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(54) Bezeichnung: Verfahren zum Erfassen einer Fahreraufmerksamkeit gegeniiber Objekten

(57) Hauptanspruch: Verfahren zum Erfassen einer Auf-
merksamkeit eines Insassen eines Fahrzeugs, umfassend:

- Berechnen, durch einen Prozessor, einen ersten Blickvek-
tor (G1) in einem dreidimensionalen Raum, basierend auf
einer ersten Fahrzeugposition, einer ersten Fahrzeugaus-
richtung und einer ersten Blickrichtung;

- Berechnen, durch einen Prozessor, einen zweiten Blick-
vektor (G,) in dem dreidimensionalen Raum, basierend auf
einer zweiten Fahrzeugposition, einer zweiten Fahrzeu-
gausrichtung und einer zweiten Blickrichtung;

- Bestimmen der Aufmerksamkeit des Insassen basierend
auf dem ersten Blickvektor und dem zweiten Blickvektor;

- Bestimmen eines Punktes von Interesse (47) basierend auf
dem ersten Blickvektor (G4) und dem zweiten Blickvektor
(G2);

- wobei das Bestimmen der Aufmerksamkeit des Insassen
auf dem Punkt von Interesse (47) basiert;

- Zurlickgewinnen von Objektdaten (58) von einem Daten-
speicher basierend auf dem Punkt von Interesse (47);

- Definieren eines Objekts von Interesse (47) basierend auf
den Objektdaten (48); und

- wobei das Bestimmen der Aufmerksamkeit des Insassen
auf dem Objekt des Interesses (47) basiert.
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Beschreibung
Technisches Gebiet

[0001] Das technische Gebiet bezieht sich allge-
mein auf Verfahren zum Erfassen einer Fahrerauf-
merksamkeit auf einen Punkt von Interesse und ins-
besondere auf Verfahren und Systeme zum Erfassen
einer Fahreraufmerksamkeit auf Punkte von Inte-
resse in einem dreidimensionalen Raum.

Hintergrund

[0002] Blickerfassungssysteme umfassen im Allge-
meinen eine oder mehrere Kameras, die auf Augen
eines Individuums gerichtet sind und welche die
Augenposition und Blickrichtung des Individuums
verfolgen. Fahrzeugsysteme verwenden Blickerfas-
sungssysteme, um die Blickrichtung eines Fahrers
zu erfassen. Die Blickrichtung des Fahrers wird
dann verwendet, um die Fahreraufmerksamkeit auf
die StralRe vor ihm oder die allgemeine Aufmerksam-
keit des Fahrers auf Einrichtungen innerhalb des
Fahrzeugs zu erfassen.

[0003] Zum Beispiel verwenden einige Fahrzeug-
systeme die Blickrichtung eines Fahrers, um festzu-
stellen, ob der Fahrer unaufmerksam gegeniiber der
Strale ist, und um ein Warnsignal an den Fahrer zu
erzeugen. In einem anderen Beispiel bestimmen
einige Fahrzeugsysteme, dass der Fahrer in Rich-
tung eines bestimmten Steuerknopfes oder Schal-
ters des Fahrzeugs blickt, und kénnen das beson-
dere Element basierend auf dieser Bestimmung,
steuern (z.B. Einschalten usw.). In jedem der Bei-
spiele machen die Fahrzeugsysteme eine allge-
meine Feststellung, wohin der Fahrer schaut, und
stellen nicht fest, worauf der Fahrer schaut (namlich
was die Aufmerksamkeit des Fahrers erregt).

[0004] Dementsprechend ist es winschenswert,
Verfahren und Systeme zum Erfassen der Aufmerk-
samkeit eines Fahrers auf einen Punkt oder ein
Objekt in einem dreidimensionalen Raum bereitzu-
stellen. Zusatzlich ist es wiinschenswert, Verfahren
und Systeme zum Erfassen der Aufmerksamkeit
eines Fahrers auf einen bestimmten Punkt oder ein
bestimmtes Objekt aul3erhalb des Fahrzeugs bereit-
zustellen. Zuséatzlich ist es winschenswert, Verfah-
ren und Systeme zur Verwendung der Informationen,
die durch die erfasste Aufmerksamkeit des Fahrers
auf den besonderen Punkt oder das Objekt bestimmt
werden, bereitzustellen. Weiterhin werden andere
gewunschte Merkmale und Kennzeichen der vorlie-
genden Erfindung von der nachfolgenden detaillier-
ten Beschreibung und den anhangigen Ansprtchen
offensichtlich, die im Zusammenhang mit den beglei-
tenden Zeichnungen, dem vorhergehenden techni-
schen Gebiet und dem Hintergrund betrachtet wer-
den.

2/18

[0005] Die US 2009 / 0 022 368 A1 offenbart ein
Uberwachungsgerét, Uberwachungsverfahren,
Steuergerat, Steuerungsverfahren und Programm.

[0006] Die EP 1 484 014 A1 offenbart ein Verfahren
und System zur Bestimmung der Aufmerksamkeit
auf einem Objekt.

[0007] Die WO 2012 /069 909 A2 offenbart ein Infor-
mationsbereitstellungssystem und Informationsbe-
reitstellungsmethode.

[0008] Die JP 2009 -31 943 A offenbart eine Vorrich-
tung zur Spezifikation von Einrichtungen, Verfahren
zur Spezifikation von Einrichtungen und Computer-
programm.

[0009] Die DE 102015 101 239 A1 offenbart ein Ver-
fahren und Systeme zum Verarbeiten von Aufmerk-
samkeitsdaten von einem Fahrzeug.

[0010] Die DE 10 2012 219 280 A1 offenbart ein
Fahrerassistenzsystem und Verfahren.

Zusammenfassung

[0011] Es wird ein Verfahren gemaR Anspruch
1bereitgestellt fur ein Erfassen einer Aufmerksamkeit
eines Insassen eines Fahrzeugs.

Beschreibung der Zeichnungen

[0012] Die beispielhaften Ausfiihrungsformen wer-
den hiernach in Verbindung mit den nachfolgenden
Zeichnungsfiguren beschrieben, wobei &hnliche
Nummern &hnliche Elemente bezeichnen, und
wobei:

Fig. 1 ein funktionelles Blockdiagramm eines
Fahrzeugs ist, das ein Fahreraufmerksamkeits-
erfassungssystem umfasst, das mit einem Auf-
merksamkeitsleitsystem und/oder einem globa-
len Aufmerksamkeitsverarbeitungssystem
gemal verschiedenen Ausflihrungsformen
kommuniziert;

Fig. 2 ein funktionelles Blockdiagramm ist, das
funktionelle Module des Fahreraufmerksam-
keitserfassungssystems gemaf verschiedenen
Ausfihrungsformen darstellt;

Fig. 3 eine Darstellung von Blickvektoren ist, die
verwendet werden, um die Fahreraufmerksam-
keit durch das Fahreraufmerksamkeitserfas-
sungssystem gemafl verschiedenen Ausflih-
rungsformen zu bestimmen;

Fig. 4 ein funktionelles Blockdiagramm ist, das
funktionelle Module des globalen Aufmerksam-
keitsverarbeitungssystems gemaf verschiede-
nen Ausfiihrungsformen darstellt;
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Fig. 5 ein Flussdiagramm ist, das ein Fahrerauf-
merksamkeitserfassungsverfahren darstellt,
das durch das Fahreraufmerksamkeitserfas-
sungssystem gemal verschiedenen Ausflih-
rungsformen ausgefiihrt werden kann;

Fig. 6 ein Flussdiagramm ist, das ein Fahrerauf-
merksamekeits-Leitverfahren darstellt, das das
Fahreraufmerksamkeits-Erfassungssystem
gemal verschiedenen Ausfihrungsformen aus-
gefihrt werden kann; und

Fig. 7 ein Flussdiagramm ist, das ein globales
Aufmerksamkeitsverarbeitungsverfahren  dar-
stellt, welches durch das globale Aufmerksam-
keitsverarbeitungssystem der Fig. 1 geman ver-
schiedenen Ausfihrungsformen ausgefihrt
sein kann.

Detaillierte Beschreibung

[0013] Die nachfolgende detaillierte Beschreibung
ist nur von beispielhafter Natur und beabsichtigt
nicht, die Anmeldung und den Gebrauch zu begren-
zen. Weiterhin gibt es keine Absicht, an irgendeine
ausgedrickte oder ausgefiihrte Theorie, die in dem
vorhergehenden technischen Gebiet, dem Hinter-
grund, der kurzen Zusammenfassung und der nach-
folgenden Beschreibung dargestellt wird, gebunden
zu sein. Es sollte verstandlich sein, dass uberall in
den Zeichnungen entsprechende Bezugsnummern
ahnliche oder korrespondierende Teile und Merk-
male kennzeichnen. Wie hierin verwendet, bezieht
sich der Ausdruck Modul auf irgendeine Hardware,
Software, Firmware, elektronische Steuerkompo-
nente, Verarbeitungslogik und/oder Prozessorgerat,
individuell oder in irgendeiner Kombination, ein-
schlieBlich, ohne Begrenzung auf: eine anwen-
dungsspezifische integrierte Schaltung (ASIC, appli-
cation specific integrated circuit), eine elektronische
Schaltung, einen Prozessor (gemeinsam benutzt,
fest zugeordnet oder als Gruppe) und einen Spei-
cher, der ein oder mehrere Software- oder Firm-
ware-Programme ausfluhrt, eine kombinierte Logik-
schaltung und/oder andere geeignete
Komponenten, welche die beschriebene Funktionali-
tat bereitstellen.

[0014] Fig. 1 ist ein funktionelles Blockdiagramm fir
ein Fahrzeug 10, das ein Fahreraufmerksamkeitser-
fassungssystem 12 aufweist, das mit einem Fahrer-
aufmerksamkeitsleitsystem 14 kommuniziert und/o-
der einem globalen (oder umfassenden)
Aufmerksamkeitsverarbeitungssystem 16 gemaf
verschiedener Ausfiuhrungsformen kommuniziert.
Wie anzuerkennen ist, kann das Fahrzeug 10 irgend-
ein Fahrzeug sein, einschliel3lich, aber nicht
begrenzt auf, ein Automobil, ein Luftfahrzeug, ein
Raumfahrzeug, ein Boot, ein Sportfahrzeug.
Obgleich die Figuren, die hierin gezeigt werden, ein
Beispiel mit bestimmten Anordnungen der Elemente
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zeigen, kdnnen zusatzliche dazwischen geschaltete
Elemente, Gerate, Merkmale oder Komponenten in
aktuellen Ausflihrungsformen vorhanden sein. Es
sollte ebenso verstandlich sein, dass Fig. 1 nur dar-
stellend ist und nicht mafistéblich gezeichnet sein
kann.

[0015] Wie gezeigt, umfasst das beispielhafte Fah-
reraufmerksamkeitserfassungssystem 12 ein Auf-
merksamkeitsbestimmungsmodul 18, das die Auf-
merksamkeit eines Insassen eines Fahrzeugs 10
(wie eines Fahrers und/oder eines Beifahrers) fur
einen Punkt in einem dreidimensionalen Raum
erfasst. Fur beispielhafte Zwecke wird die Offenba-
rung in dem Zusammenhang des Erfassens der Auf-
merksamkeit des Fahrers erortert. Wie in den bei-
spielhaften Ausfuhrungsformen unten erdrtert wird,
erfasst das Aufmerksamkeitsbestimmungsmodul 18
die Aufmerksamkeit des Fahrers fir einen Punkt, der
sich aullerhalb des Fahrzeugs 10 befindet (auf den
als Punkt von Interesse Bezug genommen wird), und
assoziiert in einigen Fallen den Punkt mit einem
besonderen Objekt, das an dem Punkt angeordnet
ist (Bezug nehmend auf diesen als ein Objekt von
Interesse). Zum Beispiel kann das Objekt ein stehen-
des oder mobiles Objekt sein, wie, aber nicht
begrenzt auf, ein Stralenmerkmal (z.B. eine Aus-
fahrtrampe, ein Verkehrslicht, ein StralRenschild,
eine Leitplanke, ein anderes Fahrzeug, ein FulRgan-
ger, usw.), eine Ankundigungseinrichtung (z.B. eine
Plakattafel, ein Zeichen, ein Gebaude, ein Zeichen
auf einem bewegten Fahrzeug, usw.) oder eine
besondere Sehenswurdigkeit (z.B. entweder eine
natirliche Sehenswiirdigkeit oder eine kinstliche
Sehenswirdigkeit), auf das sich der Fahrer fokus-
siert hat.

[0016] Sobald der Punkt von Interesse und/oder das
Objekt von Interesse erfasst worden ist, speichert
das Aufmerksamkeitsbestimmungsmodul 18 die
Information Uber die Aufmerksamkeit des Fahrers
auf den Punkt von Interesse und/oder auf das Objekt
von Interesse fir kinftigen Gebrauch. Zum Beispiel
speichert das Aufmerksamkeitsbestimmungsmodul
18 die Zeit der Aufmerksamkeit des Fahrers auf den
Punkt von Interesse und/oder auf das Objekt von
Interesse, die Position des Punktes von Interesse
und irgendwelche anderen Funktionen, welche das
Objekt von Interesse, wenn es identifiziert ist,
beschreibt.

[0017] In unterschiedlichen Ausflihrungsformen, die
auf der Information Uber die gegenwartige Aufmerk-
samkeit des Fahrers basieren, bestimmt das Auf-
merksamkeitsbestimmungsmodul 18, ob die Auf-
merksamkeit des Fahrers auf einen
unterschiedlichen Punkt von Interesse und/oder ein
Objekt von Interesse in dem dreidimensionalen
Raum zu richten ist oder ob nicht. Wenn die festge-
stellte Aufmerksamkeit des Fahrers zum Beispiel
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zeigt, dass der Fahrer weg von einem bestimmten
gewulnschten Punkt von Interesse oder Objekt von
Interesse blickt, kann das Aufmerksamkeitsbestim-
mungsmodul 18 Benachrichtigungsdaten dem Fah-
reraufmerksamkeitsleitsystem 14 bereitstellen. Das
Fahreraufmerksamkeitsleitsystem 14 umfasst sei-
nerseits ein oder mehrere Leitgerate, die selektiv,
basierend auf den Benachrichtigungsdaten, zum
Richten der Aufmerksamkeit des Fahrers aktiviert
werden. Wie anerkannt werden kann, kénnen die
Leitgerate einschlielRen, sind aber nicht begrenzt
auf, Lichtgerate, einen Anzeigebildschirm, Audioge-
rate, haptische Gerate, ein Telefon (z.B. ein personli-
ches Telefon, das mit dem Fahrzeug 10 gepaart ist,
oder ein Telefon, das in dem Fahrzeug 10 integriert
ist), eine Heads-up-Anzeige oder irgendeine Kombi-
nation davon.

[0018] In verschiedenen Ausfiihrungsformen kom-
muniziert das Aufmerksamkeitsbestimmungsmodul
18 die Informationen Uber die Aufmerksamkeit des
Fahrers zu dem globalen Aufmerksamkeitsverarbei-
tungssystem 16. Die Kommunikation kann zum Bei-
spiel durch ein drahtloses Kommunikationssystem
20 (z.B. ein Wi-Fi-System, ein zellulares (mobiles)
Netzwerksystem, ein Bluetooth-System, usw.) oder
andere Kommunikationssysteme (nicht gezeigt) des
Fahrzeugs 10 vorhanden sein. Das globale Aufmerk-
samkeitsverarbeitungssystem 16 verarbeitet die
Informationen von dem Fahrzeug 10 und/oder von
einer Vielzahl von Fahrzeugen (nicht gezeigt), um
globale Punkte von Interesse (namlich Punkte von
Interesse, die zu einer Anzahl von Zeiten durch
einen einzelnen Fahrer, durch eine Anzahl von Insas-
sen oder durch eine Anzahl von Fahrzeugen gese-
hen werden), globale Objekte von Interesse (namlich
Objekte von Interesse, die zu einer Anzahl von Zei-
ten durch einen einzelnen Fahrer, durch eine Anzahl
von Insassen oder durch eine Anzahl von Fahrzeu-
gen gesehen werden) und/oder andere Kenngréf3en
zu bestimmen.

[0019] In unterschiedlichen Ausflihrungsformen
erfasst das Aufmerksamkeitsbestimmungsmodul 18
die Aufmerksamkeit des Fahrers auf die Punkte von
Interesse und/oder die Objekte von Interesse, basie-
rend auf Informationen, die von einem oder mehre-
ren Systemen des Fahrzeugs 10 empfangen wer-
den. Zum Beispiel empfangt das
Aufmerksamkeitsbestimmungsmodul 18 Eingaben
von einem globalen Positionierungssystem 22,
einem Blickerfassungssystem 24, einem Tragheits-
messsystem 26 und einem Objektkarten-Datenspei-
cher 28. Wie anerkannt werden kann, empfangt in
verschiedenen Ausfiihrungsformen das Aufmerk-
samkeitsbestimmungsmodul 18 Eingaben von ande-
ren Systemen (nicht gezeigt) zusatzlich zu oder als
Alternative von gezeigten und beschriebenen Syste-
men.
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[0020] Das globale Positionierungssystem 22 kom-
muniziert mit Satelliten (nicht gezeigt), um eine
gegenwartige Position abzuleiten (z.B. Breiten- und
Langenkoordinaten) des Fahrzeugs 10. Das globale
Positionierungssystem 22 stellt Positionsinformatio-
nen dem Aufmerksamkeitsbestimmungsmodul 18
bereit. Wie anerkannt werden kann, kbnnen andere
Systeme zum Bestimmen der Position des Fahr-
zeugs 10 alternativ verwendet werden. Derartige
Systeme kdnnen einschlieen, sind aber nicht auf,
ein  Antennensignal-Triangulationssystem  oder
andere Systeme begrenzt.

[0021] Das Blickerfassungssystem 24 schlief3t
einen oder mehrere Verfolgungsgerate ein (z.B. wie
eine Kamera oder ein anderes Gerat), welche die
Augenposition, die Augenbewegung, die Kopfposi-
tion und/oder die Kopfbewegung des Fahrers (oder
anderer Insassen) verfolgen, und ein Bildprozessor,
der die Daten fir die Verfolgungsgerate verarbeitet,
um eine Blickrichtung des Fahrers (oder anderer
Insassen) zu bestimmen. Das Blickerfassungssys-
tem 24 stellt die Blickrichtung dem Aufmerksamkeits-
bestimmungsmodul 18 zur Verfigung. Wie aner-
kannt werden kann, wird das
Blickerfassungssystem 24 die Blickrichtung des Fah-
rers, anderer Insassen und/oder des Fahrers und der
anderen Insassen bereitstellen. Beispielsweise wird
die Offenbarung im Kontext des Blickerfassungssys-
tems 24, das die Blickrichtung des Fahrers bereit-
stellt, erdrtert.

[0022] Das Tragheitsmesssystem 26 schliel3t ein
oder mehrere Messgerate ein, welche eine Orientie-
rung des Fahrzeugs 10 bestimmen. Das Tragheits-
messsystem 26 stellt die Ausrichtung (z.B. die Lage
und Héhenangabe) des Fahrzeugs 10 dem Aufmerk-
samkeitsbestimmungsmodul 18 zur Verfigung. Wie
anerkannt werden kann, kénnen andere Systeme
zum Bestimmen einer Ausrichtung des Fahrzeugs
10 als eine Alternative verwendet werden. Derartige
Systeme konnen einschlielen, sind aber nicht
begrenzt auf, einen Kompass oder ein anderes Sys-
tem.

[0023] Der Objektkarten-Datenspeicher 28 spei-
chert Positionsinformationen und beschreibende
Informationen (z.B. einen Namen oder eine Art
eines Objekts) liber Objekte in einem dreidimensio-
nalen Raum in einem Format, wie einem Kartenfor-
mat. Die Karte kann dem Fahrzeug 10 Uber das
drahtlose Kommunikationssystem 20 bereitgestellt
werden. Die Karte kann an das Fahrzeug 10 von
einem stationaren System (z.B. von einem zentralen
Verarbeitungszentrum) oder einem mobilen System
(z.B. von einem anderen Fahrzeug) kommuniziert
werden. Wie anerkannt werden kann, kénnen die
Karten flir besondere Arten der Objekte bereitgestellt
werden oder eine Karte kann fiir eine Anzahl von
unterschiedlichen Arten von Objekten bereitgestellt
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werden. Die Karten kdnnen selektiv bereitgestellt
und/oder gespeichert werden zu dem Objektkarten-
Datenspeicher 28, basierend auf einer Position des
Fahrzeugs 10 oder anderen Kriterien. Der Objektkar-
ten-Datenspeicher 28 stellt die Karten dem Aufmerk-
samkeitsbestimmungsmodul 18 zur Verfligung.

[0024] Nun Bezug nehmend auf Fig. 2 und mit fort-
gesetzter Bezugnahme auf Fig. 1 illustriert ein funk-
tionelles Blockdiagramm unterschiedliche Ausfiih-
rungsformen des
Aufmerksamkeitsbestimmungsmoduls 18. Unter-
schiedliche Ausfihrungsformen eines Aufmerksam-
keitsbestimmungsmodul 18 gemaf der vorliegenden
Ausfuhrungsform kénnen eine Anzahl von Submodu-
len einschlieRen. Wie anerkannt werden kann, kén-
nen die Submodule, die in Fig. 2 gezeigt werden,
kombiniert und/oder weiter aufgeteilt werden, um in
ahnlicher Weise Fahreraufmerksamkeitspunkte
und/oder Objekte in einem dreidimensionalen Raum
zu erfassen. In verschiedenen Ausflihrungsformen,
wie in Fig. 2 gezeigt, umfasst das Aufmerksamkeits-
bestimmungsmodul 18 ein Blickvektor-Berech-
nungsmodul 30, ein Aufmerksamkeitserfassungsmo-
dul 32, einen Blickvektor-Datenspeicher 36, einen
Aufmerksamkeitsdatenspeicher 38 und ein Aufmerk-
samkeitsdatenkommunikationsmodul 29.

[0025] Das Blickvektor-Berechnungsmodul 30 emp-
fangt als Eingabe Fahrzeugpositionsdaten 40 (z.B.
von dem GPS-System 22), Blickrichtungsdaten 42
(z.B. von dem Blickerfassungssystem 24) und Fahr-
zeugausrichtungsdaten 44 (z.B. von dem Tragheits-
messsystem 26). Die empfangenen Daten 40-44
sind mit einer bestimmten Zeit (t) assoziiert. Zum Bei-
spiel kdnnen die Fahrzeugspositionsdaten 40 eine
Position des Fahrzeugs 10 in absoluten Koordinaten
(X, Y, Z) zu einer bestimmten Zeit (t) zeigen. Die
Fahrzeugausrichtungsdaten 44 kénnen einen Zeige-
vektor des Fahrzeugs in absoluten Koordinaten (X, Y,
Z) zu einer bestimmten Zeit (t) zeigen. Die Blickrich-
tungsdaten 42 kénnen eine Blickrichtung des Fah-
rers relativ zu den Fahrzeugkoordinaten (x, y, z) zu
einer bestimmten Zeit (t) zeigen.

[0026] Basierend aufden Eingaben 40-44, bestimmt
das Blickvektor-Berechnungsmodul 30 einen Blick-
vektor 46 in absoluten Koordinaten (X, Y, Z) des Fah-
rers fUr die bestimmte Zeit (t) und speichert den Blick-
vektor 46 in dem Blickvektor-Datenspeicher 36 fiir
zukunftigen Gebrauch. Wie in Fig. 3 gezeigt, kann
zum Beispiel die Position (L) eines ersten Fahr-
zeugs 10a in absoluten Koordinaten zu einer ersten
Zeit t1, welche der ersten Position A auf einer Stralle
entspricht, bereitgestellt werden. Die Ausrichtung
oder Lage (B4) des ersten Fahrzeugs 10a kann in
absoluten Koordinaten bereitgestellt werden und
kann den Azimutwinkel und die Héhenangabe ein-
schlieBen. Die Blickrichtung des Fahrzeugs kann in
den Fahrzeugkoordinaten bereitgestellt werden und
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kann den Winkel a4 einschlielten. Der Blickvektor
(G4) wird in Fahrzeugkoordinaten (x4, y1, z1), basie-
rend auf dem Winkel a4, bestimmt und wird dann in
absolute Koordinaten, basierend auf der Position
und der Lage (L4, B4, t4), unter Verwenden einer
Koordinatensystemtransformation konvertiert.

[0027] Wenn das Fahrzeug 10a sich vorwarts von
der Position A in eine zweite Position B auf der
Stralte bewegt, wird die Position (L) des Fahrzeugs
10a in absoluten Koordinaten zu einer zweiten Zeit t,
bereitgestellt. Die Ausrichtung oder Lage (B,) des
ersten Fahrzeugs 10a kann in absoluten Koordinaten
bereitgestellt werden und kann den Azimutwinkel
und die Héhenangabe einschlieRen. Die Blickrich-
tung des Fahrers kann in Fahrzeugkoordinaten
bereitgestellt werden und kann den Winkel a, ein-
schlieRen. Ein zweiter Blickvektor (G,) wird in Fahr-
zeugkoordinaten (X, Yo, Z»), basierend auf dem Win-
kel a,, bereitgestellt und wird dann in absolute
Koordinaten, basierend auf der Position und der
Lage (L, B,, to) unter Verwenden einer Koordinaten-
systemtransformation konvertiert.

[0028] Auf ahnliche Weise kann, wenn ein zweites
Fahrzeug 10b in die entgegen gesetzte Richtung in
entgegen gesetzter Fahrspur auf der Strale fahrt,
die Position (L3) des zweiten Fahrzeugs 10b in abso-
luten Koordinaten bei einer ersten Zeit t3 bereitge-
stellt werden, die mit einer ersten Position C auf der
Stralle korrespondiert. Die Ausrichtung oder Lage
(B3) des zweiten Fahrzeugs 10b kann in absoluten
Koordinaten bereitgestellt werden und kann den Azi-
mutwinkel und die Hohenlage einschlieRen. Die
Blickrichtung des Fahrers kann in den Fahrzeugkoor-
dinaten bereitgestellt werden und kann den Winkel
as einschlieen. Der Blickvektor (Gs) wird in Fahr-
zeugkoordinaten (xs, Y3, Z3), basierend auf dem Win-
kel az bestimmt und dann in absolute Koordinaten,
basierend auf der Position und der Lage (L3, Bs, t3),
unter Verwenden einer Koordinatensystemtransfor-
mation konvertiert.

[0029] Wenn das Fahrzeug 10b sich von der ersten
Position C zu einer zweiten Position D auf der Stralle
bewegt, wird die Position (L) des Fahrzeugs 10b in
absoluten Koordinaten zu einer zweiten Zeit t4 bereit-
gestellt. Die Ausrichtung oder Lage (B4) des zweiten
Fahrzeugs 10b kann in absoluten Koordinaten
bereitgestellt werden und kann den Azimutwinkel
und die Hohenangabe einschliel3en. Die Blickrich-
tung des Fahrers kann in den Fahrzeugkoordinaten
bereitgestellt werden und kann den Winkel a4 ein-
schlief3en. Der zweite Blickvektor (G,) fur das zweite
Fahrzeug 10b wird in Fahrzeugkoordinaten (x4, Y4,
z4), basierend auf dem Winkel a4, bereitgestellt und
dann in absolute Koordinaten, basierend auf der
Position und der Lage (L4, B4, t4), unter Verwenden
einer Koordinatensystemtransformation konvertiert.
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[0030] Die Blickvektoren (G4 und G,) werden in dem
Blickvektor-Datenspeicher 36 des ersten Fahrzeugs
10a berechnet und gespeichert; und die Blickvekto-
ren (G; und G,4) werden in dem Blickvektor-Daten-
speicher 36 des zweiten Fahrzeugs 10b berechnet
und gespeichert. In einigen Fallen kénnen die Blick-
vektoren (G3 und G,4) mit dem ersten Fahrzeug 10a
kombiniert werden und in dem Blickvektor-Daten-
speicher 36 des ersten Fahrzeugs 10a gespeichert
werden. Auf dhnliche Weise kénnen die Blickvekto-
ren (G4 und G,) mit dem zweiten Fahrzeug 10b kom-
muniziert werden und in dem Blickvektor-Datenspei-
cher 36 des zweiten Fahrzeugs 10b gespeichert
werden.

[0031] Mit Bezugnahme zurlick auf Fig. 2 und mit
fortgesetzter Bezugnahme auf Fig. 1 empfangt das
Aufmerksamkeitsbestimmungsmodul 32 als Eingabe
die Blickvektoren 48, die in dem Blickvektor-Daten-
speicher 36 gespeichert werden. Die Blickvektoren
48 konnen Blickvektoren 48 von einem einzelnen
Fahrzeug (z.B. Fahrzeug 10a der Fig. 2) sein oder
von mehreren Fahrzeugen (z.B. Fahrzeug 10a und
10b der Fig. 2) sein. Basierend auf den Blickvektoren
48 bestimmt das Aufmerksamkeitsbestimmungsmo-
dul 32 einen Punkt von Interesse 47 fir eine
bestimmte Zeit 49 in dem absoluten Koordinatensys-
tem. Zum Beispiel wertet das Aufmerksamkeitsbes-
timmungsmodul 32 eine Anzahl von Blickvektoren 48
Uber eine bestimmte Zeitspanne aus und, wenn ein
Schwellwert des Blickvektors 48 in der Zeitspanne
Uberschritten wird, dann stellt es fest, dass fiir diese
Zeitspanne der Punkt von Interesse auf oder nahe
bei der Schnittstelle der Blickvektoren 48 liegt. Das
Aufmerksamkeitsbestimmungsmodul 32 setzt dann
den Punkt von Interesse 47 auf die Koordinaten der
Schnittstelle zu der besonderen Zeit 49 fest.

[0032] Wenn, in verschiedenen Ausflihrungsfor-
men, eine Gewissheit des Punktes von Interesse 47
niedrig ist (z.B. sich nur eine minimale Anzahl von
Blickvektoren 48 Uberschneiden oder der Punkt von
Interesse weit von dem Fahrzeug entfernt ist, usw.),
dann kann das Aufmerksamkeitsbestimmungsmodul
32 auf Daten von zusatzlichen Quellen vertrauen, um
den Punkt von Interesse 47 anzupassen. Zum Bei-
spiel kdnnen statistische Daten, die von dem globa-
len Aufmerksamkeitsverarbeitungssystem 16 oder
Daten, die von anderen Systemen des Fahrzeugs
10 empfangen werden, zum Anpassen des Punktes
von Interesse 47 verwendet werden.

[0033] Wenn ein Punkt von Interesse 47 bestimmt
ist, ruft das Aufmerksamkeitsbestimmungsmodul 32
dann selektive Objektdaten 50 von dem Objektkar-
ten-Datenspeicher 28 ab. Zum Beispiel kann das
Aufmerksamkeitsbestimmungsmodul 32 die Karten
des Objektkarten-Datenspeichers 28 fiir ein Objekt
auswerten, das an dem Punkt von Interesse 47 lokal-
isiert ist. Wenn die Karte anzeigt, dass ein Objekt an
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dem Punkt von Interesse 47 lokalisiert ist, definiert
das Aufmerksamkeitsbestimmungsmodul 32 ein
Objekt von Interesse 51 bei einem bestimmten
Punkt von Interesse unter Verwendung beschreiben-
der Informationen Uber das Objekt von den Objekt-
karten-Datenspeicher 28. Das Aufmerksamkeitsbes-
timmungsmodul 32 speichert dann den Punkt von
Interesse 47, die Zeit 49 und das Objekt von Inte-
resse 51 als Aufmerksamkeitsdaten 52 in dem Auf-
merksamkeitsdatenspeicher 38 flr zuklnftigen
Gebrauch. Wenn die Karte jedoch nicht anzeigt,
dass ein Objekt an dem Punkt von Interesse 47 lokal-
isiert ist, kann das Aufmerksamkeitsbestimmungs-
modul 32 die Karte mit dem Punkt von Interesse 47
und die Informationen Uber den Punkt von Interesse
47 aktualisieren, die von anderen Quellen, falls ver-
fugbar, empfangen wurden (z.B. von Fahrzeugsyste-
men wie einer Fahrzeugkamera oder anderen Syste-
men, oder von Systemen fern von dem Fahrzeug).

[0034] Das  Aufmerksamkeitsdaten-Kommunika-
tionsmodul 39 gewinnt die Aufmerksamkeitsdaten
52 von dem Aufmerksamkeitsdatenspeicher 38 und
prapariert die Aufmerksamkeitsdaten 52 fir eine
Kommunikation Uber das drahtlose Kommunika-
tionssystem 20 zu dem globalen Aufmerksamkeits-
verarbeitungssystem 16. Zum Beispiel verpackt das
Aufmerksamkeitsdaten-Kommunikationsmodul 39
die Aufmerksamkeitsdaten 52 flir eine Zeitspanne
mit einem Insassenidentifizierer 57 (z.B. falls viele
Insassen verfolgt sein kdnnen), einem Fahrzeugi-
dentifizierer 53 (z.B. das VIN oder andere Daten,
die das Fahrzeug und/oder den Fahrzeugtyp identifi-
zieren) und, optional, kontextmaRigen Daten 55 (z.B.
Daten, welche die Konditionen definieren, wahrend
denen die Aufmerksamkeitsdaten definiert wurden,
wie, aber nicht begrenzt auf, Wetterbedingungen,
Stralkenbedingungen, usw.) und kommuniziert die
verpackten Daten 54 zu dem drahtlosen Kommuni-
kationssystem 20 fur ein Kommunizieren zu dem glo-
balen Aufmerksamkeitsverarbeitungssystem 16.

[0035] Das Aufmerksamkeitsleitmodul 34 empfangt
als Eingabe Fahrzeugpositionsdaten 56 (z.B. von
dem globalen Positionierungssystem 22) und die
Aufmerksamkeitsdaten 52. Basierend auf den Einga-
ben 52 und 56, bestimmt das Aufmerksamkeitsleit-
modul 34, ob die Aufmerksamkeit des Fahrers auf
ein gewlinschtes Objekt gerichtet ist. In verschiede-
nen Ausfiihrungsformen kann das gewlnschte
Objekt in einer Karte der gewlinschten Objekte defi-
niert sein und in dem Kartendatenspeicher 28
gespeichert sein. Zum Beispiel gewinnt, basierend
auf den Fahrzeuglokalisierungsdaten 56, das Auf-
merksamkeitsleitmodul 34 Objektdaten 58 selektiv
zurtick (namlich Daten von gewunschten Objekten,
die innerhalb einer Nahe zu der Fahrzeugposition
definiert sind) von den Karten des Objektkarten-
Datenspeichers 28. In verschiedenen Ausfuhrungs-
formen kann das gewiinschte Objekt durch ein Sys-
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tem des Fahrzeugs 10 bestimmt werden. Zum Bei-
spiel kann das gewtiinschte Objekt von einem Navi-
gationssystem oder einem anderen System des
Fahrzeugs empfangen werden (Datenstrom wird
nicht gezeigt).

[0036] Das Aufmerksamkeitsleitmodul 34 vergleicht
dann den Punkt von Interesse 47 von den Aufmerk-
samkeitsdaten 52 mit der Position des gewinschten
Objekts von den Objektdaten 58. Wenn der Punkt
von Interesse 47 und die Position des gewinschten
Objekts relativ dasselbe sind, bestimmt das Aufmerk-
samkeitsleitmodul 34, dass die Aufmerksamkeit des
Fahrers auf das gewtinschte Objekt gerichtet ist und
es werden keine Benachrichtigungsdaten 60
gesandt. Wenn jedoch der Punkt von Interesse 47
anders ist als die Position des gewlinschten Objekts,
bestimmt das Aufmerksamkeitsleitmodul 34, dass
die Aufmerksamkeit des Fahrers nicht auf das
gewtlnschte Objekt gerichtet ist (sondern es kann
auf ein anderes Objekt auf der Karte oder allgemein
auf ein anderes Objekt gerichtet sein) und das Auf-
merksamkeitsleitmodul 34 sendet Benachrichti-
gungsdaten 60 an das Aufmerksamkeitsleitsystem
14, um die Aufmerksamkeit des Fahrers darauf zu
richten.

[0037] Nun auf Fig. 4 Bezug nehmend und mit fort-
gesetzter Bezugnahme auf Fig. 1, illustriert ein funk-
tionelles Blockdiagramm unterschiedliche Ausfiih-
rungsformen des globalen
Aufmerksamkeitsverarbeitungssystems 16 der
Fig. 1. Verschiedene Ausflihrungsformen eines glo-
balen Aufmerksamkeitsverarbeitungssystems 16
kénnen gemal der vorliegenden Offenbarung
irgendeine Anzahl von Submodulen einschlie3en.
Wie anerkannt werden kann, kdnnen die Submodule,
die in Fig. 4 gezeigt werden, kombiniert und/oder
weiter geteilt werden, um in ahnlicher Weise Fahrer-
aufmerksamkeitsdaten 54 der Fig. 2 zu empfangen
und zu verarbeiten. In verschiedenen Ausfiihrungs-
formen umfasst das globale Aufmerksamkeitsverar-
beitungssystem 16 ein Datenspeichermodul 62,
einen globales Aufmerksamkeitsdaten-Datenspei-
cher 64, ein oder mehrere Datenverarbeitungsmo-
dule 66a-66n und ein Ausgabeerzeugungsmodul 68.

[0038] Das Datenspeichermodul 62 empfangt eine
Eingabe der Fahreraufmerksamkeitsdaten 54a-54n
von unterschiedlichen Fahrzeugen 10a, 10b usw.
und speichert selektiv die Fahreraufmerksamkeits-
daten 54a-54n in dem globalen Aufmerksamkeitsda-
ten-Datenspeicher 64. Zum Beispiel kategorisiert
und speichert das Datenspeichermodul selektiv die
Daten, basierend auf Fahrzeugdaten 70, Zeitdaten
72, Daten des Punktes von Interesse 74, Daten des
Objekts von Interesse 76, verschiedene kontextbe-
zogene Daten 77 und/oder Insassendaten.
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[0039] Die Datenverarbeitungsmodule 66a-66n
gewinnen selektiv die gespeicherten Daten von
dem Fahreraufmerksamkeitsdaten-Datenspeicher
64 zurick und verarbeiten die Daten unter Verwen-
den von einem oder mehreren Datenverarbeitungs-
verfahren, um unterschiedliche KenngréRen zu
erzeugen. Zum Beispiel erzeugt ein erstes Datenver-
arbeitungsmodul 66a die Daten, um globale Punkte
von Interesse 78 zu bestimmen, die Punkte von Inte-
resse sind, die zu einer Anzahl von Zeiten durch
einen bestimmten Fahrer, durch eine Anzahl von
Insassen des Fahrzeugs und/oder durch eine Anzahl
von Fahrzeugen identifiziert sind. In einem anderen
Beispiel verarbeitet ein zweites Datenverarbeitungs-
modul 66b die Daten, um globale Objekte von Inte-
resse 80 zu bestimmen, die Objekte von Interesse
sind, die zu einer Anzahl von Zeiten durch einen
bestimmten Fahrer, durch eine Anzahl von Insassen
des Fahrzeugs und/oder durch eine Anzahl von
Fahrzeugen identifiziert sind. In noch einem anderen
Beispiel verarbeitet ein drittes Datenverarbeitungs-
modul 66¢ die Daten flir Frequenzen 82, welches
besondere Punkte oder Objekte als Punkte oder
Objekte von Interesse identifiziert (nAdmlich Frequen-
zen, die als Objekt eine Fahreraufmerksamkeit
aktuell anziehen, wenn daran vorbeigefahren wird).
In noch anderen Beispielen verarbeitet ein Datenver-
arbeitungsmodul 66d die Daten, um Ahnlichkeiten 84
zwischen der Aufmerksamkeit des Fahrers und der
Aufmerksamkeit von anderen Fahrern zu identifizie-
ren (z.B. unter Verwenden von kollaborierenden Fil-
terverfahren). In noch anderen Beispielen, verarbei-
tet ein Datenverarbeitungsmodul 66e die Daten, um
kontextbezogene Bedingungen 86 (z.B. Wetter, Stra-
Renbedingungen, Reisebedingungen, Jahreszeiten,
usw.), welche bestimmte Punkte oder Objekte
bestimmen, die fur eine Aufmerksamkeit empfangli-
cher sind, zu identifizieren. In noch anderen Beispie-
len verarbeitet ein Datenverarbeitungsmodul 66f die
Daten, um Aufmerksamkeitsspritzer 88 (namlich wie
oft ein Fahrer den Fokus auf eine Aufmerksamkeit
wechselt) und kontextbezogene Daten, welche die
Aufmerksamkeitsspritzer umgeben wie Tageszeit,
Wetterkonditionen usw. zu identifizieren.

[0040] Das Ausgabeerzeugungsmodul 68 empfangt
die verarbeiteten Daten 78-82 von den Datenverar-
beitungsmodulen 66a-66n. Das Ausgabeerzeu-
gungsmodul 68 erzeugt einen oder mehrere Berichte
90, basierend auf den verarbeiteten Daten. Zum Bei-
spiel erzeugt das Ausgabeerzeugungsmodul 68
einen grafischen Bericht wie eine Karte, welche Iden-
tifizierungen einschlie3t (ndmlich Bezugspunkte oder
andere Identifizierungen) von den globalen Punkten
von Interesse 87 oder den globalen Objekten von
Interesse 80. In einem anderen Beispiel erzeugt
das Ausgabeerzeugungsmodul 68 einen textartigen
und/oder Datenbericht, welcher die Frequenzen 82
und/oder andere Kennzeichen 84-88 umfasst.
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[0041] In verschiedenen Ausfiihrungsformen kann
der Datenbericht zurlick zu dem Fahrzeug 10 kom-
muniziert werden und das Fahrzeug 10 kann die
Daten von dem Datenbericht verwenden (z.B. als
Wahrscheinlichkeiten oder Gewichtungen), um
zukunftige Punkte von Interesse und/oder Objekte
von Interesse zu bestimmen. In verschiedenen Aus-
fihrungsformen kénnen die Kenngréfen weiterhin
mit oder ohne Daten verarbeitet werden (z.B. andere
Daten, die von dem Fahrzeug oder von Gegenstan-
den empfangen werden), um Berichte von Wahr-
scheinlichkeiten des Verfolgens anderer Aktionen
zu erzeugen, welche sich auf eine Aufmerksamkeit
beziehen, die einem besonderen Objekt gewidmet
wird. Derartige Aktionen kénnen einschliel3en, sind
aber nicht begrenzt auf, ein Ankauf von Gegenstan-
den, die in Anzeigen gezeigt werden, ein Fahren zu
einem besonderen Ziel, andere Ereignisse. In ver-
schiedenen Ausflhrungsformen kénnen die Kenn-
gréRen mit anderen Daten verarbeitet werden, um
Berichte des StralRenbedingungen zu erzeugen, die
ein Potential zum Ablenken von Fahrern aufweisen,
das die Fahrer veranlasst einen Fokus zu verlieren.
Diese Berichte kdnnen zu den Business-Einrichtun-
gen, wie Stralenautoritdten, kommuniziert werden
und/oder kénnen zuriick zum Fahrzeug 10 kommuni-
ziert werden, um die Fahrzeugsteuerung wahrend
der Strallenbedingung zu verbessern.

[0042] Nun auf die Fig. 5-6 Bezug nehmend und mit
fortgesetzter Bezugnahme auf die Fig. 1-4 werden
Flussdiagramme gezeigt, die Aufmerksamkeitsbes-
timmungsverfahren und Aufmerksamkeitsleitverfah-
ren darstellen, welche durch die Submodule des Auf-
merksamkeitsbestimmungsmodul 18 gemaf
unterschiedlicher Ausfiihrungsformen ausgefiihrt
werden kénnen. Wie im Licht der Offenbarung aner-
kannt werden kann, ist die Reihenfolge der Vorgange
innerhalb der Verfahren nicht auf die sequenzielle
Ausfihrung, wie in den Fig. 5-6 dargestellt,
beschrankt, sondern kann in einer oder mehreren
unterschiedlichen Reihenfolgen anwendbar und
gemal der vorliegenden Offenbarung ausgefihrt
werden. Wie ferner anerkannt werden kann, kénnen
ein oder mehrere Schritte der Verfahren hinzugeflgt
oder weggelassen werden, ohne den Sinn des Ver-
fahrens zu andern.

[0043] Mit besonderer Bezugnahme auf Fig. 5 wird
ein Flussdiagramm beispielhafter Reihenfolgen von
Schritten eines Verfahrens 100 fir ein Bestimmen
einer Fahreraufmerksamkeit gemaR beispielhaften
Ausfihrungsformen dargestellt. Das Verfahren kann
mit 105 beginnen. Die Fahrzeugpositionsdaten 40,
welche die Fahrzeugposition in absoluten Koordina-
ten anzeigen, werden bei 110 empfangen. Die Fahr-
zeugausrichtungsdaten 44, welche die Fahrzeu-
gausrichtung in absoluten Koordinaten anzeigen,
werden bei 120 empfangen. Die Blickrichtungsdaten
42, welche die Blickrichtung in Fahrzeugkoordinaten

8/18

anzeigen, werden bei 130 empfangen. Basierend auf
der Fahrzeugposition, der Fahrzeugausrichtung und
der Blickrichtung wird der Blickvektor 46 in absoluten
Koordinaten (z.B. wie oben erortert oder gemaf
anderen Verfahren) berechnet und bei 140 gespei-
chert.

[0044] Wenn, bei 150, Einschaltbedingungen nicht
fur ein Bearbeiten der Blickvektoren zutreffen (z.B.
eine bestimmte Anzahl von Blickvektoren wurde
nicht in einer bestimmten Zeitspanne gespeichert
oder eine andere Einschaltbedingung), kann das
Verfahren bei 230 enden. Wenn Einschaltbedingun-
gen jedoch flr das Verarbeiten der Blickvektoren bei
150 zutreffen, werden die Blickvektoren 48 bei
160-220 verarbeitet.

[0045] Zum Beispiel werden die Blickvektoren 48,
die mit einer Zeitspanne assoziiert sind, von dem
Blickvektordatenspeicher 36 bei 160 zuriickgewon-
nen. Es wird bei 170 festgestellt, ob sich x oder
mehr Blickvektoren in der Zeitspanne kreuzen.
Wenn sich x oder mehr Blickvektoren in der Zeit-
spanne nicht kreuzen, kann das Verfahren bei 230
enden. Wenn sich jedoch bei 170 x oder mehr Blick-
vektoren in der Zeitspanne kreuzen, wird bei 180 der
Punkt von Interesse auf den Punkt des Schnittpunk-
tes gesetzt. Die Karte fiir den Punkt von Interesse
wird von dem Objektkarten-Datenspeicher 28 bei
190 zurtickgewonnen. Wenn bei 200 ein Objekt von
Interesse durch die Karte bestimmt wird, werden die
Aufmerksamkeitsdaten 52, einschliellich des Insas-
senidentifizierers (falls mehrere Insassen), der Fahr-
zeugidentifikationsdaten, der Daten des Punktes von
Interesse, der Zeitdaten und der Daten des Objekts
von Interesse, erzeugt und bei 210 gespeichert.
Danach endet das Verfahren bei 230. Wenn ein
Objekt von Interesse jedoch nicht durch die Karte
bei 200 festgestellt wird, werden die Aufmerksam-
keitsdaten 52, einschliellich des Insassenidentifizie-
rers (falls mehrere Insassen), der Fahrzeugidentifi-
kationsdaten, der Daten des Punktes von Interesse
und der Zeitdaten, erzeugt bei 220 gespeichert.
Danach endet das Verfahren bei 230.

[0046] Mit besonderer Bezugnahme auf Fig. 6,
illustriert ein Flussdiagramm beispielhafte Reihenfol-
gen von Schritten eines Verfahrens 300 fur ein Aus-
richten einer Aufmerksamkeit eines Fahrers geman
beispielhaften Ausfiihrungsformen. Wie anzuerken-
nen ist, kann das Verfahren in einer Anzahl von Sze-
narien verwendet werden, um die Aufmerksamkeit
eines Fahrers zu lenken bzw. auszurichten. Zum Bei-
spiel kann das Verfahren in einem Navigationssys-
tem verwendet werden, um die Aufmerksamkeit des
Fahrers auf Verkehrszeichen, eine nachste Kurve
oder eine Ausfahrt zu richten. In anderen Beispielen
kann das Verfahren fiir ein Anzeigesystem verwen-
det werden, um die Aufmerksamkeit des Fahrers auf
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eine besondere aufkommende Plakatwandanzeige
zu lenken.

[0047] Das Verfahren kann mit 305 beginnen. Die
Fahrzeugpositionsdaten 56, welche eine gegenwar-
tige Position des Fahrzeugs 10 anzeigen, werden bei
310 empfangen. Die Objektdaten 58 werden von
dem Objektkarten-Datenspeicher 28 bei 320 zuriick-
gewonnen. Es wird bei 330 bestimmt, ob ein
gewtlnschtes Objekt von Interesse auf oder nahe
der Position des Fahrzeugs 10 lokalisiert ist. Die
Attraktivitat des Objekts von Interesse kann von der
Art des Systems abhangen, welches das Verfahren
durchflihrt. Wenn zum Beispiel das Navigationssys-
tem das Verfahren durchfihrt, kann das gewunschte
Objekt von Interesse eine nachste Ausfahrt auf der
Navigationsroute sein.

[0048] Falls das gewiinschte Objekt von Interesse
nicht auf oder nahe der Position des Fahrzeugs bei
330 lokalisiert ist, kann das Verfahren bei 380 enden.
Wenn das gewinschte Objekt von Interesse jedoch
auf oder nahe der Position des Fahrzeugs 10 bei 330
lokalisiert ist, werden Benachrichtigungsdaten 60
selektiv bei 340-370 erzeugt. Zum Beispiel werden
die Aufmerksamkeitsdaten 52 bei 340 empfangen
und es wird bestimmt, ob die Aufmerksamkeitsdaten
52 anzeigen, dass der Punkt von Interesse des Fah-
rers zu dieser Zeit dort oder nahe der Position des
gewtlnschten Objekts von Interesse bei 350 ist.
Wenn bei 350 der Punkt von Interesse auf oder
nahe der Position des gewinschten Objekts von
Interesse ist, werden keine Ausrichtungsbenachrich-
tigungsdaten 60 erzeugt und das Verfahren kann bei
380 enden (z.B. wenn bestimmt wird, dass die Auf-
merksamkeit des Fahrers bereits auf dem gewiinsch-
ten Objekt von Interesse liegt). Wenn der Punkt von
Interesse jedoch nicht auf oder nahe der Position des
gewtlnschten Objekts von Interesse bei 350 liegt,
werden Ausrichtungsbenachrichtigungsdaten 60 bei
360 erzeugt und der Fahrer tGber das Aufmerksam-
keitsleitsystem 14 bei 370 benachrichtigt. Danach
kann das Verfahren bei 280 enden.

[0049] Mit Bezugnahme auf Fig. 7 und mit fortge-
setzter Bezugnahme auf die Fig. 1-4 zeigt ein Fluss-
diagramm mit beispielhaften Reihenfolgen von
Schritten eines Verfahrens 400 zum Verarbeiten
von Aufmerksamkeitsdaten 54a-54n und das kann
durch das globale Aufmerksamkeitsverarbeitungs-
system 16 gemal beispielhafter Ausfiihrungsformen
ausgefihrt werden. Das Verfahren kann bei 405
beginnen. Die Aufmerksamkeitsdaten 54a fir ein
besonderes Fahrzeug 10a werden bei 410 empfan-
gen. Die Aufmerksamkeitsdaten 54a werden selektiv
in einem globalen Aufmerksamkeitsdaten-Daten-
speicher 64 bei 420 gespeichert, basierend auf dem
Fahrzeugidentifizierer 70, dem Punkt von Interesse
74, der Zeit 72 und/oder dem Objekt von Interesse
76.
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[0050] Es wird bestimmt, ob die Einschaltbedingun-
gen fur die Verarbeitung der Aufmerksamkeitsdaten
des globalen Aufmerksamkeitsdaten-Datenspeicher
64 bei 430 zutreffen. Wenn die Einschaltbedingun-
gen bei 430 nicht zutreffen, kann das Verfahren bei
470 enden. Wenn die Einschaltbedingungen bei 430
jedoch zutreffen, werden die gespeicherten Aufmerk-
samkeitsdaten unter Verwenden von einem oder
mehreren Verarbeitungsverfahren (z.B. Frequenz-
verarbeiten, Verarbeiten von globalen Objekten von
Interesse, Verarbeiten von globalen Punkten von
Interesse, usw.) bei 440 verarbeitet und es wird ein
Bericht der Ergebnisse in grafischem Format, textar-
tigem Format und/oder Datenformat bei 450 erzeugt.
Der Bericht wird dann zum Gebrauch zu einem Fahr-
zeug oder zu einem anderen Objekt kommuniziert,
abhangig von der Art der Verarbeitung, die bei 460
ausgefihrt wird. Danach kann das Verfahren bei
470 enden.

[0051] Wie anerkannt werden kann, kdénnen die
offenbarten Verfahren und Systeme von den in den
Figuren gezeigten und hierin beschriebenen Syste-
men abweichen. Beispielsweise kann, wie oben
erwahnt, das Fahrzeug 10 der Fig. 1 und die Module
der Fig. 2 und Fig. 4 und/oder die Abschnitte und/o-
der die Komponenten davon variieren und/oder kén-
nen vollstandig oder in Teilen in einer oder mehreren
einer Anzahl von unterschiedlichen Fahrzeugeinhei-
ten, Geraten und/oder Systemen in bestimmten Aus-
fuhrungsformen angeordnet sein. Zusatzlich wird
anerkannt werden, dass bestimmte Schritte der Ver-
fahren 100, 300 und 400 von denen, die in den
Fig. 5-7 dargestellt und/oder oben in Verbindung
damit beschrieben werden, variieren kénnen. Es
wird in ahnlicher Weise anerkannt werden, dass
bestimmte Schritte der Verfahren 100, 300 und 400
gleichzeitig oder in unterschiedlicher Reihenfolge
auftreten konnen, als sie in den Fig. 5-7 gezeigt
und/oder oben in Verbindung damit beschrieben wer-
den.

Beispiele.

[0052] Beispiel 1. Ein Verfahren zum Erfassen einer
Aufmerksamkeit eines Insassen eines Fahrzeugs,
umfassend: Berechnen, durch einen Prozessor,
einen ersten Blickvektor in einem dreidimensionalen
Raum, basierend auf einer ersten Fahrzeugposition,
einer ersten Fahrzeugausrichtung und einer ersten
Blickrichtung;

Berechnen, durch einen Prozessor, einen zweiten
Blickvektor in einem dreidimensionalen Raum,
basierend auf einer zweiten Fahrzeugposition, einer
zweiten Fahrzeugausrichtung und einer zweiten
Blickrichtung; und

Bestimmen der Aufmerksamkeit des Insassen basie-
rend auf dem ersten Blickvektor und dem zweiten
Blickvektor.
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[0053] Beispiel 2. Das Verfahren nach Beispiel 1,
wobei der dreidimensionale Raum aufRerhalb des
Fahrzeugs ist.

[0054] Beispiel 3. Das Verfahren nach Beispiel 1
oder 2, weiterhin umfassend:

Bestimmen eines Punktes von Interesse basie-
rend auf dem ersten Blickvektor und dem zwei-
ten Blickvektor; und

wobei das Bestimmen der Aufmerksamkeit des
Insassen auf dem Punkt von Interesse basiert.

[0055] Beispiel 4. Das Verfahren nach Beispiel 3,
weiterhin umfassend:

Bestimmen eines Schnittstellenpunktes des ers-
ten Blickvektors und des zweiten Blickvektors;
und wobei das Bestimmen des Punktes von
Interesse auf dem Schnittstellenpunkt basiert.

[0056] Beispiel 5. Das Verfahren nach Beispiel 3,
weiterhin umfassend:

Zurlckgewinnen von Objektdaten von einem
Datenspeicher basierend auf dem Punkt von
Interesse;

Definieren eines Objekts von Interesse basie-
rend auf den Objektdaten; und

wobei das Bestimmen der Aufmerksamkeit des
Insassen auf dem Objekt des Interesses basiert.

[0057] Beispiel 6. Das Verfahren nach Beispiel 2,
weiterhin umfassend:

Vergleichen des Punktes von Interesse mit einer
Position eines gewilinschten Objekts; und
Erzeugen von Benachrichtigungsdaten, um die
Aufmerksamkeit des Insassen auf das
gewinschte Objekt zu richten, wenn der Punkt
von Interesse nicht der gleiche ist wie die Posi-
tion des gewtlinschten Objekts.

[0058] Beispiel 7. Das Verfahren nach Beispiel 6,
wobei das gewiinschte Objekt von einem Fahrzeug-
system empfangen wird.

[0059] Beispiel 8. Das Verfahren nach Beispiel 7,
wobei das Fahrzeugssystem ein Navigationssystem
ist.

[0060] Beispiel 9. Das Verfahren nach Beispiel 6,
wobei das gewilinschte Objekt auf einer Karte des
gewunschten Objekts basiert, welche zu dem Fahr-
zeug kommuniziert wird.

[0061] Beispiel 10. Das Verfahren nach Beispiel 6,
wobei die Benachrichtigungsdaten wenigstens ein
Gerat von einem Audiogerat, einem Anzeigebild-
schirm, einem haptischen Gerat, einen Heads-up-
Gerat, einem Licht oder einem Telefon aktivieren.

[0062] Beispiel 11. Das Verfahren nach einem der
Beispiele 1-10, weiterhin umfassend:

Kommunizieren der Informationen tber die Auf-
merksamkeit des Insassen zu einem globalen
Aufmerksamkeitsverarbeitungssystem.

[0063] Beispiel 12. Das Verfahren nach Beispiel 11,
wobei die Informationen wenigstens eines von einem
Fahrzeugidentifizierer oder einem Insassenidentifi-
zierer aufweisen.

[0064] Beispiel 13. Das Verfahren nach Beispiel 11,
wobei die Informationen kontextbezogene Daten, die
mit der Aufmerksamkeit des Fahrers assoziiert sind,
umfassen.

[0065] Beispiel 14. Das Verfahren nach Beispiel 11,
wobei die Informationen wenigstens einen Punkt
oder ein Objekt von Interesse umfassen.

[0066] Beispiel 15. Das Verfahren nach einem der
Beispiele 1-14, wobei die erste Fahrzeugposition
und die erste Fahrzeugausrichtung einem absoluten
Koordinatensystem entsprechen,

wobei die erste Blickrichtung gemale einem
Fahrzeugkoordinatensystem ist,

wobei das Berechnen auf einem
Koordinatentransformationsverfahren basiert, wel-
ches das

Fahrzeugkoordinatensystem zu dem absoluten
Koordinatensystem transformiert,

wobei die zweite Fahrzeugposition und die zweite
Fahrzeugausrichtung einem absoluten Koordinaten-
system entsprechen,

wobei die zweite Blickrichtung dem Fahrzeugkoordi-
natensystem entspricht, und

wobei das Berechnen auf dem Koordinatentransfor-
mationssystem basiert, welches die Fahrzeugkoordi-
naten zu dem absoluten Koordinatensystem trans-
formiert.

[0067] Beispiel 16. Das Verfahren nach Beispiel 15,
weiterhin umfassend:

Bestimmen eines Schnittpunktes des ersten
Blickvektors und des zweiten Blickvektors, und

wobei das Bestimmen des Punktes von Inte-
resse auf dem Schnittpunkt basiert.

[0068] Beispiel 17. Ein System zum Erfassen einer
Aufmerksamkeit eines Insassen eines Fahrzeugs,
umfassend:

ein erstes Modul, das einen ersten Blickvektor in
einem dreidimensionalen Raum basierend auf
einer ersten Fahrzeugposition, einer ersten
Fahrzeugausrichtung und einer ersten Blickrich-
tung berechnet, und das einen zweiten Blickvek-
tor in dem dreidimensionalen Raum basierend
auf einer zweiten Fahrzeugposition, einer zwei-
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ten Fahrzeugausrichtung und einer zweiten
Blickrichtung berechnet; und

ein zweites Modul, das die Aufmerksamkeit des
Insassen basierend auf der ersten Blickrichtung
und auf der zweiten Blickrichtung bestimmt.

[0069] Beispiel 18. Das System nach Beispiel 17,
wobei das zweite Modul die Aufmerksamkeit des
Insassen basierend auf einem Schnittpunkt des ers-
ten Blickvektors und des zweiten Blickvektors
bestimmt.

[0070] Beispiel 19. Das System nach Beispiel 18,
weiterhin umfassend:

ein drittes Modul, das Objektdaten von einem
Datenspeicher basierend auf dem Punkt von
Interesse zurlckgewinnt und das ein Objekt
von Interesse basierend auf den Objektdaten
definiert, und

wobei das zweite Modul die Aufmerksamkeit
des Insassen basierend auf dem Objekt von
Interesse bestimmt.

[0071] Beispiel 20. Das System nach Beispiel 19,
weiterhin umfassend:

ein viertes Modul, das den Punkt von Interesse
mit einer Position von einem gewlnschten
Objekt vergleicht und das Mitteilungsdaten
erzeugt, um die Aufmerksamkeit des Insassen
auf das gewinschte Objekt zu richten, wenn
der Punkt von Interesse nicht der gleiche ist
wie die Position des gewiinschten Objekts.

[0072] Wahrend mindestens eine beispielhafte Aus-
fuhrungsform in der vorhergehenden detaillierten
Beschreibung dargestellt wurde, sollte anerkannt
werden, dass eine riesige Anzahl von Variationen
existiert. Es sollte auch anerkannt werden, dass die
beispielhafte Ausfiihrungsform oder die beispielhaf-
ten Ausfuhrungsformen nur Beispiele sind und es
nicht beabsichtigt ist, den Schutzumfang, die
Anwendbarkeit oder die Konfiguration der Offenba-
rung in irgendeiner Weise zu begrenzen. Vielmehr
wird die vorhergehende detaillierte Beschreibung
dem Fachmann der Technik einen bequemen Plan
zum Ausfiihren der beispielhaften Ausfiihrungsform
oder beispielhaften Ausfiuhrungsformen bereitstel-
len. Es sollte verstandlich sein, dass verschiedene
Anderungen in der Funktion und Anordnung der Ele-
mente durchgefiihrt werden kénnen, ohne von dem
Schutzumfang der Offenbarung, wie sie in den
anhangenden Anspriichen und den legalen Aquiva-
lenzen davon offenbart werden, abzuweichen.

Patentanspriiche

1. Verfahren zum Erfassen einer Aufmerksam-
keit eines Insassen eines Fahrzeugs, umfassend:

- Berechnen, durch einen Prozessor, einen ersten
Blickvektor (G4) in einem dreidimensionalen Raum,
basierend auf einer ersten Fahrzeugposition, einer
ersten Fahrzeugausrichtung und einer ersten Blick-
richtung;

- Berechnen, durch einen Prozessor, einen zweiten
Blickvektor (G;) in dem dreidimensionalen Raum,
basierend auf einer zweiten Fahrzeugposition,
einer zweiten Fahrzeugausrichtung und einer zwei-
ten Blickrichtung;

- Bestimmen der Aufmerksamkeit des Insassen
basierend auf dem ersten Blickvektor und dem zwei-
ten Blickvektor;

- Bestimmen eines Punktes von Interesse (47)
basierend auf dem ersten Blickvektor (G4) und
dem zweiten Blickvektor (G5) ;

- wobei das Bestimmen der Aufmerksamkeit des
Insassen auf dem Punkt von Interesse (47) basiert;
- Zurickgewinnen von Objektdaten (58) von einem
Datenspeicher basierend auf dem Punkt von Inte-
resse (47);

- Definieren eines Objekts von Interesse (47) basie-
rend auf den Objektdaten (48); und

- wobei das Bestimmen der Aufmerksamkeit des
Insassen auf dem Objekt des Interesses (47)
basiert.

2. Verfahren nach Anspruch 1, wobei der dreidi-
mensionale Raum auferhalb des Fahrzeugs (10)
ist.

3. Verfahren nach Anspruch 1, weiterhin umfas-
send:
- Bestimmen eines Schnittstellenpunktes des ersten
Blickvektors (G;) und des zweiten Blickvektors (Gy);
und
- wobei das Bestimmen des Punktes von Interesse
(47) auf dem Schnittstellenpunkt basiert.

4. \Verfahren nach Anspruch 2, weiterhin umfas-
send:
- Vergleichen des Punktes von Interesse (47) mit
einer Position eines gewlinschten Objekts; und
- Erzeugen von Benachrichtigungsdaten, um die
Aufmerksamkeit des Insassen auf das gewiinschte
Objekt zu richten, wenn der Punkt von Interesse
(48) nicht der gleiche ist wie die Position des
gewlinschten Objekts.

5. Verfahren nach Anspruch 4, wobei das
gewunschte Objekt von einem Fahrzeugsystem
empfangen wird und das Fahrzeugsystem ein Navi-
gationssystem ist.

6. Verfahren nach Anspruch 4, wobei das
gewulnschte Objekt auf einer Karte des gewunsch-
ten Objekts basiert, welche zu dem Fahrzeug (10)
kommuniziert wird.
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7. Verfahren nach Anspruch 4, wobei die
Benachrichtigungsdaten wenigstens ein Gerat von
einem Audiogerat, einem Anzeigebildschirm, einem
haptischen Gerat, einen Heads-up-Gerat, einem
Licht oder einem Telefon aktivieren.

8. \Verfahren nach einem der Anspriche 1-7,
weiterhin umfassend:
- Kommunizieren der Informationen (ber die Auf-
merksamkeit des Insassen zu einem globalen Auf-
merksamkeitsverarbeitungssystem (16).

Es folgen 6 Seiten Zeichnungen
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