mdglich,
Positionen der Anhangerkupplung 3 und des Kupp-
lers 5 miteinander zu verbinden.

[0036] Fig. 4 ist eine Ansicht, die ein anderes Bei-
spiel der Bildschirmanzeige in dem Fahrunterstut-
zungssystem, das in Fig. 2 gezeigt ist, zeigt. In dem
Beispiel der Bildschirmanzeige, die in Fig. 3 gezeigt
ist, wird nur die voraussichtliche geometrische Ortsli-
nie 10 der Anhangerkupplung auf das aufgenomme-
ne Bild der Kamera zur Anzeige Uberlagert. In dem
Beispiel des Bildes in Fig. 4 wird, um die Betrachtung
weiterhin einfacher zu machen, zusatzlich zu der vo-
raussichtlichen geometrischen Ortslinie 10 der An-
hangerkupplung, eine geometrische Ortslinie 10a,
die durch ein vertikales Projizieren der voraussichtli-
chen geometrischen Ortslinie der Anhangerkupplung
auf eine StralRenoberflache in dem reellen Raum er-
halten wird, ebenso durch Uberlagerung angezeigt.
Weiterhin werden zuséatzlich zu der voraussichtlichen
geometrischen Ortslinie 10 der Anhangerkupplung
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und der auf die Stral’e projizierten geometrischen
Ortslinie 10a, die durch ein Projizieren dieser voraus-
sichtlichen geometrischen Ortslinie 10 der Anhanger-
kupplung auf die Straflenoberflache erhalten wird, Li-
nien 10b, die durch ein Verbinden von Punkten der
voraussichtlichen geometrischen Ortslinie 10 der An-
hangerkupplung und Punkten auf der Stralenober-
flache bereitgestellt werden, die erhalten werden,
wenn diese Punkte vertikal auf die StralRenoberfla-
che projiziert werden, in einem geeigneten Intervall,
um eine Hoéhe des Kupplers 5 zu erreichen, ebenso
Uberlagert, zur Anzeige.

[0037] Auf diese Art und Weise werden die voraus-
sichtliche geometrische Ortslinie 10 der Anhanger-
kupplung, die auf die Stral3e projizierte geometrische
Ortslinie 10a, und die vertikalen Linien 10b zum Kor-
relieren beider Linien 10 und 10a miteinander auf
dem Bildschirm angezeigt, und ebenso werden die
vertikalen Linien 10b bis zu der Héhe des Kupplers 5
ausgedehnt. Deshalb kdnnen die relativen Stellungs-
beziehungen zwischen den Stral3enoberflachen, der
Anhangerkupplung und dem Kuppler, die alle jeweils
eine unterschiedliche Hohe haben, prazise aufge-
nommen werden, und ebenso kann der Stellungsab-
gleich einfach und prazise erreicht werden durch ein
Flhren der Anhangerkupplung zu dem Kuppler.

[0038] Fig. 5 ist noch ein anderes angezeigtes Bei-
spiel des Bildes in dem Fahrunterstitzungssystem
gemal der vorliegenden Ausfiihrungsform. Das an-
gezeigte Beispiel des Bildes in Fig. 5 ist dahingehend
anders als das angezeigte Beispiel des Bildes in
Fig. 4, dass eine gekrimmte Linie 10c, die entspre-
chende Kopfenden von mehreren vertikalen Linien
10b verbindet, hinzugeflgt ist. Das Bild, in dem die
Kopfenden der vertikalen Linien 10b durch die ge-
krimmte Linie 10c verbunden sind, ist einfacher zu
sehen als die blolRe Anzeige der vertikalen Linien
10b, wie in Fig. 4 gezeigt ist.

[0039] In diesem Fall ist von der voraussichtlichen
geometrischen Ortslinie 10 der Anhangerkupplung,
der auf die StralRe projizierten geometrischen Ortsli-
nie 10a, den vertikalen Linien 10b und der gekrimm-
ten Linie 10c, die in Fig. 5 gezeigt ist, die am meisten
benétigte Linie die voraussichtliche geometrische
Ortslinie 10 der Anhangerkupplung. Deshalb ist es
vorzuziehen, dass die voraussichtliche geometrische
Ortslinie 10 der Anhangerkupplung einfach von an-
deren Linien 10a, 10b, 10c dadurch unterscheidbar
sein soll, dass sie in einer anderen Farbe oder nur
durch Blinken der Anzeige der voraussichtlichen ge-
ometrischen Ortslinie 10 der Anhangerkupplung an-
gezeigt wird.

[0040] In der obenstehenden Ausflihrungsform wird
das Riuckwartsfahren des Fahrzeugs unterstitzt
durch ein variables Anzeigen der voraussichtlichen
geometrischen Ortslinie der Anhangerkupplung in

Antwort auf den Lenkeinschlag. Aber es gibt ebenso
einige Fahrzeuge, an denen der Lenkeinschlagsen-
sor nicht vorgesehen ist. In solchen Fahrzeugen kann
die voraussichtliche geometrische Ortslinie der An-
hangerkupplung, die in Antwort auf den Lenkein-
schlag geéndert wird, nicht durch Uberlagerung auf
dem aufgenommenen Bild der Kamera angezeigt
werden. Deshalb wird hierunter als eine zweite Aus-
fuhrungsform der vorliegenden Erfindung ein Fahrun-
terstutzungssystem beschrieben werden, das geeig-
net ist, in dem Fahrzeug ohne den Lenkeinschlag-
sensor vorgesehen zu werden.

[0041] Eine Konfiguration des Fahrunterstiitzungs-
systems gemal der zweiten Ausfihrungsform ist
identisch zu der des Fahrunterstiitzungssystems ge-
man der ersten Ausfihrungsform in Fig. 2. In der vor-
liegenden Ausfiihrungsform ist der Punkt, dass das
abgefiihlte Signal des Lenkeinschlagsensors nicht in
die Ausgabeeinrichtung 102 fiir eine Anzeige eines
geometrischen Orts eingegeben wird, verschieden.
Ein Beispiel der Bildschirmanzeige in dem Fahrunter-
stitzungssystem gemal der zweiten Ausfiihrungs-
form ist in Fig. 6 gezeigt.

[0042] In dem Beispiel der Bildschirmanzeige in
Fig. 6 ist die lllustration des anzukoppelnden Ziel-
fahrzeugs weggelassen. Das Anhangerkupplungs-
bild 3a des eigenen Fahrzeugs wird in dem Bild an-
gezeigt. Da die Anhangerkupplung an dem Fahrzeug
befestigt ist, werden Daten einer voraussichtlichen
geometrischen Ortslinie 15 der Anhangerkupplung,
die sich von diesem Anhangerkupplungsbild 3a aus
bei dem Lenkeinschlag von 0 Grad ausstreckt, d. h.
wenn das Fahrzeug gerade zurlickgesetzt wird, zu-
vor in dem Speicher etc. gespeichert, und dann wer-
den diese Daten Uberlagert, zur Anzeige.

[0043] Zusatzlich kénnen, da der maximale Len-
keinschlag des Lenkeinschlags einen zuvor be-
stimmten Wert gemal® dem Typ des Fahrzeugs auf-
weist, Daten einer voraussichtlichen geometrischen
Ortslinie 16 der Anhangerkupplung bei dem rechten
maximalen Lenkeinschlag und Daten einer voraus-
sichtlichen geometrischen Ortslinie 17 der Anhanger-
kupplung bei dem linken maximalen Lenkeinschlag
ebenso zuvor in dem Speicher etc. vorbereitet wer-
den. Dann werden in der Ausflihrungsform, die in
Fig. 6 gezeigt ist, wie in Fig. 5, auf die Stralle proji-
zierte geometrische Ortslinien 16a, 17a, vertikale Li-
nien 16b, 17b, und die gekrimmten Linien 16c, 17¢
jeweils zusammen mit den voraussichtlichen geome-
trischen Ortslinien 16, 17 der Anhangerkupplung an-
gezeigt, um prazise die relativen Stellungsbeziehun-
gen zwischen der Stra3enoberflache, der Anhanger-
kupplung und dem Kuppler, die jeweils alle eine un-
terschiedliche Hohe haben, aufzunehmen.

[0044] Wahrend eines Betrachtens des aufgenom-
menen Bildes der Kamera, auf dem solche voraus-
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sichtlichen geometrischen Ortslinien 15, 16, 17 etc.
der Anhangerkupplung durch Uberlagerung ange-
zeigt werden, setzt der Fahrer das Fahrzeug gerade
bei dem Lenkeinschlag von 0 Grad zurlck. Zu dieser
Zeit ist es vorzuziehen, dass das Fahrzeug derart zu-
ruckgesetzt werden soll, dass das Zielkupplerbild mit
der voraussichtlichen geometrischen Ortslinie 15 der
Anhangerkupplung bei dem Lenkeinschlag von 0
Grad Ubereinstimmt. Falls nur die voraussichtliche
geometrische Ortslinie 15 der Anhangerkupplung bei
dem Lenkeinschlag von 0 Grad Uberlagert ist, zum
Anzeigen des aufgenommenen Bildes der Riickfahr-
kamera, muss das Ausprobieren, um das Fahrzeug
vorwarts und rickwarts zu bewegen, wiederholt wer-
den, um das Zielkupplerbild mit der voraussichtlichen
geometrischen Ortslinie 15 der Anhangerkupplung
zu verbinden. Allerdings wird in der vorliegenden
Ausfuhrungsform, da die voraussichtlichen geometri-
schen Ortslinien 16, 17 der Anhangerkupplung mit
den maximalen Lenkeinschlagen auf dem Bildschirm
angezeigt werden, solch ein Ausprobieren nicht be-
notigt.

[0045] In anderen Worten, wenn das Fahrzeug ge-
rade zurickgesetzt wird bei dem Lenkeinschlag von
0 Grad, tritt das Bild des Anhange-Fahrzeugs als die
Kupplungsrichtung in das Bild ein und das Kuppler-
bild auf der Seite des Anhange-Fahrzeugs schreitet
parallel mit der voraussichtlichen geometrischen
Ortslinie 15 der Anhangerkupplung bei dem Lenkein-
schlag von 0 Grad fort. Zu dieser Zeit, falls das Kupp-
lerbild exakt mit der voraussichtlichen geometrischen
Ortslinie 15 der Anhangerkupplung Ubereinstimmt,
kann das Fahrzeug so wie es ist zurlickgesetzt wer-
den. Falls das Kupplerbild von der voraussichtlichen
geometrischen Ortslinie 15 der Anhangerkupplung
abweicht, wird das Fahrzeug zuriickgesetzt, bis das
Kupplerbild die voraussichtliche geometrische Ortsli-
nie 16 oder 17 der Anhangerkupplung bei dem maxi-
malen Lenkeinschlag Uberlagert. Dann, zu einem
Zeitpunkt, an dem das Kupplerbild die voraussichtli-
che geometrische Ortslinie 16 oder 17 der Anhanger-
kupplung bei dem maximalen Lenkeinschlag uberla-
gert, dreht der Fahrer die Lenkung vollstandig in
Richtung (rechts oder links) der tbereinstimmenden
Seite bis zu dem maximalen Lenkeinschlag und setzt
das Fahrzeug langsam zurick.

[0046] Dementsprechend kommt das Kupplerbild in
die Nahe des Anhangerkupplungsbildes 3a entlang
der voraussichtlichen geometrischen Ortslinie 16
oder 17 der Anhangerkupplung bei dem maximalen
Lenkeinschlag. Falls das Fahrzeug zu einem Zeit-
punkt gestoppt wird, wenn beide Bilder miteinander
Ubereinstimmen, ist es mdglich, die Anhangerkupp-
lung mit dem Zielkuppler zu verbinden.

[0047] Fig. 7 ist eine Ansicht, die eine Konfiguration
eines Fahrunterstitzungssystems gemaf einer drit-
ten Ausflihrungsform der vorliegenden Erfindung

zeigt. Wie die erste Ausflihrungsform umfasst das
Fahrunterstiitzungssystem gemaR der dritten Aus-
fuhrungsform eine Bildaufnahmeeinrichtung 201,
eine Ausgabeeinrichtung 202 fiir eine Anzeige eines
geometrischen Orts, eine Ortlberlagerungseinrich-
tung 203 und eine Anzeigeeinrichtung 204. Da diese
Funktionen zu denjenigen in der ersten Ausflihrungs-
form ahnlich sind, wird deren Erlauterung hierunter
weggelassen werden.

[0048] In dieser dritten Ausfiihrungsform wird zu-
satzlich zu der obenstehenden Konfiguration eine
Bildsyntheseeinrichtung 205 zwischen der Bildauf-
nahmeeinrichtung 201 und der Ortliberlagerungsein-
richtung 203 vorgesehen, und die Bildsyntheseein-
richtung 205 und die Ausgabeeinrichtung 202 fiir eine
Anzeige eines geometrischen Orts werden in Antwort
auf den Unterschied des Bildsyntheseverfahrens ge-
steuert.

[0049] Die Bildsynthese bezeichnet ein verschie-
denartiges Bearbeiten des aufgenommenen Bildes
der Rickfahrkamera in Antwort auf den Zweck. Z. B.
werden in Fig. 1 die Koordinaten des aufgenomme-
nen Bildes der Riickfahrkamera 2 in das Bild umge-
wandelt, das von dem imaginaren Blickpunkt A aus
nach unten zur Anzeige betrachtet wird. Andererseits
werden nur die Koordinaten des Teils der Anhanger-
kupplung 3 in das Bild umgewandelt, das von dem
imaginaren Blickpunkt A aus betrachtet wird, und das
Bild des Anhange-Fahrzeugs 4 in dem aufgenomme-
nen Bild der Kamera 2 wird so verwendet, wie es ist,
und dann werden diese Bilder synthetisiert, zur An-
zeige. Andererseits wird der Teilbereich von dem auf-
genommenen Bild der Kamera 2 ausgeschnitten, um
das vergroRerte Bild zu bilden, oder das aufgenom-
mene Bild der Kamera 2 weist die Linsenverformung
auf, da solch ein Bild ein Panoramabild ist, das von
der Weitwinkelkamera aufgenommen wird, und somit
wird die Verformung des Bildes korrigiert.

[0050] Die Bildsynthese (Bildverarbeitung) kann
durch die Tatigkeit eines Prozessors ausgefuhrt wer-
den. Allerdings, um die Bildschirmanzeige in Echtzeit
bereitzustellen, ist es vorzuziehen, dass das objekti-
ve synthetische Bild (verarbeitete Bild) erhalten wer-
den soll durch ein vorangehendes Vorbereiten der
Abbildungstabelle fir die Bildsynthese und ein Ver-
schieben entsprechender Pixel des aufgenommenen
Bildes der Kamera 2 wahrend eines Nachsehens in
der Abbildungstabelle.

[0051] In der ersten und zweiten Ausfiihrungsform
werden, da das aufgenommene Bild der Kamera auf
dem Bildschirm von der Anzeigeeinrichtung so ange-
zeigt wird, wie es ist, die voraussichtlichen geometri-
schen Ortslinien der Anhangerkupplung, die diesem
Bild entsprechen, durch Uberlagerung auf dem Bild-
schirm angezeigt. In diesem Fall, falls das syntheti-
sche Bild auf dem Bildschirm angezeigt wird, missen
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die voraussichtlichen geometrischen Ortslinien der
Anhangerkupplung, die diesem synthetischen Bild
entsprechen, durch Uberlagerung auf dem Bild-
schirm angezeigt werden. Zu diesem Zweck wahlt,
wie in Fig. 7 gezeigt ist, die Bildsyntheseeinrichtung
205 die Abbildungstabelle gemaf dem Bildsynthese-
verfahren, und dann gibt die Ausgabeeinrichtung 202
fur eine Anzeige eines geometrischen Orts die Daten
der voraussichtlichen geometrischen Ortslinien der
Anhangerkupplung gemal dem Bildsyntheseverfah-
ren aus.

[0052] Fig. 8 ist eine Ansicht, die ein Beispiel der
Bildschirmanzeige in dem Fahrunterstiitzungssystem
gemal der dritten Ausflihrungsform zeigt. In dieser
Ausfuhrungsform werden, ahnlich zur ersten Ausfiih-
rungsform, zuerst die voraussichtliche geometrische
Ortslinie 10 der Anhangerkupplung, die auf die Stra-
Renoberflache projizierte geometrische Ortslinie 10a,
etc., auf ein aufgenommenes Bild 20 der Weitwinkel-
kamera Uberlagert, zur Anzeige und zur Bereitstel-
lung fiir den Fahrer. Dann, wenn der Ultraschallsen-
sor 6 in Fig. 1 oder Ahnliches abfiihlt, dass das An-
hange-Fahrzeug innerhalb einer vorgegebenen Ent-
fernung nahe kommt, wird ein Bereich 25 des Pano-
ramabildes (Bild 20) in der Nachbarschaft des An-
hangerkupplungsbildes in Fig. 8 ausgeschnitten, und
die Anhangerkupplung wird Koordinatenumgewan-
deltin das Bild, das von der rechten oberen Seite aus
gesehen wird, und dann wird ein vergrofiertes Bild 30
auf der rechten Seite in Fig. 8 angezeigt.

[0053] In diesem Fall kann zwischen dem Bild 20
und dem Bild 30 zur Anzeige gewechselt werden,
oder das Bild der Anzeigeeinrichtung 204 wird in zwei
Bilder aufgeteilt, um das Bild 20 und das Bild 30 par-
allel zueinander anzuzeigen. Es ist zu bevorzugen,
klar einen Bereich anzuzeigen, der den obigen Be-
reich 25 auf dem Bild 20 anzeigt, da die relative Be-
ziehung zwischen dem Bild 20 und dem Bild 30 ver-
standen werden kann. Falls beide Bilder 20, 30 par-
allel zueinander angezeigt werden, werden Positio-
nen der Anhangerkupplung in beiden Bildern 20, 30
auf das selbe Niveau gesetzt. Insbesondere ist es in
dem Fall, dass beide Bilder 20, 30 seitlich versetzt
parallel zueinander angezeigt werden, zu bevorzu-
gen, dass die Anhangerkupplungspositionen in der
vertikalen Richtung in entsprechenden Bildern ange-
zeigt werden, um miteinander Uberein zu stimmen,
da die relative Beziehung zwischen diesen verstan-
den werden kann.

[0054] Das Bild 20 ist das aufgenommene Bild der
Kamera, wahrend das Bild 30 das umgewandelte Bild
von dem imaginaren Blickpunkt aus ist. Deshalb wird,
falls die voraussichtliche geometrische Ortslinie der
Anhangerkupplung, die in dem Bild 20 angezeigt ist,
lediglich vergroRert wird, der ungeeignete geometri-
sche Ort erhalten. Aus diesem Grund werden die vo-
raussichtliche geometrische Ortslinie 15" der Anhan-

gerkupplung bei dem Lenkeinschlag von 0 Grad und
die voraussichtliche geometrische Ortslinie 10" der
Anhangerkupplung in Antwort auf den Lenkeinschlag
auf das vergrof3erte Bild Uberlagert durch Benutzung
der Daten, die fir das umgewandelte Bild von dem
imaginaren Blickpunkt aus angepasst werden, zur
Anzeige. Als ein Ergebnis kann der Fahrer den Fahr-
vorgang mit héherer Prazision ausfihren, wenn die
Anhangerkupplung und der Zielkuppler nahe zu ein-
ander kommen.

[0055] Der Hauptzweck der Riickfahrkamera ist es,
die Sicherheit zu Uberprifen, wenn das Fahrzeug zu-
rickgesetzt werden soll. Da die voraussichtlichen ge-
ometrischen Ortslinien der Anhangerkupplung, die
auf dem Bildschirm zur Anzeige Uberlagert werden,
von keinem Nutzen sind, wenn nur die Sicherheitsu-
berprifung ausgeflihrt werden soll, kdbnnen die vor-
aussichtlichen geometrischen Ortslinien der Anhan-
gerkupplung zur Anzeige nur dann Uberlagert wer-
den, wenn der Anhangerkupplungs-Koppelvorgang
ausgeflhrt werden soll, oder nur dann, wenn die An-
zeigeanweisung fur einen geometrischen Ort der An-
hangerkupplung von dem Fahrer oder ahnlichem ein-
gegeben wird.

[0056] GemaR der vorliegenden Erfindung kann das
Ruckwartsfahren des Fahrzeugs in dem Anhanger-
kupplungs-Koppelvorgang zufriedenstellend unter-
stutzt werden, sodass der Vorgang zum Bewirken,
dass die Anhangerkupplung und der Zielkuppler mit
groler Prazision miteinander Ubereinstimmen, er-
leichtert werden kann.

Patentanspriiche

1. Fahrunterstitzungssystem zum Anzeigen ei-
nes aufgenommenen Bildes einer Riickfahrkamera
(2), die auf einem Heckteil eines Fahrzeugs (1) vor-
gesehen ist, auf einem Bildschirm einer Anzeigeein-
richtung, die an einem Ort angeordnet ist, der von ei-
nem Fahrersitz aus gesehen werden kann, wenn das
Fahrzeug zuriickgesetzt wird, aufweisend:
eine Ortliberlagerungseinrichtung (103) zur Uberla-
gerung einer voraussichtlichen geometrischen Ortsli-
nie (10) einer Anhangerkupplung (3), die auf einem
Heckteil des Fahrzeugs vorgesehen ist, auf das auf-
genommene Bild der Rickfahrkamera, zur Anzeige,
wenn eine vorgegebene Anweisungseingabe emp-
fangen wird.

2. Fahrunterstiitzungssystem zum Anzeigen ei-
nes verarbeiteten Bildes, das durch Verarbeiten ei-
nes aufgenommenen Bildes einer Rickfahrkamera
(2), die auf einem Heckteil eines Fahrzeugs (1) vor-
gesehen ist, erhalten wird, auf einem Bildschirm einer
Anzeigeeinrichtung, die an einem Ort angeordnet ist,
der von einem Fahrersitz aus gesehen werden kann,
wenn das Fahrzeug zurlickgesetzt wird, aufweisend:
eine Ortliberlagerungseinrichtung (203) zur Uberla-
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gerung einer verarbeiteten voraussichtlichen geome-
trischen Ortslinie (10) einer Anhangerkupplung (3),
die auf einem Heckteil des Fahrzeugs vorgesehen
ist, auf das verarbeitete Bild, zur Anzeige, wenn eine
vorgegebene Anweisungseingabe empfangen wird.

3. Fahrunterstiitzungssystem nach Anspruch 1.
oder Anspruch 2, wobei die Ortuberlagerungseinrich-
tung (103; 203) eine Einrichtung zur gleichzeitigen
Uberlagerung einer Linie, die durch Projizieren der
voraussichtlichen geometrischen Ortslinie auf eine
Straflenoberflache erhalten wird, auf den Bildschirm
aufweist, zur Anzeige, wenn die voraussichtliche ge-
ometrische Ortslinie der Anhangerkupplung zur An-
zeige auf den Bildschirm uberlagert wird.

4. Fahrunterstitzungssystem nach Anspruch 3,
wobei die Ortuberlagerungseinrichtung (103; 203)
eine Einrichtung zur Uberlagerung von vertikalen Li-
nien (10b), die eine Hohe eines Kupplers als eine
Kupplungsrichtung der Anhangerkupplung in einem
geeigneten Abstand anzeigen, auf die voraussichtli-
che geometrische Ortslinie (10) und eine auf eine
StraRenoberflache projizierte voraussichtliche geo-
metrische Ortslinie (10a) aufweist, zur Anzeige.

5. Fahrunterstiitzungssystem nach Anspruch 3
oder Anspruch 4, wobei die Ortluiberlagerungseinrich-
tung eine Einrichtung zur Uberlagerung einer ge-
krimmten Linie (10c), die eine Hohe eines Kupplers
als eine Kupplungsrichtung der Anhangerkupplung
anzeigt, entlang der voraussichtlichen geometri-
schen Ortslinie, auf den Bildschirm aufweist, zur An-
zeige.

6. Fahrunterstiitzungssystem nach einem der
Anspriche 1 bis 5, wobei die Ortliberlagerungsein-
richtung (103; 203) eine Einrichtung zur Anderung
der voraussichtlichen geometrischen Ortslinie in Ant-
wort auf eine Anderung eines Lenkeinschlags des
Fahrzeugs aufweist.

7. Fahrunterstiitzungssystem nach einem der
Anspriche 1 bis 6, wobei die Ortliberlagerungsein-
richtung (103; 203) eine Einrichtung zur Anderung
der voraussichtlichen geometrischen Ortslinie in Ant-
wort auf eine Anderung in einer Hohe aufweist.

8. Fahrunterstiitzungssystem zum Anzeigen ei-
nes aufgenommenen Bildes einer Rickfahrkamera
(2), die auf einem Heckteil eines Fahrzeugs (1) vor-
gesehen ist, auf einem Bildschirm einer Anzeigeein-
richtung, die an einem Ort angeordnet ist, der von ei-
nem Fahrersitz aus gesehen werden kann, wenn das
Fahrzeug zurtickgesetzt wird, aufweisend:
eine Ortliberlagerungseinrichtung (103) zur Uberla-
gerung einer voraussichtlichen geometrischen Ortsli-
nie (16, 17) einer Anhangerkupplung (3), die auf ei-
nem Heckteil des Fahrzeugs vorgesehen ist, bei ei-
nem maximalen Lenkeinschlag, auf das aufgenom-

mene Bild der Rickfahrkamera, zur Anzeige.

9. Fahrunterstiitzungssystem zum Anzeigen ei-
nes verarbeiteten Bildes, das durch Verarbeiten ei-
nes aufgenommenen Bildes einer Rickfahrkamera
(2), die auf einem Heckteil eines Fahrzeugs (1) vor-
gesehen ist, erhalten wird, auf einem Bildschirm einer
Anzeigeeinrichtung, die an einem Ort angeordnet ist,
der von einem Fahrersitz aus gesehen werden kann,
wenn das Fahrzeug zurtickgesetzt wird, aufweisend:
eine Ortliberlagerungseinrichtung (203) zur Uberla-
gerung einer verarbeiteten voraussichtlichen geome-
trischen Ortslinie (16, 17) einer Anhangerkupplung
(3), die auf einem Heckteil des Fahrzeugs vorgese-
hen ist, bei einem maximalen Lenkeinschlag, auf das
verarbeitete Bild, zur Anzeige, wenn eine vorgegebe-
ne Anweisungseingabe empfangen wird.

10. Fahrunterstitzungssystem nach Anspruch 8
oder Anspruch 9, wobei die Bildverarbeitungseinrich-
tung eine Einrichtung zur Uberlagerung der voraus-
sichtlichen geometrischen Ortslinie (15) der Anhan-
gerkupplung bei einem Lenkeinschlag von 0 Grad auf
dem Bildschirm aufweist, zur Anzeige.

Es folgen 6 Blatt Zeichnungen
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Anhangende Zeichnungen
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FIG. 2
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FIG. 3

FIG. 4
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