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Beschreibung
TECHNISCHES GEBIET

[0001] Die vorliegende Erfindung bezieht sich auf ei-
ne Aufller-Fahrzeug-Kommunikationsvorrichtung, ei-
ne Fahrzeugvorrichtung, ein Fahrzeugkommunikati-
onssystem, ein Kommunikationssteuerverfahren und
ein Kommunikationssteuerprogramm.

[0002] Diese Anmeldung beansprucht die Prioritat
der japanischen Patentanmeldung Nr. 2017-26932,
eingereicht am 16. Februar 2017, deren gesamter In-
halt hierin unter Bezugnahme inkorporiert sei.

HINTERGRUND

[0003] Patentliteratur 1 (Japanische Patentoffenle-
gungsschrift Nr. 2013-168865) offenbart ein Fahr-
zeugnetzwerksystem wie folgt. Das heif3t, dass das
Fahrzeugnetzwerksystem beinhaltet: eine Fahrzeug-
steuereinheit mit einem Speicher, der darin Defini-
tionsdaten speichert, die einen Teil eines in einem
Fahrzeugnetzwerk verwendetem Protokolls definie-
ren, welches von der Implementierung im Fahrzeug-
netzwerk abhéngt; und eine Protokoll-Erteilungsvor-
richtung, welche die Definitionsdaten der Fahrzeug-
steuereinheit gibt. Wenn die Protokoll-Erteilungsvor-
richtung aus einer Registrierungsvorrichtung, die der
Fahrzeugsteuereinheit gestattet, im Fahrzeugnetz-
werk teilzuhaben, eine Registrierungsanfrage emp-
fangt, die Teilnahme der Fahrsteuereinrichtung im
Fahrzeugnetzwerk anfordert, fiihrt die Protokoll-Ertei-
lungsvorrichtung Authentifizierung fur die Registrie-
rungsvorrichtung durch, erzeugt die Definitionsdaten,
basierend auf der Implementierung des Fahrzeug-
netzwerks und gibt die Definitionsdaten an die Regis-
trierungsvorrichtung zurlck. Die Registrierungsvor-
richtung empfangt die Definitionsdaten, welche aus
der Protokoll-Erteilungsvorrichtung gesendet sind,
und fordert die Fahrzeugsteuereinheit auf, die emp-
fangenen Definitionsdaten im Speicher zu speichern.
Dann empfangt die Fahrzeugsteuereinheit die Defi-
nitionsdaten aus der Registrierungsvorrichtung, spei-
chert die Definitionsdaten im Speicher und fihrt Kom-
munikation unter Verwendung des Fahrzeugnetz-
werks durch, basierend auf dem Teil des Protokolls,
der durch die Definitionsdaten definiert ist.

ZITATELISTE
PATENTLITERATUR

[0004] Patentliteratur 1: Japanische Patentoffenle-
gungsschrift Nr. 2013-168865
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ZUSAMMENFASSUNG DER ERFINDUNG

(1) Eine AuBer-Fahrzeug-Kommunikationsvor-
richtung gemaf der vorliegenden Offenbarung
ist eine AuBer-Fahrzeug-Kommunikationsvor-
richtung, die in einem Fahrzeug installiert ist,
und beinhaltet: eine Empfangseinheit, die kon-
figuriert ist, Daten aus einer externen Vorrich-
tung, die auRerhalb des Fahrzeugs lokalisiert
ist, zu empfangen; eine Positionserfassungs-
einheit, die konfiguriert ist, basierend auf dem
durch die Empfangseinheit empfangenen Da-
ten Sendequellen-Positionsinformation zu er-
zeugen, die eine Position einer Sendequelle
der Daten angibt; eine Korrespondenzinformati-
ons-Erfassungseinheit, die konfiguriert ist, Kor-
respondenzinformation zu erfassen, welche ei-
ne Korrespondenzbeziehung zwischen Periphe-
rie-Positionsinformation, die eine Position ei-
ner Peripheriefliche um das Fahrzeug herum
angibt, und einem Prioritatsniveau angibt; ei-
ne Einstelleinheit, die konfiguriert ist, ein Prio-
ritdtsniveau fur die Daten einzustellen, auf Ba-
sis der Sendequellen-Positionsinformation, wel-
che durch die Positionserfassungseinheit er-
zeugt wird und der Korrespondenzinformation,
welche durch die Korrespondenzinformation-Er-
fassungseinheit erfasst wird; und eine Verarbei-
tungseinheit, die konfiguriert ist, die Daten an-
hand des durch die Einstelleinheit eingestellten
Prioritatsniveaus zu verarbeiten.

(4) Eine Fahrzeugvorrichtung gemaf der vorlie-
genden Offenbarung ist eine Fahrzeugvorrich-
tung, die in einem Fahrzeug installiert ist und be-
inhaltet: eine Verarbeitungseinheit, die konfigu-
riert ist, Korrespondenzinformation zu erzeugen,
die eine Korrespondenzbeziehung zwischen Pe-
ripherie-Positionsinformation, die eine Position
einer Peripheriefliche um das Fahrzeug herum
angibt, und einem Prioritatsniveau angibt, zum
Senden in einem Fahrzeugnetzwerk, der durch
eine in der Peripherieflache lokalisierten Vorrich-
tung gesendeten Daten; und eine Kommunikati-
onseinheit, die konfiguriert ist, die durch die Ver-
arbeitungseinheit erzeugten Korrespondenzda-
ten an eine AuRer-Fahrzeug-Kommunikations-
vorrichtung zu senden, die im Fahrzeug instal-
liert ist und mit der externen Vorrichtung, die au-
Rerhalb des Fahrzeugs lokalisiert ist, kommuni-
zieren kann.

(11) Ein Fahrzeugkommunikationssystem ge-
maR der vorliegenden Offenbarung beinhal-
tet: eine Auler-Fahrzeug-Kommunikationsvor-
richtung, die in einem Fahrzeug installiert ist;
und eine Fahrzeugvorrichtung, die konfiguriert
ist, Korrespondenzinformation zu erzeugen, die
eine Korrespondenzbeziehung zwischen Peri-
pherie-Positionsinformation, welche eine Posi-
tion einer Peripherieflache um das Fahrzeug
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herum angibt, und einem Prioritatsniveau an-
gibt, und die erzeugte Korrespondenzinformati-
on an die AulRer-Fahrzeug-Kommunikationsvor-
richtung sendet. Die AuRer-Fahrzeug-Kommu-
nikationsvorrichtung empféngt Daten aus einer
externen Vorrichtung, die aulerhalb des Fahr-
zeugs lokalisiert ist, und erzeugt, basierend auf
den empfangenen Daten, Sendequell-Positions-
information, die eine Position einer Sendequelle
der Daten angibt. Die AulRer-Fahrzeug-Kommu-
nikationsvorrichtung empfangt die Korrespon-
denzinformation aus der Fahrzeugvorrichtung,
stellt ein Prioritatsniveau fur die Daten auf Ba-
sis der empfangenen Korrespondenzinformati-
on und der erzeugten Sendequell-Positionsinfor-
mation ein und verarbeitet die Daten gemal dem
eingestellten Prioritatsniveau.

(12) Ein Kommunikationssteuerverfahren ge-
mal der vorliegenden Offenbarung ist ein Kom-
munikationssteuerverfahren, das in einer in ei-
nem Fahrzeug installierten Aufller-Fahrzeug-
Kommunikationsvorrichtung durchgefihrt wird,
und das Verfahren beinhaltet die Schritte: Emp-
fangen von Daten aus einer auf3erhalb des Fahr-
zeugs lokalisierten externen Vorrichtung; basie-
rend auf den empfangenen Daten, Erzeugen
von Sendequell-Positionsinformation, die eine
Position einer Sendequelle der Daten angibt; Er-
fassen von Korrespondenzinformation, die eine
Korrespondenzbeziehung zwischen Peripherie-
Positionsinformation, welche eine Position einer
Peripherieflache um ein Fahrzeug herum an-
gibt, und einem Prioritatsniveau angibt; Einstel-
len eines Prioritdtsniveaus flr die Daten auf Ba-
sis der erzeugten Sendequell-Positionsinforma-
tion und der erfassten Korrespondenzinformati-
on; und Verarbeiten der Daten gemaf dem ein-
gestellten Prioritatsniveau.

(13) Ein Kommunikationssteuerverfahren ge-
mal der vorliegenden Offenbarung ist ein Kom-
munikationssteuerverfahren, das in einer Fahr-
zeugvorrichtung, die in einem Fahrzeug instal-
liert ist, durchgeflihrt wird, und beinhaltet: Er-
zeugen von Korrespondenzinformation, die ei-
ne Korrespondenzbeziehung zwischen Periphe-
rie-Positionsinformation, die eine Position einer
Peripherieflache um ein Fahrzeug herum angibt,
und einem Prioritédtsniveau angibt, zum Sen-
den, in einem Fahrzeugnetzwerk, von durch eine
in der Peripherieflache lokalisierte Vorrichtung
gesendeten Daten; und Senden der erzeugten
Korrespondenzinformation an eine Auller-Fahr-
zeug-Kommunikationsvorrichtung, die im Fahr-
zeug installiert ist und mit einer aulRerhalb des
Fahrzeugs lokalisierten externen Vorrichtung
kommunizieren kann.

(14) Ein Kommunikationssteuerverfahren ge-
mal der vorliegenden Offenbarung ist ein Kom-
munikationssteuerverfahren, das in einem eine
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in einem Fahrzeug installierte AulRer-Fahrzeug-
Kommunikationsvorrichtung und eine Fahrzeug-
vorrichtung beinhaltendem Fahrzeugkommuni-
kationssystem durchgefuhrt wird. Das Verfah-
ren beinhaltet die Schritte: Erzeugen, durch
die Fahrzeugvorrichtung, von Korrespondenz-
information, die eine Korrespondenzbeziehung
zwischen Peripherie-Positionsinformation, die
eine Position einer Peripherieflache um ein
Fahrzeug herum angibt, und einem Prioritats-
niveau angibt; Senden, durch die Fahrzeug-
vorrichtung, der erzeugten Korrespondenzinfor-
mation an die AuBer-Fahrzeug-Kommunikati-
onsvorrichtung; Empfangen, durch die Aulder-
Fahrzeug-Kommunikationsvorrichtung, von Da-
ten aus einer externen Vorrichtung, die aulRer-
halb des Fahrzeugs lokalisiert ist; Erzeugen,
durch die AuRer-Fahrzeug-Kommunikationsvor-
richtung, von Sendequell-Positionsinformation,
die eine Position einer Sendequelle der empfan-
genen Daten auf Basis der Daten angibt; Emp-
fangen, durch die AuBer-Fahrzeug-Kommuni-
kationsvorrichtung, der Korrespondenzinforma-
tion aus der Fahrzeugvorrichtung; Einstellen,
durch die AuRer-Fahrzeug-Kommunikationsvor-
richtung, eines Prioritatsniveau fir die Daten auf
Basis der empfangenen Korrespondenzinforma-
tion und der erzeugten Sendequell-Positionsin-
formation; und Verarbeiten, durch die Auler-
Fahrzeug-Kommunikationsvorrichtung, der Da-
ten gemal dem eingestellten Prioritétsniveau.

(15) Ein Kommunikationssteuerprogramm ge-
mal der vorliegenden Offenbarung ist ein
Kommunikationssteuerprogramm, das in ei-
ner in einem Fahrzeug installierten Auller-
Fahrzeug-Kommunikationsvorrichtung verwen-
det wird, und das Programm veranlasst einen
Computer, zu fungieren als: eine Empfangsein-
heit, die konfiguriert ist, Daten aus einer au-
Rerhalb des Fahrzeugs lokalisierten externen
Vorrichtung zu empfangen; eine Positionser-
fassungseinheit, die konfiguriert ist, basierend
auf den durch die Empfangseinheit empfange-
nen Daten, Sendequell-Positionsinformation zu
erzeugen, die eine Position einer Sendequel-
le der Daten angibt; eine Korrespondenzinfor-
mations-Erfassungseinheit, die konfiguriert ist,
Korrespondenzinformation zu erfassen, die ei-
ne Korrespondenzbeziehung zwischen Periphe-
rie-Positionsinformation, die eine Position einer
Peripherieflache um das Fahrzeug herum an-
gibt, und einem Prioritatsniveau angibt; eine Ein-
stelleinheit, die konfiguriert ist, ein Prioritatsni-
veau fir die Daten einzustellen, auf Basis der
durch die Positionserfassungseinheit erzeugten
Sendequell-Positionsinformation und der durch
die Korrespondenzinformations-Erfassungsein-
heit erfassten Korrespondenzinformation; und
eine Verarbeitungseinheit, die konfiguriert ist,
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die Daten gemal den durch die Einstelleinheit
eingestellten Prioritatsniveau zu verarbeiten.

(16) Ein Kommunikationssteuerprogramm ge-
mal der vorliegenden Offenbarung ist ein Kom-
munikationssteuerprogramm, das in einer in ei-
nem Fahrzeug installierten Fahrzeugvorrichtung
verwendet wird, und das Programm veranlasst
einen Computer, zu fungieren als: eine Verar-
beitungseinheit, die konfiguriert ist, Korrespon-
denzinformation zu erzeugen, die eine Korre-
spondenzbeziehung zwischen Peripherie-Posi-
tionsinformation, die eine Position einer Periphe-
rieflaiche um das Fahrzeug herum angibt, und ei-
nem Prioritédtsniveau angibt, und eine Kommuni-
kationseinheit, die konfiguriert ist, die durch die
Verarbeitungseinheit erzeugte Korrespondenz-
information an eine AulRer-Fahrzeug-Kommuni-
kationsvorrichtung zu senden, die im Fahrzeug
installiert ist und mit einer auerhalb des Fahr-
zeugs lokalisierten externen Vorrichtung Kom-
munizieren kann.

[0005] Ein Modus der vorliegenden Offenbarung
kann nicht nur als eine Auer-Fahrzeug-Kommuni-
kationsvorrichtung realisiert werden, die eine sol-
che charakteristische Verarbeitungseinheit beinhal-
tet, sondern auch als eine integrierte Halbleiterschal-
tung, die einen Teil oder die Gesamtheit der Auler-
Fahrzeug-Kommunikationsvorrichtung realisiert.

[0006] Ein Modus der vorliegenden Offenbarung
kann nicht nur durch eine Fahrzeugvorrichtung rea-
lisiert werden, die eine solche charakteristische Ver-
arbeitungseinheit beinhaltet, sondern auch eine in-
tegrierte Halbleiterschaltung, die einen Teil oder die
Gesamtheit der Fahrzeugvorrichtung realisiert.

[0007] Ein Modus der vorliegenden Offenbarung
kann nicht nur durch ein Fahrzeugkommunikations-
system realisiert werden, das eine solche charak-
teristische Verarbeitungseinheit beinhaltet, sondern
auch als eine integrierte Halbleiterschaltung, die ei-
nen Teil oder die Gesamtheit des Fahrzeugkommu-
nikationssystems realisiert.

Figurenliste

Fig. 1 zeigt eine Konfiguration eines Kommu-
nikationssystems gemaf einer ersten Ausfih-
rungsform der vorliegenden Offenbarung.

Fig. 2 zeigt eine Konfiguration eines Fahrzeug-
kommunikationssystems gemaf der ersten Aus-
fuhrungsform der vorliegenden Offenbarung.

Fig. 3 zeigt ein Beispiel einer durch eine Prio-
ritdts-Bestimmungseinheit in einem Fahrzeug-
kommunikationssystem gemaf der ersten Aus-
fuhrungsform der vorliegenden Offenbarung er-
zeugten Peripherieflachentabelle.
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Fig. 4 zeigt ein Beispiel von Peripherieflachen,
welche durch eine Prioritats-Bestimmungsvor-
richtung in einem Fahrzeugkommunikationssys-
tem geman der ersten Ausflihrungsform der vor-
liegenden Offenbarung eingestellt sind.

Fig. 5 zeigt eine Konfiguration einer Auf3er-Fahr-
zeug-Kommunikationsvorrichtung im Fahrzeug-
kommunikationssystem gemaf der ersten Aus-
fuhrungsform der vorliegenden Offenbarung.

Fig. 6 zeigt ein Beispiel einer Peripheriefla-
chentabelle, welche durch die Prioritats-Be-
stimmungsvorrichtung im Fahrzeugkommunika-
tionssystem gemal der ersten Ausfiihrungsform
der vorliegenden Offenbarung erzeugt wird.

Fig. 7 zeigt ein Beispiel von Peripheriefla-
chen, welche durch die Prioritats-Bestimmungs-
vorrichtung im Fahrzeugkommunikationssystem
gemal der ersten Ausfiuhrungsform der vorlie-
genden Offenbarung eingestellt werden.

Fig. 8 zeigt ein Beispiel einer Peripheriefla-
chentabelle, welche durch die Prioritats-Be-
stimmungsvorrichtung im Fahrzeugkommunika-
tionssystem gemaR der ersten Ausfihrungsform
der vorliegenden Offenbarung erzeugt wird.

Fig. 9 zeigt ein Beispiel von Peripheriefla-
chen, welche durch die Prioritats-Bestimmungs-
vorrichtung im Fahrzeugkommunikationssystem
gemal der ersten Ausfihrungsform der vorlie-
genden Offenbarung eingestellt werden.

Fig. 10 zeigt ein Beispiel einer Sequenz,
wenn die Aulier-Fahrzeug-Kommunikationsvor-
richtung ein Prioritdtsniveau fiir Empfangsda-
ten einstellt, im Fahrzeugkommunikationssys-
tem gemaf der ersten Ausfihrungsform der vor-
liegenden Offenbarung.

Fig. 11 zeigt eine Konfiguration einer Prioritats-
Bestimmungsvorrichtung geman einer zweiten
Ausfuhrungsform der vorliegenden Offenba-
rung.

Fig. 12 zeigt ein Beispiel einer Peripheriefla-
chentabelle, welche durch die Prioritats-Bestim-
mungsvorrichtung in einem Fahrzeugkommuni-
kationssystem gemaR der zweiten Ausfiihrungs-
form der vorliegenden Offenbarung erzeugt wird.

Fig. 13 zeigt ein Beispiel einer Peripherie-
flachentabelle, welche durch die Prioritats-Be-
stimmungsvorrichtung im Fahrzeugkommunika-
tionssystem gemal der zweiten Ausfihrungs-
form der vorliegenden Offenbarung erzeugt wird.

Fig. 14 zeigt ein Beispiel einer Peripherie-
flachentabelle, welche durch die Prioritats-Be-
stimmungsvorrichtung im Fahrzeugkommunika-
tionssystem gemal der zweiten Ausfihrungs-
form der vorliegenden Offenbarung erzeugt wird.
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BESCHREIBUNG VON AUSFUHRUNGSFORMEN

[0008] Heutzutage ist ein Fahrzeugnetzwerksystem
zum Verbessern der Sicherheit in einem Fahrzeug-
netzwerk entwickelt worden.

[Durch die vorliegende
Offenbarung zu lI6sendes Problem]

[0009] Beispielsweise in einem Fall, bei dem das
in Patentliteratur 1 beschriebene Fahrzeugnetzwerk
mit einem externen Netzwerk auflerhalb eines Fahr-
zeugs verbunden wird, kann eine Auler-Fahrzeug-
Kommunikationsvorrichtung zur Kommunikation mit
dem externen Netzwerk im Fahrzeug vorgesehen
sein. Wenn die Auler-Fahrzeug-Kommunikations-
vorrichtung mit FunkendgeréatVorrichtungen auler-
halb des Fahrzeugs kommuniziert, falls die Draht-
los-Endgeréatvorrichtungen steigt oder die Menge
an Kommunikationsdaten zwischen der AuRer-Fahr-
zeug-Vorrichtung und den Drahtlos-Endgeréatvorrich-
tungen steigt, wachst die Datenmenge, die im Fahr-
zeugnetzwerk gesendet wird, signifikant. In diesem
Fall kann nutzliche Information nicht zufriedenstel-
lend im Fahrzeugnetzwerk gesendet werden.

[0010] Die vorliegende Offenbarung ist gemacht
worden, um das vorstehende Problem zu l6sen und
eine Aufgabe der vorliegenden Offenbarung ist es, ei-
ne Auler-Fahrzeug-Kommunikationsvorrichtung, ein
Fahrzeugkommunikationssystem, ein Kommunikati-
onssteuerverfahren und ein Kommunikationssteuer-
programm, die in der Lage sind, nltzliche Informatio-
nen in einem Fahrzeugnetzwerk zufriedenstellend zu
senden, bereitzustellen.

[Effekt der vorliegenden Offenbarung]

[0011] Gemal der vorliegenden Offenbarung kann
nitzliche Information zufriedenstellend in einem
Fahrzeugnetzwerk gesendet werden.

[Beschreibung von Ausfihrungsform
der vorliegenden Offenbarung]

[0012] Zuerst wird der Inhalt einer Ausfihrungsform
der vorliegenden Offenbarung aufgelistet und be-
schrieben.

[0013] (1) Eine AuRer-Fahrzeug-Kommunikations-
vorrichtung gemaf einer Ausflihrungsform der vorlie-
genden Offenbarung ist eine AulRer-Fahrzeug-Kom-
munikationsvorrichtung, die in einem Fahrzeug in-
stalliert ist, und beinhaltet: eine Empfangseinheit, die
konfiguriertist, Daten aus einer externen Vorrichtung,
die auerhalb des Fahrzeugs lokalisiert ist, zu emp-
fangen; eine Positionserfassungseinheit, die konfigu-
riert ist, basierend auf dem durch die Empfangsein-
heit empfangenen Daten Sendequellen-Positionsin-
formation zu erzeugen, die eine Position einer Sen-

dequelle der Daten angibt; eine Korrespondenzinfor-
mations-Erfassungseinheit, die konfiguriert ist, Korre-
spondenzinformation zu erfassen, welche eine Korre-
spondenzbeziehung zwischen Peripherie-Positions-
information, die eine Position einer Peripherieflache
um das Fahrzeug herum angibt, und einem Prioritats-
niveau angibt; eine Einstelleinheit, die konfiguriert ist,
ein Prioritatsniveau fir die Daten einzustellen, auf Ba-
sis der Sendequellen-Positionsinformation, welche
durch die Positionserfassungseinheit erzeugt wird
und der Korrespondenzinformation, welche durch die
Korrespondenzinformation-Erfassungseinheit erfasst
wird; und eine Verarbeitungseinheit, die konfiguriert
ist, die Daten anhand des durch die Einstelleinheit
eingestellten Prioritatsniveaus zu verarbeiten.

[0014] Wie oben beschrieben, wird ein Prioritatsni-
veau anhand einer Position einer externen Vorrich-
tung fur Daten aus der externen Vorrichtung einge-
stellt. Daher, wenn beispielsweise autonome Fahr-
steuerung durchgefiihrt wird, kann ein hohes Prio-
ritdtsniveau fir Daten aus einer externen Vorrich-
tung eingestellt werden, die in einer signifikanten Pe-
ripherieflache lokalisiert ist, wo Anwesenheit/Abwe-
senheit eines Objektes bestétigt werden sollte. Wei-
ter, da die Daten anhand des eingestellten Priori-
tatsniveaus verarbeitet werden, ist es moglich, ei-
nen Prozess des vorzugsweisen Sendens der Daten
mit einem hohen Prioritédtsniveau im Fahrzeugnetz-
werk durchzuflhren. Somit kénnen die Daten aus
der in der signifikanten Peripherieflache lokalisierten
externen Vorrichtung zuverlassiger an beispielswei-
se eine Fahrzeugvorrichtung gesendet werden, die
autonome Fahrsteuerung durchfiihrt. Daher kann in
dem Fahrzeugnetzwerk nitzliche Information zufrie-
denstellend gesendet werden.

[0015] (2) Vorzugsweise wird die Korrespondenz-
information aktualisiert und erfasst die Korrespon-
denzinformations-Erfassungseinheit als Nachaktua-
lisierungs-Korrespondenzinformation eine Kombina-
tion von Peripherie-Positionsinformation und einem
Prioritatsniveau, die sich von der zuvor erfassten Kor-
respondenzinformation unterscheidet.

[0016] Wie oben beschrieben, da eine Kombination
von Peripherie-Positionsinformation und eines Prio-
ritdtsniveaus, die sich von der zuvor erfassten Kor-
respondenzinformation unterscheidet, erfasst wird,
kann ein anderer Teil der Korrespondenzinformati-
on als der zuvor erfassten Korrespondenzinformation
neu geschrieben werden, wodurch der Prozess des
Aktualisierens der Korrespondenzinformation effizi-
ent durchgefihrt werden kann. Zusatzlich, da die Da-
tenmenge der Nachaktualisierungs-Korrespondenz-
information reduziert werden kann, kann beispiels-
weise die Kommunikationsbelastung im Fahrzeug-
netzwerk reduziert werden.
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[0017] (3) Vorzugsweise erfasst die Korrespondenz-
informations-Erfassungseinheit neue Korrespon-
denzinformation gemaly der Bewegung des Fahr-
zeugs.

[0018] Gemal der obigen Konfiguration, beispiels-
weise selbst wenn die signifikante Peripherieflache
sich verschiebt, weil der Verkehrsumgebung um das
Fahrzeug herum sich mit der Bewegung des Fahr-
zeugs andert, ist es moglich, ein angemessenes Prio-
ritdtsniveau anhand der Verkehrsumgebung fiir die
Daten aus der externen Vorrichtung einzustellen, auf
Basis der Korrespondenzinformation, in welcher die
aktuelle Verkehrsumgebung widergespiegelt ist.

[0019] (4) Eine Fahrzeugvorrichtung gemaR der
Ausfihrungsform der vorliegenden Offenbarung ist
eine Fahrzeugvorrichtung, die in einem Fahrzeug in-
stalliert ist und beinhaltet: eine Verarbeitungseinheit,
die konfiguriert ist, Korrespondenzinformation zu er-
zeugen, die eine Korrespondenzbeziehung zwischen
Peripherie-Positionsinformation, die eine Position ei-
ner Peripherieflache um das Fahrzeug herum angibt,
und einem Prioritatsniveau angibt, zum Senden in ei-
nem Fahrzeugnetzwerk, der durch eine in der Pe-
ripherieflache lokalisierten Vorrichtung gesendeten
Daten; und eine Kommunikationseinheit, die konfigu-
riert ist, die durch die Verarbeitungseinheit erzeugten
Korrespondenzdaten an eine AulRer-Fahrzeug-Kom-
munikationsvorrichtung zu senden, die im Fahrzeug
installiert ist und mit der externen Vorrichtung, die au-
Rerhalb des Fahrzeugs lokalisiert ist, kommunizieren
kann.

[0020] Gemaly der obigen Konfiguration kann in
der AuBer-Fahrzeug-Kommunikationsvorrichtung ein
Prioritdtsniveau anhand der Position einer externen
Vorrichtung fur Daten aus der externen Vorrichtung
eingestellt werden. Wenn beispielsweise eine auto-
nome Fahrsteuerung durchgefuhrt wird, kann ein ho-
hes Prioritdtsniveau fur Daten aus einer externen
Vorrichtung, die in einer signifikanten Peripheriefla-
che lokalisiert ist, wo Anwesenheit/Abwesenheit ei-
nes Objektes bestéatigt werden sollte, eingestellt wer-
den. Weiter kénnen in der Auler-Fahrzeug-Kom-
munikationsvorrichtung die Daten anhand des ein-
gestellten Prioritdtsniveaus verarbeitet werden. Bei-
spielsweise ist es mdglich, einen Prozess zum vor-
zugsweisen Senden der Daten mit dem hohen Priori-
tatsniveau im Fahrzeugnetzwerk durchzufiihren. So-
mit kdnnen die Daten aus der in der signifikanten Pe-
ripherieflache lokalisierten externen Vorrichtung zu-
verlassiger an beispielsweise eine Fahrzeugvorrich-
tung gesendet werden, die autonome Fahrsteuerung
durchflhrt. Folglich kann nitzliche Information zufrie-
denstellend im Fahrzeugnetzwerk gesendet werden.

[0021] (5) Vorzugsweise erzeugt die Verarbeitungs-
einheit Korrespondenzinformation, die eine Korre-
spondenzbeziehung zwischen Peripherie-Positions-

information, die eine Relativposition der Peripherie-
flache in Bezug auf das Fahrzeug angibt, und einem
Prioritatsniveau angibt.

[0022] Gemal dieser Konfiguration, wenn autono-
me Fahrsteuerung durchgefiihrt wird, kann ein hohes
Prioritadtsniveau fir Daten aus einer externen Vorrich-
tung eingestellt werden, die in einer Peripherieflache
lokalisiert ist, wo es flr einen Sensor oder derglei-
chen, der am Fahrzeug installiert ist, schwierig ist, ein
Objekt zu detektieren.

[0023] (6) Vorzugsweise erzeugt die Verarbeitungs-
einheit Korrespondenzinformation, die eine Korre-
spondenzbeziehung zwischen Peripherie-Positions-
information, die eine Absolutposition der Peripherie-
flache angibt, und einem Prioritatsniveau angibt.

[0024] Gemal der obigen Konfiguration, wenn bei-
spielsweise autonome Fahrzeugsteuerung oder der-
gleichen durchgeflhrt wird, kann die Verarbeitungs-
einheit das Fahrzeug auf einer Karte erfassen, wo-
durch es maoglich ist, ein hohes Prioritatsniveau fir
Daten aus einer externen Vorrichtung, die in einer
Peripherieflache lokalisiert ist, wie etwa einer Kreu-
zung ein paar hundert Meter voraus, was schwierig
durch den Sensor oder dergleichen, der am Fahrzeug
installiert ist, zu detektieren ist, einzustellen. Weiter
kann beispielsweise ein angemessenes Prioritatsni-
veau unter Verwendung von Information, die sich auf
ein Verkehrsereignis bezieht, eingestellt werden, wie
etwa Information Uber einen Punkt, an dem Verkehrs-
unfalle haufig aufgrund von Herausspringen auf die
StralRe auftreten, oder Information Uber eine durch-
zufuhrende Strallenbaumallnahme.

[0025] (7) Vorzugsweise halten die Verarbeitungs-
einheit und die AulBer-Fahrzeug-Kommunikations-
vorrichtung gemeinsame Flachenunterteilungs-Infor-
mation, die eine Peripherie des Fahrzeugs angibt,
das in eine Vielzahl von Peripherieflachen unterteilt
ist, und die Verarbeitungseinheit erzeugt Korrespon-
denzinformation, die eine Korrespondenzbeziehung
zwischen Identifikationsinformation jeder Peripherie-
flache in der Flachenunterteilungs-Information und
einem Prioritatsniveau angibt.

[0026] Gemal der obigen Konfiguration, da die aus
der Fahrzeugvorrichtung gesendete Menge redu-
ziert werden kann, kann beispielsweise die Korre-
spondenzbelastung des Fahrzeugnetzwerks redu-
ziert werden.

[0027] (8) Bevorzugter Weise halten die Verarbei-
tungseinheit und die Aufler-Fahrzeug-Kommunika-
tionsvorrichtung eine Vielzahl von Typen von Fla-
chenunterteilungs-Information und senden die Ver-
arbeitungseinheit die Identifikationsinformation in der
Flachenunterteilungs-Information an die Aufer-Fahr-
zeug-Kommunikationsvorrichtung tber die Kommu-
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nikationseinheit, wodurch die Flachenunterteilungs-
Information verandert wird.

[0028] GemaR der obigen Konfiguration ist es mog-
lich, angemessene Unterteilung von Peripheriefla-
chen und angemessene Einstellung von Prioritatsni-
veaus anhand der Umgebungsumwelt oder derglei-
chen eines Fahrzeugs zu verwenden.

[0029] (9) Vorzugsweise stellt die Verarbeitungsein-
heit das Prioritdtsniveau anhand zumindest eines von
einer Fahrtrichtung, einer Fahrgeschwindigkeit, ei-
ner Fahrstral’e, einer Fahrposition, einem Fahrmo-
dus und einer Planfahrroute des Fahrzeugs ein.

[0030] Gemal der obigen Konfiguration ist es mog-
lich, ein angemessenes Prioritédtsniveau gemaf dem
Fahrzustand oder dergleichen des Fahrzeugs einzu-
stellen.

[0031] (10) Vorzugsweise stellt die Verarbeitungs-
einheit das Prioritédtsniveau anhand zumindest einem
von ein: einem Detektionsergebnis eines Objekts um
das Fahrzeug herum; Ereignisinformation, die von
aullerhalb des Fahrzeugs erfasst wird, welche sich
auf ein Fahrereignis um das Fahrzeug herum bezieht
und die in der Verarbeitungseinheit gehaltene Ereig-
nisinformation.

[0032] Gemal der obigen Konfiguration ist es mog-
lich, ein angemessenes Prioritdtsniveau anhand der
Umgebungsumwelt oder dergleichen des Fahrzeugs
einzustellen.

[0033] (11) Ein Fahrzeugkommunikationssystem
gemal der Ausflihrungsform der vorliegenden Of-
fenbarung beinhaltet: eine Aufler-Fahrzeug-Kommu-
nikationsvorrichtung, die in einem Fahrzeug instal-
liert ist; und eine Fahrzeugvorrichtung, die konfi-
guriert ist, Korrespondenzinformation zu erzeugen,
die eine Korrespondenzbeziehung zwischen Peri-
pherie-Positionsinformation, welche eine Position ei-
ner Peripherieflache um das Fahrzeug herum angibt,
und einem Prioritdtsniveau angibt, und die erzeug-
te Korrespondenzinformation an die Auler-Fahr-
zeug-Kommunikationsvorrichtung sendet. Die Au-
Rer-Fahrzeug-Kommunikationsvorrichtung empfangt
Daten aus einer externen Vorrichtung, die auferhalb
des Fahrzeugs lokalisiert ist, und erzeugt, basierend
auf den empfangenen Daten, Sendequell-Positions-
information, die eine Position einer Sendequelle der
Daten angibt. Die Auer-Fahrzeug-Kommunikations-
vorrichtung empfangt die Korrespondenzinformation
aus der Fahrzeugvorrichtung, stellt ein Prioritatsni-
veau flr die Daten auf Basis der empfangenen Korre-
spondenzinformation und der erzeugten Sendequell-
Positionsinformation ein und verarbeitet die Daten
gemal dem eingestellten Prioritatsniveau.

[0034] Wie oben beschrieben, wird ein Prioritatsni-
veau gemal der Position der externen Vorrichtung fir
Daten aus der externen Vorrichtung eingestellt. Da-
her, wenn beispielsweise autonome Fahrzeugsteue-
rung durchgefiihrt wird, kann ein hohes Prioritatsni-
veau fur Daten aus einer externen Vorrichtung ein-
gestellt werden, die in einer signifikanten Periphe-
rieflache lokalisiert ist, wo Anwesenheit/Abwesen-
heit eines Objekts bestatigt werden sollte. Weiter, da
die Daten anhand des eingestellten Prioritatsniveaus
prozessiert werden, ist es moéglich, einen Prozess des
vorzugsweisen Sendens der Daten mit hohem Priori-
tatsniveau im Fahrzeugnetzwerk durchzufuhren. So-
mit kdnnen beispielsweise die Daten aus der in der
signifikanten Peripherie-Information lokalisierten ex-
ternen Vorrichtung zuverlassiger an die Fahrzeugvor-
richtung gesendet werden, die autonome Fahrzeug-
steuerung durchfiihrt. Daher kann in dem Fahrzeug-
netzwerk nutzliche Information zufriedenstellend ge-
sendet werden.

[0035] (12) Ein Kommunikationssteuerverfahren ge-
mal der Ausfihrungsform der vorliegenden Offen-
barung ist ein Kommunikationssteuerverfahren, das
in einer in einem Fahrzeug installierten Auf3er-Fahr-
zeug-Kommunikationsvorrichtung durchgeflhrt wird,
und das Verfahren beinhaltet die Schritte: Empfan-
gen von Daten aus einer aulerhalb des Fahrzeugs
lokalisierten externen Vorrichtung; basierend auf den
empfangenen Daten, Erzeugen von Sendequell-Po-
sitionsinformation, die eine Position einer Sendequel-
le der Daten angibt; Erfassen von Korrespondenz-
information, die eine Korrespondenzbeziehung zwi-
schen Peripherie-Positionsinformation, welche eine
Position einer Peripherieflache um ein Fahrzeug her-
um angibt, und einem Prioritatsniveau angibt; Einstel-
len eines Prioritdtsniveaus fur die Daten auf Basis
der erzeugten Sendequell-Positionsinformation und
der erfassten Korrespondenzinformation; und Verar-
beiten der Daten gemaf dem eingestellten Prioritats-
niveau.

[0036] Wie oben beschrieben, wird ein Prioritats-
niveau anhand der Position der externen Vorrich-
tung fur Daten aus der externen Vorrichtung ein-
gestellt. Daher, wenn beispielsweise eine autono-
me Fahrsteuerung durchgefiihrt wird, kann ein ho-
hes Prioritatsniveau fur Daten aus einer in einer si-
gnifikanten Peripherieflache, wo Anwesenheit/Abwe-
senheit eines Objekts bestéatigt werden sollte, lokali-
sierten externen Vorrichtung eingestellt werden. Wei-
ter, da die Daten anhand des eingestellten Priori-
tatsniveaus verarbeitet werden, ist es moglich, ei-
nen Prozess des vorzugsweisen Sendens der Daten
mit dem hohen Prioritdtsniveau im Fahrzeugnetzwerk
durchzufihren. Somit kénnen die Daten aus der in
der signifikanten Peripherieflache lokalisierten exter-
nen Vorrichtung zuverlassiger an beispielsweise ei-
ne Fahrzeugvorrichtung gesendet werden, die auto-
nome Fahrzeugsteuerung durchfihrt. Daher kann in
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dem Fahrzeugnetzwerk nutzliche Information zufrie-
denstellend gesendet werden.

[0037] (13) Ein Kommunikationssteuerverfahren ge-
mal der Ausfiihrungsform der vorliegenden Offenba-
rung ist ein Kommunikationssteuerverfahren, das in
einer Fahrzeugvorrichtung, die in einem Fahrzeug in-
stalliert ist, durchgefihrt wird, und beinhaltet: Erzeu-
gen von Korrespondenzinformation, die eine Korre-
spondenzbeziehung zwischen Peripherie-Positions-
information, die eine Position einer Peripherieflache
um ein Fahrzeug herum angibt, und einem Priori-
tatsniveau angibt, zum Senden, in einem Fahrzeug-
netzwerk, von durch eine in der Peripherieflache lo-
kalisierte Vorrichtung gesendeten Daten; und Sen-
den der erzeugten Korrespondenzinformation an ei-
ne AulRer-Fahrzeug-Kommunikationsvorrichtung, die
im Fahrzeug installiert ist und mit einer au3erhalb des
Fahrzeugs lokalisierten externen Vorrichtung kom-
munizieren kann.

[0038] Gemall dem obigen Verfahren kann in
der AuBer-Fahrzeug-Kommunikationsvorrichtung ein
Prioritatsniveau anhand der Position der externen
Vorrichtung fur Daten aus der externen Vorrichtung
eingestellt werden. Daher, wenn beispielsweise die
autonome Fahrsteuerung durchgefihrt wird, kann ein
hohes Prioritdtsniveau fir Daten aus einer externen
Vorrichtung, die in einer signifikanten Peripheriefla-
che lokalisiert ist, wo Anwesenheit/Abwesenheit ei-
nes Objekts bestétigt werden sollte, eingestellt wer-
den. Weiter kénnen in der Auller-Fahrzeug-Kom-
munikationsvorrichtung die Daten anhand des ein-
gestellten Prioritdtsniveaus verarbeitet werden. Bei-
spielsweise ist es moglich, einen Prozess des vor-
zugsweisen Sendens der Daten mit dem hohen
Prioritdtsniveau im Fahrzeugnetzwerk durchzufiih-
ren. Somit kdnnen die Daten aus der in der signifikan-
ten Peripherieflache lokalisierten externen Vorrich-
tung zuverlassig an beispielsweise eine Fahrzeug-
vorrichtung gesendet werden, die autonome Fahr-
steuerung durchfuhrt. Daher kann in dem Fahrzeug-
netzwerk nitzliche Information zufriedenstellend ge-
sendet werden.

[0039] (14) Ein Kommunikationssteuerverfahren ge-
mal der Ausfiihrungsform der vorliegenden Offen-
barung ist ein Kommunikationssteuerverfahren, das
in einem eine in einem Fahrzeug installierte Au-
Rer-Fahrzeug-Kommunikationsvorrichtung und eine
Fahrzeugvorrichtung beinhaltendem Fahrzeugkom-
munikationssystem durchgefihrt wird.

[0040] Das Verfahren beinhaltet die Schritte: Er-
zeugen, durch die Fahrzeugvorrichtung, von Korre-
spondenzinformation, die eine Korrespondenzbezie-
hung zwischen Peripherie-Positionsinformation, die
eine Position einer Peripherieflache um ein Fahr-
zeug herum angibt, und einem Prioritatsniveau an-
gibt; Senden, durch die Fahrzeugvorrichtung, der

erzeugten Korrespondenzinformation an die Auler-
Fahrzeug-Kommunikationsvorrichtung; Empfangen,
durch die AuRer-Fahrzeug-Kommunikationsvorrich-
tung, von Daten aus einer externen Vorrichtung,
die aulRerhalb des Fahrzeugs lokalisiert ist; Erzeu-
gen, durch die AuRer-Fahrzeug-Kommunikationsvor-
richtung, von Sendequell-Positionsinformation, die
eine Position einer Sendequelle der empfangenen
Daten auf Basis der Daten angibt; Empfangen,
durch die AuRer-Fahrzeug-Kommunikationsvorrich-
tung, der Korrespondenzinformation aus der Fahr-
zeugvorrichtung; Einstellen, durch die Aufer-Fahr-
zeug-Kommunikationsvorrichtung, eines Prioritatsni-
veau fur die Daten auf Basis der empfangenen Korre-
spondenzinformation und der erzeugten Sendequell-
Positionsinformation; und Verarbeiten, durch die Au-
Rer-Fahrzeug-Kommunikationsvorrichtung, der Da-
ten gemafl dem eingestellten Prioritatsniveau.

[0041] Wie oben beschrieben, wird ein Prioritatsni-
veau anhand der Position einer externen Vorrichtung
fur Daten aus der externen Vorrichtung eingestellt.
Daher, wenn beispielsweise eine autonome Fahr-
steuerung durchgefiihrt wird, kann ein hohes Prio-
ritdtsniveau fir Daten aus einer externen Vorrich-
tung, die in einer signifikanten Peripherieflache loka-
lisiert ist, wo Anwesenheit/Abwesenheit eines Objek-
tes bestéatigt werden sollte, eingestellt werden. Wei-
ter, wenn die Daten anhand des eingestellten Prio-
ritdtsniveaus verarbeitet werden, ist es mdglich, ei-
nen Prozess des vorzugsweisen Sendens der Da-
ten mit dem hohen Prioritdtsniveau im Fahrzeug-
netzwerk durchzufihren. Somit kénnen die Daten
aus der signifikanten Peripherieflache lokalisierten
externen Vorrichtung zuverlassiger an beispielswei-
se eine Fahrzeugvorrichtung gesendet werden, die
autonome Fahrsteuerung durchfiihrt. Daher kénnen
im Fahrzeugnetzwerk nitzliche Informationen zufrie-
denstellend gesendet werden.

[0042] (15) Ein Kommunikationssteuerprogramm
gemal der Ausfiihrungsform der vorliegenden Offen-
barung ist ein Kommunikationssteuerprogramm, das
in einer in einem Fahrzeug installierten Auf3er-Fahr-
zeug-Kommunikationsvorrichtung verwendet wird,
und das Programm veranlasst einen Computer,
zu fungieren als: eine Empfangseinheit, die konfi-
guriert ist, Daten aus einer auflerhalb des Fahr-
zeugs lokalisierten externen Vorrichtung zu empfan-
gen; eine Positionserfassungseinheit, die konfigu-
riert ist, basierend auf den durch die Empfangsein-
heit empfangenen Daten, Sendequell-Positionsinfor-
mation zu erzeugen, die eine Position einer Sende-
quelle der Daten angibt; eine Korrespondenzinfor-
mations-Erfassungseinheit, die konfiguriert ist, Kor-
respondenzinformation zu erfassen, die eine Korre-
spondenzbeziehung zwischen Peripherie-Positions-
information, die eine Position einer Peripherieflache
um das Fahrzeug herum angibt, und einem Priori-
tatsniveau angibt; eine Einstelleinheit, die konfiguriert
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ist, ein Prioritatsniveau fir die Daten einzustellen,
auf Basis der durch die Positionserfassungseinheit
erzeugten Sendequell-Positionsinformation und der
durch die Korrespondenzinformations-Erfassungs-
einheit erfassten Korrespondenzinformation; und ei-
ne Verarbeitungseinheit, die konfiguriert ist, die Da-
ten geman den durch die Einstelleinheit eingestellten
Prioritatsniveau zu verarbeiten.

[0043] Wie oben beschrieben, wird ein Prioritatsni-
veau anhand der Position einer externen Vorrichtung
fur Daten aus der externen Vorrichtung eingestellt.
Daher, wenn beispielsweise eine autonome Fahr-
steuerung durchgefiihrt wird, kann ein hohes Prio-
ritdtsniveau fir Daten aus einer externen Vorrich-
tung, die in einer signifikanten Peripherieflache lo-
kalisiert ist, wo Anwesenheit/Abwesenheit eines Ob-
jekts bestatigt werden sollte, eingestellt werden. Wei-
ter, da die Daten anhand des eingestellten Priori-
tatsniveaus verarbeitet werden, ist es mdglich, ei-
nen Prozess des vorzugsweisen Sendens der Da-
ten mit dem hohen Prioritédtsniveau im Fahrzeugnetz-
werk durchzufiihren. Somit kénnen die Daten aus der
in der signifikanten Peripherieflache lokalisierten ex-
ternen Vorrichtung zuverldssiger an beispielsweise
die Fahrzeugvorrichtung gesendet werden, die auto-
nome Fahrzeugsteuerung durchfihrt. Daher kann in
dem Fahrzeugnetzwerk nitzliche Information zufrie-
denstellend gesendet werden.

[0044] (16) Ein Kommunikationssteuerprogramm
gemald der vorliegenden Offenbarung ist ein Kom-
munikationssteuerprogramm, das in einer in einem
Fahrzeug installierten Fahrzeugvorrichtung verwen-
det wird, und das Programm veranlasst einen Com-
puter, zu fungieren als: eine Verarbeitungseinheit, die
konfiguriert ist, Korrespondenzinformation zu erzeu-
gen, die eine Korrespondenzbeziehung zwischen Pe-
ripherie-Positionsinformation, die eine Position einer
Peripherieflache um das Fahrzeug herum angibt, und
einem Prioritédtsniveau angibt, und eine Kommunika-
tionseinheit, die konfiguriert ist, die durch die Ver-
arbeitungseinheit erzeugte Korrespondenzinformati-
on an eine AuBer-Fahrzeug-Kommunikationsvorrich-
tung zu senden, die im Fahrzeug installiert ist und mit
einer aulRerhalb des Fahrzeugs lokalisierten externen
Vorrichtung Kommunizieren kann.

[0045] Gemaly der obigen Konfiguration kann in
der AuBBer-Fahrzeug-Kommunikationsvorrichtung ein
Prioritdtsniveau anhand der Position einer externen
Vorrichtung fur Daten aus der externen Vorrichtung
eingestellt werden. Daher, wenn beispielsweise eine
autonome Fahrsteuerung durchgeflhrt wird, kann ein
hohes Prioritatsniveau fur Daten aus einer externen
Vorrichtung eingestellt werden, die in einer signifikan-
ten Peripherieflache lokalisiert ist, wo Anwesenheit/
Abwesenheit eines Objektes bestatigt werden soll-
te. Weiter kdnnen in der AuRer-Fahrzeug-Kommuni-
kationsvorrichtung die Daten anhand des eingestell-

ten Prioritatsniveaus verarbeitet werden. Beispiels-
weise ist es moglich, einen Prozess des vorzugswei-
sen Sendens der Daten mit dem hohen Prioritats-
niveau im Fahrzeugnetzwerk durchzufihren. Somit
kénnen die Daten aus der in der signifikanten Pe-
ripherieflache lokalisierten externen Vorrichtung zu-
verlassiger an beispielsweise eine Fahrzeugvorrich-
tung gesendet werden, die autonome Fahrsteuerung
durchfihrt. Daher kann im Fahrzeugnetzwerk natzli-
che Information zufriedenstellend gesendet werden.

[0046] Nachfolgend werden Ausfihrungsformen der
vorliegenden Offenbarung mit Bezugnahme auf die
Zeichnungen beschrieben. In den Zeichnungen wer-
den dieselben oder entsprechenden Teile durch die-
selben Bezugszeichen bezeichnet und deren Be-
schreibung wird nicht wiederholt. Zumindest einige
Teile der Ausfuhrungsformen, die hierin beschrieben
sind, kdnnen nach Wunsch miteinander kombiniert
werden.

<Erste Ausflihrungsform>
[Konfiguration und Basisoperation]

[0047] Fig. 1 zeigt eine Konfiguration eines Kommu-
nikationssystems geman einer ersten Ausfuhrungs-
form der vorliegenden Offenbarung.

[0048] Unter Bezugnahme auf Fig. 1 beinhaltet das
Kommunikationssystem 300 eine Auler-Fahrzeug-
Kommunikationsvorrichtung 101 und externe Vor-
richtungen 181A, 181B und 181C. Nachfolgend wird
jede der externen Vorrichtungen 181A, 181B und
181C auch als eine externe Vorrichtung 181 bezeich-
net.

[0049] Im Kommunikationssystem 300 kénnen zwei
oder vier oder mehr externe Vorrichtungen 181 vor-
gesehen sein.

[0050] Die AuRer-Fahrzeug-Kommunikationsvor-
richtung 101 ist in einem Zielfahrzeug 1 installiert
und kann mit den externen Vorrichtungen Unterstut-
zungswellenabschnitt 181, die aulerhalb des Ziel-
fahrzeugs 1 lokalisiert sind, kommunizieren.

[0051] Die  AuRer-Fahrzeug-Kommunikationsvor-
richtung 101 ist in der Lage, Drahtloskommunika-
tion mit einer (nicht gezeigten) Drahtlos-Basisstati-
onsvorrichtung durchzufiihren, gemaf einem Kom-
munikationsstandard wie beispielsweise LTE (Long
Term Evolution) oder 3G. Uber die Drahtlos-Basissta-
tionsvorrichtung kommuniziert die AuRer-Fahrzeug-
Kommunikationsvorrichtung 101 mit beispielsweise
einem Kartenserver oder dergleichen, der Kartenin-
formation bereitstellt, die eine Karte angibt, basierend
auf Absolutkoordinaten. Die Absolutkoordinaten sind
Koordinaten, die beispielsweise auf Breitengrad und
Langengrad basieren.
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[0052] Die externe Vorrichtung 181A ist eine Draht-
los-Endgeratvorrichtung, wie etwa ein Smartphone,
das durch einen FuRganger gehalten wird, und be-
wegt sich, wenn sich der FuRganger bewegt. Die ex-
terne Vorrichtung 181A ist in der Lage, Fullgénger
zu Fahrzeugkommunikation mit der AuBer-Fahrzeug-
Kommunikationsvorrichtung 101 durchzufiihren.

[0053] Die externe Vorrichtung 181B ist beispiels-
weise eine in einem anderen Fahrzeug 2 installierte
Drahtlos-Endgeratvorrichtung und bewegt sich, wenn
sich das andere Fahrzeug 2 bewegt. Die externe
Vorrichtung 181B ist in der Lage, Fahrzeug-zu-Fahr-
zeug-Kommunikation mit der AuRer-Fahrzeug-Kom-
munikationsvorrichtung 101 durchzufihren.

[0054] Die externe Vorrichtung 181C ist beispiels-
weise eine Strallenrandeinheit, wie etwa eine op-
tische Barke, eine Funkbarke oder ein ITS-(Intelli-
gentes Transportsystem)-Punkt, welcher nahe einer
Strale installiert ist. Die externe Vorrichtung 181C ist
in der Lage, StralRenrand zu Fahrzeugkommunikati-
on mit der Aulier-Fahrzeug-Kommunikationsvorrich-
tung 101 durchzufiihren.

[0055] Jede externe Vorrichtung 181 halt Endgerat-
Positionsinformation, welche dessen Position angibt.
Die Endgerat-Positionsinformation gibt beispielswei-
se Absolutkoordinaten der externen Vorrichtung 181
an.

[0056] Spezifischer erfasst jede der externen Vor-
richtungen 181A und 181B deren Position auf
Basis beispielsweise von Funkwellen aus einem
GPS-(Global-Positionierungssystem)-Satelliten und
erzeugt Endgerat-Positionsinformation, welche die
erfasste Position angibt. Hinsichtlich der externen
Vorrichtung 181C wird Endgerat-Positionsinformati-
on durch einen Installer registriert, wenn die externe
Vorrichtung 181C installiert wird.

[Fahrzeugnetzwerk 10]

[0057] Fig. 2 zeigt eine Konfiguration eines Fahr-
zeugkommunikationssystems gemaR der ersten Aus-
fihrungsform der vorliegenden Offenbarung.

[0058] Unter Bezugnahme auf Fig. 2 ist das Zielfahr-
zeug 1 mit einem Fahrzeugkommunikationssystem
301 ausgestattet. Das Fahrzeugkommunikationssys-
tem 301 beinhaltet eine Aul3er-Fahrzeug-Kommuni-
kationsvorrichtung 101, eine Prioritats-Bestimmungs-
vorrichtung (Fahrzeugvorrichtung) 111, eine autono-
me Fahr-ECU (Elektroniksteuereinheit) 112, einen
Sensor 113, eine Kamera 114 und eine Schaltvorrich-
tung 151.

[0059] Ein Fahrzeugnetzwerk 10 wird etabliert, wenn
die Schaltvorrichtung 151 mit jeder der AuRer-Fahr-
zeug-Kommunikationsvorrichtung 101, der Prioritats-

Bestimmungsvorrichtung 111, der autonomen Fahr-
ECU 112, dem Sensor 113 und der Kamera 114 ver-
bunden ist.

[0060] Im Fahrzeugnetzwerk 10 wird beispielsweise
Senden/Empfangen von Ethernet (registrierte Marke)
-Rahmen gemal einem Ethernet-Kommunikations-
standard durchgefihrt. In einem Teil oder der Ge-
samtheit des Fahrzeugnetzwerks 10 kann das Sen-
den/Empfangen von Rahmen gemaf einem Kommu-
nikationsstandard wie etwa CAN (Controller Area Ne-
work) (registrierte Marke), Flex Ray (registrierte Mar-
ke), MOST (Media Oriented Systems Transport) (re-
gistrierte Marke) oder LIN (Local Interconnect Net-
work) durchgefiihrt werden.

[0061] Der Sensor 113 ist beispielsweise ein Laser-
radar. Der Sensor 113 detektiert periodisch ein Ob-
jekt um das Zielfahrzeug 1 herum, und erzeugt einen
Ethernet-Rahmen, der Sensorinformation beinhaltet,
die das Detektionsergebnis angibt. Der Sensor 113
stellt die autonome Fahr-ECU 112 als das Ziel des
erzeugten Ethernet-Rahmens ein und sendet den
Ethernet-Rahmen an die Schaltvorrichtung 151.

[0062] Die Schaltvorrichtung 151 ist beispielsweise
ein Schicht 2 (L2)-Schalter und gibt den Ethernet-
Rahmen weiter.

[0063] Beim Empfangen des an die autonome Fahr-
ECU 112 gerichteten Ethernet-Rahmens aus dem
Sensor 113 sendet die Schaltvorrichtung 151 den
empfangenen Ethernet-Rahmen an die autonome
Fahr-ECU 112.

[0064] Die Kamera 114 fotografiert beispielsweise
periodisch Umgebungen des Zielfahrzeugs 1 und er-
zeugt einen Ethernet-Rahmen, der Kamera-Informa-
tion enthalt, welche das Fotografierergebnis angibt.
Die Kamera 114 stellt die autonome Fahr-ECU 112
als das Ziel des erzeugten Ethernet-Rahmens ein
und sendet den Ethernet-Rahmen Gber die Schaltvor-
richtung 151 an die autonome Fahr-ECU 112.

[0065] Die autonome Fahr-ECU 112 steuert das
Fahren des Zielfahrzeugs 1. Die autonome Fahr-ECU
112 kann beispielsweise das Fahren des Zielfahr-
zeugs 1 vollstdndig steuern oder Fahrunterstiitzung
wie etwa Bremsunterstitzung und Spurhalte-Unter-
stutzung, fur das Zielfahrzeug 1 durchfiihren .

[0066] Spezifischer erfasst die autonome Fahr-ECU
112 beispielsweise Karteninformation aus dem Kar-
tenserver Uber eine Drahtlos-Basisstationsvorrich-
tung, die AulRer-Fahrzeug-Kommunikationsvorrich-
tung 101 und die Schaltvorrichtung 151.

[0067] Weiter erfasst die autonome Fahr-ECU 112
beispielsweise die Position des Zielfahrzeugs 1 auf
Basis von Funkwellen aus einem GPS-Satelliten zu
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jeder vorbestimmten Periode und erzeugt Fahrzeug-
Positionsinformation, welche die erfasste Position
angibt. Diese Fahrzeug-Positionsinformation gibt bei-
spielsweise Absolutkoordinaten des Zielfahrzeugs 1
an.

[0068] Basierend auf der Sensorinformation und der
Kamera-Information, die aus dem Sensor 113 bzw.
der Kamera 114 empfangen werden, detektiert die
autonome Fahr-ECU 112 ein Objekt um das Zielfahr-
zeug 1 herum, wie etwa ein anderes Fahrzeug 2, ei-
nen Fuldgénger oder eine Struktur.

[0069] Basierend auf der aus dem Kartenserver er-
fassten Kontaktinformation, der erzeugten Fahrzeug-
Positionsinformation und dem Objekt-Detektionser-
gebnis steuert die autonome Fahr-ECU 112 das Fah-
ren des Zielfahrzeugs 1.

[0070] Weiter erzeugt beispielsweise die autonom
Fahr-ECU 112 Zustandsinformation, welche den au-
tonomen Fahrzustand des Zielfahrzeugs 1 angibt,
und sendet die erzeugte Zustandsinformation an ein
Registrierungsziel (in diesem Beispiel die Prioritats-
Bestimmungsvorrichtung 111).

[0071] Die Zustandsinformation beinhaltet beispiels-
weise Fahrinformation, welche die Richtung, Ge-
schwindigkeit und dergleichen des Fahrens des Ziel-
fahrzeugs 1 angibt, Detektionsinformation, die das
Detektionsergebnis, die Fahrzeug-Positionsinforma-
tion und die Karteninformation angibt. Die Richtung,
in welcher das Zielfahrzeug 1 fahrt, wird beispielswei-
se basierend auf einem magnetischen Azimuth ange-
geben.

[0072] Die autonome Fahr-ECU 112 erzeugt bei-
spielsweise Zustandsinformation bei einer vorbe-
stimmten Frequenz und sendet die erzeugte Zu-
standsinformation an das Registrierungsziel (das
heillt die Prioritats-Bestimmungsvorrichtung 111)
Uber die Schaltvorrichtung 151.

[0073] Die autonome Fahr-ECU 112 kann die
Zustandsinformations-Erzeugungsfrequenz gemaf
dem Fahrzustand des Zielfahrzeugs 1 andern.

[0074] Weiter sendet beispielsweise die autonome
Fahr-ECU 112 einen Ethernet-Rahmen, der eine Ant-
wortanfrage zum Bestéatigen, ob eine externe Vor-
richtung 181 um das Zielfahrzeug 1 herum existiert
oder nicht, beinhaltet, an die Auer-Fahrzeug-Kom-
munikationsvorrichtung 101 Uber die Schaltvorrich-
tung 151 zu jeder vorbestimmten Zeit. Eine Ziel-
Adresse dieser Antwortanfrage ist beispielsweise ei-
ne Rundfunkadresse.

[0075] Die Prioritdts-Bestimmungsvorrichtung 111
erfasst beispielsweise den Zustand des autonomen
Fahrens des Zielfahrzeugs 1 auf Basis der aus der

autonomen Fahr-ECU 112 empfangenen Zustandsin-
formation und erzeugt auf Basis des erfassten Zu-
stands Korrespondenzinformation, die eine Korre-
spondenzbeziehung zwischen Peripherie-Positions-
information, welches die Position einer Peripheriefla-
che um das Zielfahrzeug 1 herum angibt, und einem
Prioritatsniveau angibt.

[0076] Spezifisch erzeugt beispielsweise die Prio-
ritdts-Bestimmungsvorrichtung 111 neue Korrespon-
denzinformation gemafR der Bewegung des Zielfahr-
zeugs 1.

[0077] Weiter aktualisiert beispielsweise die Prio-
ritats-Bestimmungsvorrichtung 111 die Korrespon-
denzinformation und erzeugt als Nach-Aktualisie-
rungs-Korrespondenzinformation eine Korrespon-
denzinformation, die eine Kombination von Periphe-
rie-Positionsinformation und eines Prioritatsniveaus
beinhaltet, welches sich von der Vor-Aktualisierungs-
Korrespondenzinformation unterscheidet.

[0078] In diesem Beispiel gibt es beispielsweise acht
Prioritatsniveaus. Spezifisch sind beispielsweise die
Werte der Prioritatsniveaus 0 bis 7. Je gréRer der
Wert des Prioritatsniveaus ist, desto hoher ist das
Prioritatsniveau. Die Anzahl von Prioritatsniveaus ist
nicht auf 8 beschrankt und kann 2 bis 7 oder mehr
sein.

[0079] Die Prioritéats-Bestimmungsvorrichtung 111
aktualisiert beispielsweise eine Peripherieflachenta-
belle Tab1 jedes Mal, wenn die Prioritats-Bestim-
mungsvorrichtung 111 Zustandsinformation aus der
autonomen Fahr-ECU 112 empfangt.

[0080] Fig. 3 zeigt ein Beispiel einer Peripherie-
flachentabelle, welche durch die Prioritats-Bestim-
mungsvorrichtung im Fahrzeugkommunikationssys-
tem gemal der ersten Ausfiihrungsform der vor-
liegenden Offenbarung erzeugt wird. Fig. 4 zeigt
ein Beispiel von Peripherieflachen, welche durch die
Prioritats-Bestimmungsvorrichtung im Fahrzeugkom-
munikationssystem gemal der ersten Ausfihrungs-
form gemal der vorliegenden Offenbarung einge-
stellt werden.

[0081] Unter Bezugnahme auf Fig. 3 und Fig. 4 er-
zeugt beispielsweise die Prioritats-Bestimmungsvor-
richtung 111 eine Peripherieflachentabelle Tab1, die
eine Korrespondenzbeziehung zwischen den Positio-
nen der Peripherieflachen und Prioritatsniveaus re-
prasentieren. Die Peripherieflachentabelle Tab1 ist
ein Beispiel von Korrespondenzinformation.

[0082] Spezifischer stellt beispielsweise die Priori-
tats-Bestimmungsvorrichtung 111 eine Vielzahl von
Peripherieflachen auf Basis der Zustandsinformati-
on ein. Jede Peripherieflache wird basierend auf bei-
spielsweise (X0, Y0) als Absolutkoordinaten der Po-
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sition des Zielfahrzeugs 1 und des Bereichs ein Ra-
dius r bestimmt, und weist eine Doughnut-Form auf.
Jede Peripherieflache stot beispielsweise an eine
angrenzende Peripherieflache an. Obwonhl die Priori-
tats-Bestimmungsvorrichtung 111 konfiguriert ist, ei-
ne Vielzahl von Peripherieflachen einzustellen, kann
die Prioritats-Bestimmungsvorrichtung 111 konfigu-
riert sein, eine einzelne Peripherieflache einzustellen.

[0083] Die Prioritats-Bestimmungsvorrichtung 111
assoziiert jede der eingestellten Peripherieflachen
mit einem Prioritatsniveau zur Ubertragung im Fahr-
zeugnetzwerk 10 von Daten, die aus einer in der Pe-
ripherieflache lokalisierten externen Vorrichtung 181
gesendet werden.

[0084] Spezifischer, basierend auf der Zustandsin-
formation, bestimmt die Prioritédts-Bestimmungsvor-
richtung 111 beispielsweise, ob das Zielfahrzeug 1
auf einer Wohngebietsstralte oder einer Stralle mit
hoher Sichtbarkeit fahrt.

[0085] Beispielsweise stellt beim Bestimmen, dass
das Zielfahrzeug 1 auf einer Wohngebietsstralle
fahrt, die Prioritdts-Bestimmungsvorrichtung 111 die
Prioritatsniveaus fir die entsprechenden Peripherie-
flachen wie folgt ein.

[0086] Die Prioritats-Bestimmungsvorrichtung 111
stellt ndmlich das Prioritatsniveau flr eine Peripherie-
flache naher am Zielfahrzeug 1 auf einen gréReren
Wert ein und stellt das Prioritatsniveau fur eine Peri-
pherieflache weiter weg vom Zielfahrzeug 1 auf einen
kleineren Wert ein.

[0087] Weiter stellt beispielsweise die Prioritats-Be-
stimmungsvorrichtung 111 das Prioritatsniveau fir ei-
ne Peripherieflache (nachfolgend auch als eine ,De-
tektions-Peripherieflache®) bezeichnet, welche in ei-
nem Bereich (nachfolgend auch als ein ,Detektions-
bereich® bezeichnet) enthalten ist, in welchem die An-
wesenheit/Abwesenheit eines Objektes detektierbar
ist, basierend auf einem Objekt-Detektionsergebnis
auf den kleinsten Wert ein.

[0088] Spezifisch ist in diesem Beispiel eine Flache
(nachfolgend auch als ,erste Peripherieflache® be-
zeichnet) innerhalb eines Kreises, der um das Ziel-
fahrzeug 1 herum zentriert ist und einen Radius r1
aufweist, im Detektionsbereich beinhaltet.

[0089] Derweil sind Flachen wie folgt nicht im De-
tektionsbereich inkludiert: eine Flache (nachfolgend
auch als ,zweite Peripherieflache“ bezeichnet), inner-
halb eines Kreises, der um das Zielfahrzeug 1 zen-
triert ist, aulRerhalb des Kreises des Radius r1 ist
und einen grofieren Radius r2 als der Radius r1 auf-
weist; und eine Flache (nachfolgend auch als ,drit-
te Peripherieflache” bezeichnet) innerhalb eines Krei-
ses (nicht gezeigt) der um das Zielfahrzeug 1 herum

zentriert ist, ist aulRerhalb des Kreises des Radius r2
und weist einen Radius r3 gréRer als der Radius r2
auf.

[0090] Da die erste Peripherieflache eine Detekti-
ons-Peripherieflache ist, wo ein Objekt durch den
Sensor 113 und die Kamera 114 detektierbar ist, stellt
die Prioritats-Bestimmungsvorrichtung 111 das Prio-
ritdtsniveau fur diese Flache auf Null ein. Da die
zweite Peripherieflache eine Peripherieflache ist, die
am néchsten am Zielfahrzeug 1 ist, von Peripherie-
flachen, die nicht Detektions-Peripherieflachen sind,
stellt die Prioritats-Bestimmungsvorrichtung 111 das
Prioritatsniveau fir diese Flache auf 7 ein, was das
hdchste Niveau ist.

[0091] Da die dritte Peripherieflache eine Periphe-
rieflache ist, die am zweitnachsten am Zielfahrzeug
1 von den Peripherieflachen ist, die nicht Detekti-
ons-Peripherieflachen sind, stellt die Prioritats-Be-
stimmungsvorrichtung 111 das hochste Prioritatsni-
veau fir diese Flache auf 6 ein, welches das zweit-
hdchste Niveau ist.

[0092] Im Fahrzeugnetzwerk 10 werden beispiels-
weise Daten mit einem Prioritatslevel eines hdheren
Werts bevorzugter gesendet. Daher werden in vorge-
nannten Einstellungen Daten aus einer externen Vor-
richtung 181, die in einer Peripherieflache (zum Bei-
spiel der zweiten Peripherieflache) lokalisiert sind, die
nahe am Zielfahrzeug 1 ist und nicht im Detektions-
bereich enthalten ist, bevorzugter Gbertragen als Da-
ten aus einer externen Vorrichtung 181, die in einer
Peripherieflache lokalisiert ist (z.B. die dritte Periphe-
rieflache) die weg vom Zielfahrzeug 1 ist oder in der
Detektions-Peripherieflache (d.h. der ersten Periphe-
rieflache).

[0093] Derweil stellt beispielsweise beim Bestim-
men, dass das Zielfahrzeug 1 auf einer Stralle mit
einer hohen Sichtbarkeit fahrt, die Prioritats-Bestim-
mungsvorrichtung 111 die Prioritatsniveaus fur die
Peripherieflache nahe am Zielfahrzeug 1 und die De-
tektions-Peripherieflache auf kleinere Werte ein und
stellt das Prioritatsniveau fir die vom Zielfahrzeug 1
entfernte Peripherieflache auf einen gréReren Wert
ein.

[0094] Spezifisch, da beispielsweise die erste Peri-
pherieflache eine Detektions-Peripherieflache ist, wo
ein Objekt durch den Sensor 113 und die Kamera 114
detektierbar ist, stellt die Prioritats-Bestimmungsvor-
richtung 111 das Prioritatsniveau fiir diese Flache auf
Null ein.

[0095] Da die zweite Peripherieflache eine Periphe-
rieflache ist, die am nachsten am Zielfahrzeug 1 von
den Peripherieflachen ist, die nicht Detektions-Peri-
pherieflachen sind, stellt die Prioritats-Bestimmungs-

12/44



DE 11 2018 000 870 TS 2019.11.14

vorrichtung 111 das Prioritétsniveau fur diese Flache
auf 1 ein, was das zweitniedrigste Niveau ist.

[0096] Da die dritte Peripherieflache eine Periphe-
rieflache ist, die am zweitndchsten am Zielfahrzeug
1 von den Peripherieflachen ist, die nicht Detektions-
Peripherieflachen sind, stellt die Prioritats-Bestim-
mungsvorrichtung 111 das Prioritatsniveau fir diese
Flache auf 2 ein, welches das drittniedrigste Niveau
ist.

[0097] Gemal der vorgenannten Einstellung wer-
den in dem Fahrzeugnetzwerk 10 Daten aus einer
in einer Peripherieflache (z.B. der dritten Peripherie-
flache) entfernt von dem Zielfahrzeug 1 lokalisierten
externen Vorrichtung 181 bevorzugter tibertragen als
Daten aus einer externen Vorrichtung 181, die in ei-
ner Peripherieflache (zum Beispiel der zweiten Peri-
pherieflaiche) nahe am Zielfahrzeug 1 oder in der De-
tektions-Peripherieflache, das heillt der ersten Peri-
pherieflache, lokalisiert ist.

[0098] Die Prioritats-Bestimmungsvorrichtung 111
erzeugt Tabellen-Information T1, welche die erzeug-
te Peripherieflachentabelle Tab1 angibt und sendet
einen Ethernet-Rahmen, der die erzeugte Tabellen-
Information T1 enthalt, iber den Schaltvorrichtung
151an die Aulier-Fahrzeug-Kommunikationsvorrich-
tung 101.

[0099] Wenn die neue Zustandsinformation aus der
autonomen Fahr-ECU 112 nach Senden der Tabel-
len-Information T1 empfangen wird, aktualisiert die
Prioritats-Bestimmungsvorrichtung 111 die Periphe-
rieflachentabelle Tab1. Spezifischer erzeugt die Prio-
ritdts-Bestimmungsvorrichtung 111 eine neue Pe-
ripherieflachentabelle Tab1 (nachfolgend auch als
,Nachaktualisierungs-Peripherieflachentabelle Tabl*
bezeichnet) auf Basis der neuen Zustandsinforma-
tion, wahrend die bereits gesendete Peripheriefla-
chentabelle Tab1 (nachfolgend auch als eine ,Vor-
aktualisierungs-Peripherieflachentabelle Tab1“ be-
zeichnet) gehalten wird.

[0100] Die Prioritdts-Bestimmungsvorrichtung 111
vergleicht die Voraktualisierungs-Peripherieflachen-
tabelle Tab1 mit der Nachaktualisierungs-Periphe-
rieflachentabelle Tab1, erfasst Kombinationen von
,<Fahrzeugposition“ und ,Radius® mit ,Prioritatsni-
veau“, die sich von den obigen Tabellen unterschei-
den und erzeugt Differenz-Tabellen-Information DT1,
welche die erfassten Kombinationen angeben.

[0101] Die Prioritats-Bestimmungsvorrichtung 111
sendet einen Ethernet-Rahmen, der die erzeugte
Differenz-Tabellen-Information DT1 enthéalt, Uber die
Schaltvorrichtung 151 an die AulRer-Fahrzeug-Kom-
munikationsvorrichtung 101.

[0102] Fig. 5 zeigt die Konfiguration der Aul3er-Fahr-
zeug-Kommunikationsvorrichtung im Fahrzeugkom-
munikationssystem gemal der ersten Ausfiihrungs-
form der vorliegenden Offenbarung.

[0103] Unter Bezugnahme auf Fig. 5 beinhaltet die
Auler-Fahrzeug-Kommunikationsvorrichtung 101 ei-
ne AulRer-Fahrzeug-Kommunikationseinheit (Emp-
fangseinheit) 21, eine Positionserfassungseinheit 22,
eine Einstelleinheit 23, eine Verarbeitungseinheit
24 und eine Intra-Fahrzeug-Kommunikationseinheit
(Korrespondenzinformations-Erfassungseinheit) 25.

[0104] Die Intra-Fahrzeug-Kommunikationseinheit
25 in der AuRer-Fahrzeug-Kommunikationsvorrich-
tung 101 ist beispielsweise mit der Schaltvorrichtung
151 kommunizierbar.

[0105] Die Intra-Fahrzeug-Kommunikationseinheit
25 erfasst Korrespondenzinformation. Spezifisch er-
fasst beim Empfangen eines Ethernet-Rahmens, der
die Tabelleninformation T1 enthalt, aus der Prio-
ritdts-Bestimmungsvorrichtung 111 die Intra-Fahr-
zeug-Kommunikationseinheit 25 die Tabelleninfor-
mation T1 aus dem empfangenen Ethernet-Rahmen
und gibt die erfasste Tabelleninformation T1 an die
Einstelleinheit 23 aus.

[0106] Die Intra-Fahrzeug-Kommunikationseinheit
25 erfasst als Nachaktualisierungs-Korrespondenz-
information beispielsweise eine Kombination von
Peripherie-Positionsinformation und eines Prioritats-
niveaus, das sich von der erfassten Korrespon-
denzinformation unterscheidet. Spezifisch empfangt
die Intra-Fahrzeug-Kommunikationseinheit 25 als die
Nachaktualisierungs-Korrespondenzinformation die
Differenz-Tabellen-Information DT1 aus der Schalt-
vorrichtung 151.

[0107] Weiter erfasst die Intra-Fahrzeug-Kommu-
nikationseinheit 25 neue Korrespondenzinformation
gemal der Bewegung des Zielfahrzeugs 1. Spezi-
fisch, da beispielsweise die Korrespondenzinforma-
tion bei einer vorbestimmten Frequenz in der Prio-
ritdts-Bestimmungsvorrichtung 111 aktualisiert wird
und sich das Zielfahrzeug 1 bewegt, erfasst die In-
tra-Fahrzeug-Kommunikationseinheit 25 neue Kor-
respondenzinformation entsprechend der Bewegung
des Zielfahrzeugs 1.

[0108] Spezifischer erfasst beim Empfangen eines
Ethernet-Rahmens, der die Differenz-Tabellen-Infor-
mation DT1 enthalt, aus der Prioritats-Bestimmungs-
vorrichtung 111 die Intra-Fahrzeug-Kommunikations-
einheit 25 die Differenz-Tabellen-Information DT1
aus dem Ethernet-Rahmen und gibt die erfasste Dif-
ferenz-Tabellen-Information DT1 an die Einstellein-
heit 23 aus.
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[0109] Weiter erfasst beim Empfangen eines Ether-
net-Rahmens, der eine Antwortanfrage aus der au-
tonomen Fahr-ECU 112 enthélt, die Intra-Fahrzeug-
Kommunikationseinheit 25 die Antwortanfrage aus
dem empfangenen Ethernet-Rahmen und gibt die er-
fasste Antwortanfrage an die AuRer-Fahrzeug-Kom-
munikationsvorrichtung 21 aus.

[0110] Die  AufBer-Fahrzeug-Kommunikationsvor-
richtung 21 kann mit beispielsweise einer externen
Vorrichtung 181 kommunizieren. Beim Empfangen
der Antwortanfrage aus der Intra-Fahrzeug-Kommu-
nikationseinheit 25 speichert die Auler-Fahrzeug-
Kommunikationsvorrichtung 21 die empfangene Ant-
wortanfrage in einem Funkrahmen. Dann bestatigt
die AuRer-Fahrzeug-Kommunikationsvorrichtung 21,
dass die Zieladresse der Antwortanfrage eine Rund-
funkadresse ist und rundfunkt den Drahtlosrahmen.

[0111] Rickbezug nehmend zurick auf Fig. 1 er-
zeugt beim Empfangen des Drahtlosrahmens, der
die Antwortanfrage enthalt, aus der Aufder-Fahrzeug-
Kommunikationsvorrichtung 101 die externe Vorrich-
tung 181 Antwortinformation, welche die Anwesen-
heit der externen Vorrichtung 181 angibt und de-
ren Ziel die autonome Fahr-ECU 112 ist, gemaR
der in dem empfangenen Drahtlosrahmen enthalte-
nen Antwortanfrage und sendet dann den Drahtlos-
rahmen, der die erzeugte Antwortinformation enthalt,
an die Auler-Fahrzeug-Kommunikationsvorrichtung
101. Diese Antwortinformation beinhaltet beispiels-
weise die vorgenannte Endgerat-Positionsinformati-
on.

[0112] Rickbezug nehmend auf Fig. 5, empfangt
die AuRer-Fahrzeug-Kommunikationsvorrichtung 21
in der AuBer-Fahrzeug-Kommunikationsvorrichtung
101 Daten (nachfolgend auch als ,Empfangsdaten”
bezeichnet) aus der externen Vorrichtung 181.

[0113] Spezifisch erfasst beim Empfangen des
Drahtlosrahmens, der die Antwortinformation enthalt,
aus der externen Vorrichtung 181 die Auler-Fahr-
zeug-Kommunikationsvorrichtung 21 die Antwortin-
formation aus dem empfangenen Drahtlosrahmen
und gibt die erfasste Drahtlosinformation an die Ein-
stelleinheit 23 aus.

[0114] Basierend auf den durch die AuRer-Fahr-
zeug-Kommunikationsvorrichtung 21 empfangenen
Empfangsdaten erfasst die Positionserfassungsein-
heit 22 Sendequell-Positionsinformation, welche die
Position der Sendequelle der Empfangsdaten angibt.

[0115] Spezifischer extrahiert beim Empfangen der
Antwortinformation aus der Auller-Fahrzeug-Kom-
munikationsvorrichtung 21 die Positionserfassungs-
einheit 22 die Endgerat-Positionsinformation als die
Sendequell-Positionsinformation aus der empfange-
nen Antwortinformation und gibt die extrahierte Sen-

dequell-Positionsinformation an die Einstelleinheit 23
aus.

[0116] Die Einstelleinheit 23 stellt ein Prioritatsni-
veau fir die Empfangsdaten auf Basis der durch
die Positionserfassungseinheit 22 erfassten Sende-
quell-Positionsinformation und der durch die Intra-
Fahrzeug-Kommunikationseinheit 25 erfassten Kor-
respondenzinformation ein.

[0117] Spezifischer halt beim Empfangen der Tabel-
leninformation T1 aus der Intra-Fahrzeug-Kommuni-
kationseinheit 25 die Einstelleinheit 23 die Peripherie-
flachentabelle Tab1 (siehe Fig. 3), welche durch die
Empfangs-Tabelleninformation T1 eingegeben wird.

[0118] Weiter aktualisiert beim Empfangen der Dif-
ferenz-Tabellen-Information DT1 aus der Intra-Fahr-
zeug-Kommunikationseinheit 25 die Einstelleinheit
23 die Peripherieflachentabelle Tab1 auf Basis der
empfangenen Differenz-Tabellen-Information DT1.

[0119] Beim Empfangen der Antwortinformation aus
der AuBer-Fahrzeug-Kommunikationsvorrichtung 21
und der entsprechenden Sendequell-Positionsinfor-
mation aus der Positionserfassungseinheit 22 stellt
die Einstelleinheit 23 ein Prioritatsniveau fir die Ant-
wortinformation auf Basis der empfangenen Sen-
dequell-Positionsinformation und der Peripheriefla-
chentabelle Tab1 ein.

[0120] Spezifischer spezifiziert die Einstelleinheit 23
eine Peripherieflache, welche die Absolutkoordinaten
beinhaltet, welche durch die Sendequell-Positionsin-
formation angegeben werden, von den Peripheriefla-
chen, die in der Peripherieflachentabelle Tab1 enthal-
ten sind. Dann stellt die Einstelleinheit 23 das Prio-
ritatsniveau entsprechend der spezifizierten Periphe-
rieflache als das Prioritatsniveau fir die Antwortinfor-
mation ein. Die Einstelleinheit 23 gibt das eingestell-
te Prioritdtsniveau und die Antwortinformation an die
Verarbeitungseinheit 24 aus.

[0121] Die Verarbeitungseinheit 24 prozessiert die
Empfangsdaten gemaR dem durch die Einstelleinheit
23 eingestellten Prioritatsniveau.

[0122] Spezifischer prift beim Empfangen des Prio-
ritdtsniveaus und der Antwortinformation aus der Ein-
stelleinheit 23 die Verarbeitungseinheit 24 das emp-
fangene Prioritatsniveau.

[0123] Falls beispielsweise der Wert des gepriiften
Prioritdtsniveaus nicht kleiner als ein vorbestimmter
Schwellenwert Th1 ist, gibt die Verarbeitungseinheit
24 das Prioritatsniveau und die Antwortinformation an
die Intra-Fahrzeug-Kommunikationseinheit 25 aus.

[0124] Andererseits, falls beispielsweise der Wert
des gepriften Prioritdtsniveaus kleiner als der
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Schwellenwert Th1 ist, verwirft die Verarbeitungsein-
heit 24 die Antwortinformation.

[0125] Beim Empfangen des Prioritatsniveaus und
der Antwortinformation aus der Verarbeitungseinheit
24 erzeugt die Intra-Fahrzeug-Kommunikationsein-
heit 25 einen Ethernet-Rahmen, der die empfangene
Antwortinformation enthalt, und fihrt den folgenden
Prozess durch.

[0126] Es stellt ndmlich die Intra-Fahrzeug-Kommu-
nikationseinheit 25 einen Wert eines Prioritatssteuer-
feldes im Ethernet-Rahmen, spezifisch eines Wertes
von CoS (Class of Service) anhand von Tag VLAN
(virtuelles Lokalbereichsnetzwerk) auf den durch das
Prioritatsniveau angegebenen Wert ein.

[0127] Dann sendet die Intra-Fahrzeug-Kommunika-
tionseinheit 25 den erzeugten Ethernet-Rahmen an
die Schaltvorrichtung 151.

[0128] Obwohl die Intra-Fahrzeug-Kommunikations-
einheit 25 konfiguriert ist, einen Wert von CoS ein-
zustellen, falls die Antwortinformation entsprechend
dem IP-Protokoll gesendet wird, kann die Intra-Fahr-
zeug-Kommunikationseinheit 25 konfiguriert sein, ei-
nen Wert von ToS (Type of Service) in einem IPv4-
Kopf oder einen Wert von TC (Traffic Class) in einem
IPv6-Kopf einzustellen.

[0129] Rickbezug nehmend auf Fig. 2, prift beim
Empfangen des Ethernet-Rahmens aus der Au-
Rer-Fahrzeug-Kommunikationsvorrichtung 101 die
Schaltvorrichtung 151 den Wert von CoS im empfan-
genen Ethernet-Rahmen und sendet den Ethernet-
Rahmen beim Prioritatsniveau entsprechend dem
gepruften Wert an die autonome Fahr-ECU 112.

[0130] Spezifischer, wenn beispielsweise das Ver-
kehrsvolumen des Ethernet-Rahmens, der weiterzu-
reichen ist, nicht kleiner als ein vorbestimmter Wert
ist, verwirft die Schaltvorrichtung 151 den Ethernet-
Rahmen oder transferiert ihn entsprechend dem Wert
von CoS.

[0131] Beim Empfangen des Ethernet-Rahmens aus
der Schaltvorrichtung 151 hélt beispielsweise die au-
tonome Fahr-ECU 112 den empfangenen Ethernet-
Rahmen in einem Empfangspuffer (nicht gezeigt) und
prift den Wert von CoS im empfangenen Ethernet-
Rahmen.

[0132] Wenn die Datenmenge im Empfangspuffer
nicht kleiner als ein vorbestimmter Wert ist, verwirft
die autonome Fahr-ECU 112 den Ethernet-Rahmen
im Empfangspuffer entsprechend dem Wert von CoS.

[0133] Hinsichtlich eines nicht zu verwerfenden
Ethernet-Rahmens erfasst die autonome Fahr-ECU
112 Antwortinformation aus dem Ethernet-Rahmen.

Dann, basierend auf in der erfassten Antwortinforma-
tion enthaltener Endgerat-Positionsinformation, er-
kennt die autonome Fahr-ECU 112 die Position eines
FuRgangers, eines anderen Fahrzeugs 2, einer Stra-
Renrandeinheit etc. um das Zielfahrzeug 1 herum und
steuert den Antrieb des Zielfahrzeugs 1, wobei das
Erkennungsergebnis bertiicksichtigt wird.

[0134] In der AuRer-Fahrzeug-Kommunikationsvor-
richtung 101 ist die aus der externen Vorrichtung
181 empfangene Antwortinformation ein Ziel, fir wel-
ches ein Prioritatsniveau eingestellt wird. Jedoch ist
die vorliegende Offenbarung nicht darauf beschrankt.
Ein anderer Typ von Information, die aus der exter-
nen Vorrichtung 181 empfangen wird, kann ein Ziel
sein, fur welches ein Prioritatsniveau eingestellt wird.

[Ein anderes Beispiel 1 zum
Einstellen von Peripherieflache]

[0135] Fig. 6 zeigt ein Beispiel einer durch die Prio-
ritats-Bestimmungsvorrichtung im Fahrzeugkommu-
nikationssystem geman der ersten Ausfihrungsform
der vorliegenden Erfindung erzeugte Peripheriefla-
chentabelle. Fig. 7 zeigt ein Beispiel von durch die
Prioritadts-Bestimmungsvorrichtung im Fahrzeugkom-
munikationssystem gemal der ersten Ausfihrungs-
form der vorliegenden Offenbarung eingestellten Pe-
ripherieflachen. Fig. 7 zeigt ein Beispiel von Periphe-
rieflachen mit den Werten von Prioritéatsniveaus auf 7
eingestellt.

[0136] Unter Bezugnahme auf Fig. 6 und Fig. 7 er-
zeugt die Prioritats-Bestimmungsvorrichtung 111 bei-
spielsweise eine Peripherieflachentabelle Tab2, die
eine Korrespondenzbeziehung zwischen den Positio-
nen der Peripherieflachen und Prioritatsniveaus re-
prasentiert. Die Peripherieflachentabelle Tab2 ist ein
Beispiel fur Korrespondenzinformation.

[0137] Spezifischer bestimmt beispielsweise die
Prioritats-Bestimmungsvorrichtung 111, ob das ent-
sprechende Zielfahrzeug 1 auf einer Wohngebiets-
stralRe oder einer StralRe mit hoher Sichtbarkeit fahrt,
auf Basis der aus der autonomen Fahr-ECU 112
empfangenen Zustandsinformation.

[0138] Beispielsweise stellt beim Bestimmen, dass
das Zielfahrzeug 1 auf einer Wohngebietsstrale
fahrt, die Prioritats-Bestimmungsvorrichtung 111, auf
Basis der Zustandsinformation, eine Peripherieflache
ein, die 20 Meter vor dem Zielfahrzeug 1 lokalisiert
ist, eine Peripherieflache, die 10 m vor dem Zielfahr-
zeug 1 in schrager Rechtsrichtung lokalisiert ist, und
eine Peripherieflache, die 10 m vor dem Zielfahrzeug
1 in einer schragen Linksflache lokalisiert ist, ein, wie
in Fig. 7 gezeigt.

[0139] Spezifischer stellt die Prioritats-Bestim-
mungsvorrichtung 111 diese Peripherieflachen durch
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basierend auf der Zustandsinformation, Spezifizie-
ren: ? von Absolutkoordinaten (X0, Y0), welche die
Position des Zielfahrzeugs 1 angeben; einen Bereich
eines Azimuths a in Bezug auf eine Vorwartsrichtung,
langs welcher das Zielfahrzeug 1 fahrt; und einen Be-
reich einer Distanz r ab dem Zielfahrzeug 1, ein. Dann
stellt die Prioritdts-Bestimmungsvorrichtung 111 die
Werte der Prioritétsniveaus fir diese Peripheriefla-
chen auf beispielsweise 7 ein.

[0140] Die Prioritats-Bestimmungsvorrichtung 111
stellt weiter beispielsweise eine einer Vielzahl von
Peripherieflachen, die anders sind als die vorgenann-
ten Peripherieflachen, ein und stellt die Werte der
Prioritatsniveaus fur die eingestellten Peripheriefla-
chen auf 6 oder weniger ein.

[0141] Derweil stellt beispielsweise beim Bestim-
men, dass das Zielfahrzeug 1 auf einer Stral’e mit
einer hohen Sichtbarkeit fahrt, die Prioritats-Bestim-
mungsvorrichtung 111 eine Peripherieflache (nicht
gezeigt), die 100 m vor dem Zielfahrzeug 1 lokalisiert
ist, ein und stellt den Wert des Prioritatsniveaus fir
die eingestellte Peripherieflache beispielsweise auf 7
ein.

[0142] Die Prioritats-Bestimmungsvorrichtung 111
stellt weiter eine der Vielzahl von Peripherieflachen,
die sich von den vorgenannten Peripherieflachen un-
terscheiden, ein, und stellt die Werte der Prioritatsni-
veau fir die eingestellten Peripherieflachen auf bei-
spielsweise 6 oder weniger ein.

[0143] Basierend auf dem Einstellergebnis erzeugt
die Prioritdts-Bestimmungsvorrichtung 111 Tabelle-
ninformation T2, welche die Peripherieflachentabel-
le Tab2 angibt, und sendet einen Ethernet-Rahmen,
der die erzeugte Tabelleninformation T2 enthalt,
an die Auler-Fahrzeug-Kommunikationsvorrichtung
101 Uber die Schaltvorrichtung 151.

[Anderes Beispiel 2 zum
Einstellen von Peripherieflache]

[0144] Fig. 8 zeigt ein Beispiel einer durch die Prio-
ritdts-Bestimmungsvorrichtung im Fahrzeugkommu-
nikationssystem gemaR der ersten Ausfliihrungsform
der vorliegenden Offenbarung erzeugten Peripherie-
flachentabelle. Fig. 9 zeigt ein Beispiel von Periphe-
rieflachen, welche durch die Prioritats-Bestimmungs-
vorrichtung im Fahrzeugkommunikationssystem ge-
maR der ersten Ausfiihrungsform der vorliegenden
Offenbarung eingestellt sind.

[0145] Unter Bezugnahme auf Fig. 8 und Fig. 9 er-
zeugt die Prioritats-Bestimmungsvorrichtung 111 bei-
spielsweise eine Peripherieflachentabelle Tab3, die
eine Korrespondenzbeziehung zwischen den Positio-
nen von Peripherieflachen und Prioritatsniveaus re-

prasentieren. Die Peripherieflachentabelle Tab3 ist
ein Beispiel von Korrespondenzinformation.

[0146] Spezifischer stellt die Prioritats-Bestim-
mungsvorrichtung 111 beispielsweise eine Vielzahl
von Peripherieflachen auf Basis der aus der autono-
men Fahr-ECU 112 empfangenen Zustandsinforma-
tion ein. Diese Peripherieflachen sind beispielsweise
quadratische Maschen Mes, die alle bestimmt wor-
den sind basierend auf: der Vorwartsrichtung, auf der
das Zielfahrzeug 1 fahrt, der Referenzposition, die
auf den Absolutkoordinaten basiert, und spezifischer
Laénge L und Breite W. Die entsprechenden Maschen
Mes kénnen dieselbe GroRe oder unterschiedliche
GroRen aufweisen. Jede Masche Mes stdf3t an an-
grenzende Maschen Mes an. Die Referenzposition ist
im Zentrum der Anordnung der Maschen Mes lokali-
siert.

[0147] Beispielsweise beim Bestimmen, basierend
auf der Zustandsinformation, dass das Zielfahrzeug
1 auf einer WohngebietsstralRe fahrt, stellt die Prio-
ritdts-Bestimmungsvorrichtung 111 die Prioritatsni-
veau fir die jeweiligen Maschen Mes wie folgt ein.

[0148] Namlich, wie in Fig. 9 gezeigt, stellt die Priori-
tats-Bestimmungsvorrichtung 111 beispielsweise die
kleineren Werte von Prioritatsniveaus ein fir: die Ma-
schen Mes, die riickwarts der Position (X0, Y0) des
Zielfahrzeugs 1 lokalisiert sind und die Maschen, die
in dem Detektionsbereich enthalten sind, und die Ma-
schen, die vom Zielfahrzeug 1 distant sind, von den
Maschen Mes, die vorwarts der Position (X0, Y0) des
Zielfahrzeugs 1 lokalisiert sind.

[0149] Derweil stellt die Prioritats-Bestimmungsvor-
richtung 111 die grolkeren Werte von Prioritatsni-
veaus fir die Maschen ein, die nicht in dem Detekti-
onsbereich enthalten sind und nahe am Zielfahrzeug
1 sind, von den Maschen Mes, die zur Position (X0,
Y0) des Zielfahrzeugs 1 vorwarts lokalisiert sind.

[0150] Andererseits stellt beispielsweise beim Be-
stimmen, dass das Zielfahrzeug 1 auf einer Stra-
Re mit hoher Sichtbarkeit fahrt, die Prioritats-Bestim-
mungsvorrichtung 111 die Prioritatsniveaus fir die je-
weiligen Maschen Mes wie folgt ein.

[0151] Namlich stellt die Prioritats-Bestimmungsvor-
richtung 111 beispielsweise die kleineren Werte von
Prioritatsniveaus ein fiir: die Maschen Mes, die riick-
warts der Position (X0, Y0) des Zielfahrzeugs 1 loka-
lisiert sind; und die Maschen Mes, die im Detektions-
bereich enthalten sind und die Maschen Mes, die na-
he dem Zielfahrzeug 1 von den Maschen Mes sind,
die vorwarts der Position (X0, Y0) des Zielfahrzeugs
1 lokalisiert sind.

[0152] Derweil stellt die Prioritats-Bestimmungsvor-
richtung 111 die gréReren Werte von Prioritatsni-
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veaus flr die Maschen Mes, die nicht im Detektions-
bereich enthalten sind, und von dem Zielfahrzeug 1
entfernt sind, von den Maschen, die vorwarts der Po-
sition (X0, Y0) des Zielfahrzeugs 1 lokalisiert sind,
ein.

[0153] Basierend auf dem Einstellergebnis erzeugt
die Prioritats-Bestimmungsvorrichtung 111 Tabelle-
ninformation T3, welche die Peripherieflachentabel-
le Tab3 angibt, und sendet einen Ethernet-Rahmen,
der die erzeugte Tabelleninformation T3 enthalt,
an die AuRer-Fahrzeug-Kommunikationsvorrichtung
101 Uber die Schaltvorrichtung 151.

[Betriebsablauf]

[0154] Jede der Vorrichtungen im Fahrzeugkommu-
nikationssystem 301 beinhaltet einen Computer, und
eine Arithmetik-Verarbeitungseinheit, wie etwa eine
CPU im Computer, liest ein Programm, das einen
Teil oder alle der Schritte im Sequenzdiagramm oder
Flussablauf, der unten beschrieben ist, beinhaltet,
aus einem nicht gezeigten Speicher aus und flihrt das
Programm aus. Die Programme fir die Vielzahl von
Vorrichtungen kdénnen extern installiert sein. Die Pro-
gramme fur die Vielzahl von Vorrichtungen werden
alle in einem Zustand vertrieben, in dem sie auf ei-
nem Speichermedium gespeichert sind.

[0155] Fig. 10 zeigt ein Beispiel einer Sequenz,
wenn die AuRer-Fahrzeug-Kommunikationsvorrich-
tung ein Prioritatsniveau zum Empfangen von Daten
in dem Fahrzeugkommunikationssystem gemafg der
ersten Ausfuhrungsform der vorliegenden Offenba-
rung einstellt.

[0156] Unter Bezugnahme auf Fig. 10 erzeugt zu-
erst die autonome Fahr-ECU 112 Zustandsinformati-
on und sendet die erzeugte Zustandsinformation an
die Prioritats-Bestimmungsvorrichtung 111, die ein
Registrierungsziel ist (Schritt $102).

[0157] Beim Empfangen der Zustandsinformation
aus der autonomen Fahr-ECU 112 erzeugt die Prio-
ritdts-Bestimmungsvorrichtung 111 eine Peripherie-
flachentabelle Tab1 auf Basis der empfangenen Zu-
standsinformation (Schritt $104).

[0158] Als Nachstes sendet die Prioritats-Bestim-
mungsvorrichtung 111 Tabelleninformation T1, wel-
che die gebildete Peripherieflachentabelle Tab1 an-
gibt, an die AuBer-Fahrzeug-Kommunikationsvor-
richtung 101 Uber die Schaltvorrichtung 151 (Schritt
$106).

[0159] Beim Empfangen der Tabelleninformation
T1 aus der Prioritdts-Bestimmungsvorrichtung 111
halt die AuBer-Fahrzeug-Kommunikationsvorrich-
tung 101 die Peripherieflachentabelle Tab1, welche

durch die empfangene Tabelleninformation T1 ange-
geben wird (Schritt $108).

[0160] Als N&chstes erzeugt die autonome Fahr-
ECU 112 neue Zustandsinformation und sendet die
erzeugte neue Zustandsinformation an die Prioritats-
Bestimmungsvorrichtung 111, die ein Registrierungs-
ziel ist (Schritt $110).

[0161] Beim Empfangen der neuen Zustandsinfor-
mation aus der autonomen Fahr-ECU 112 aktualisiert
die Prioritats-Bestimmungsvorrichtung 111 die Peri-
pherieflachentabelle Tab1 auf Basis der empfange-
nen neuen Zustandsinformation (Schritt $112) .

[0162] Als Nachstes vergleicht die Prioritats-Bestim-
mungsvorrichtung 111 die Voraktualisierungs-Peri-
pherieflachentabelle Tab1 mit der Nachaktualisie-
rungs-Peripherieflachentabelle Tab1 und erfasst ei-
ne Kombination von ,Fahrzeugposition“ und ,Radi-
us“ mit ,Prioritdtsniveau®, das sich unterscheidet zwi-
schen den obigen Tabellen und erzeugt Differenz-Ta-
belleninformation DT1, welche die erfasste Kombina-
tion angibt (Schritt S114).

[0163] Als Nachstes sendet die Prioritats-Bestim-
mungsvorrichtung 111 die erzeugte Differenz-Tabel-
leninformation DT1 Uber die Schaltvorrichtung 151
an die Auler-Fahrzeug-Kommunikationsvorrichtung
101 (Schritt $116).

[0164] Beim Empfangen der Differenz-Tabellenin-
formation DT1 aus der Hindernisinformations-Ermitt-
lungseinheit 110 aktualisiert die Auflier-Fahrzeug-
Kommunikationsvorrichtung 101 die Peripheriefla-
chentabelle Tab1 auf Basis der empfangenen Diffe-
renz-Tabelleninformation DT1 (Schritt S118).

[0165] Als Nachstes sendet die autonome Fahr-ECU
112 eine Antwortanfrage, deren Zieladresse eine
Rundfunkadresse ist, Uber die Schaltvorrichtung 151
an die AulRer-Fahrzeug-Kommunikationsvorrichtung
101 (Schritt $120).

[0166] Beim Empfangen der Antwortanfrage aus der
autonomen Fahr-ECU 112 rundfunkt die Au3er-Fahr-
zeug-Kommunikationsvorrichtung 101 die empfange-
ne Antwortanfrage (Schritt $122).

[0167] Beim Empfangen der Antwortanfrage sen-
det die externe Vorrichtung 181 in Beantwortung
der empfangenen Antwortanfrage Antwortinforma-
tion, deren Ziel die autonome Fahr-ECU 112 ist,
an die AulRer-Fahrzeug-Kommunikationsvorrichtung
101 (Schritt S124).

[0168] Beim Empfangen der Antwortinformation aus
der externen Vorrichtung 181 erfasst die Aul3er-Fahr-
zeug-Kommunikationsvorrichtung 101 die Endgerat-
Positionsinformation, das heif3t die Sendequell-Posi-
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tionsinformation aus der empfangenen Antwortinfor-
mation (Schritt $126).

[0169] Als N&chstes stellt die Aufer-Fahrzeug-Kom-
munikationsvorrichtung 101 ein Prioritatsniveau fur
die Antwortinformation auf Basis der Peripheriefla-
chentabelle Tab1 und der Sendequell-Positionsinfor-
mation ein (Schritt $128) .

[0170] Wenn beispielsweise der Wert des eingestell-
ten Prioritatsniveaus nicht kleiner als der Schwellen-
wert Th1 ist, sendet die Auler-Fahrzeug-Kommu-
nikationsvorrichtung 101 die Antwortinformation mit
dem eingestellten Prioritatsniveau an die autonome
Fahr-ECU 112 Gber die Schaltvorrichtung 151 (Schritt
$130).

[0171] Falls der Wert des eingestellten Prioritatsni-
veaus kleiner als der Schwellenwert Th1 im obigen
Schritt S130 ist, kann die AuRer-Fahrzeug-Kommu-
nikationsvorrichtung 101 die Anweisungsinformation
verwerfen.

[0172] Die AuRer-Fahrzeug-Kommunikationsvor-
richtung gemaf der ersten Ausfihrungsform der vor-
liegenden Offenbarung ist konfiguriert, die Auler-
Fahrzeug-Kommunikationsvorrichtung 21 zu enthal-
ten, die mit der externen Vorrichtung 181 kommu-
nizieren kann. Jedoch ist die vorliegende Erfindung
nicht darauf beschrankt. Die AuRer-Fahrzeug-Kom-
munikationsvorrichtung 101 kann konfiguriert sein,
eine Empfangseinheit zu beinhalten, die Daten aus
der externen Vorrichtung 181 einfach empfangt, statt
der Auler-Fahrzeug-Kommunikationsvorrichtung 21.

[0173] In der AuRer-Fahrzeug-Kommunikationsvor-
richtung gemaf der ersten Ausfiihrungsform der vor-
liegenden Erfindung ist die Positionserfassungsein-
heit 22 konfiguriert, die Sendequell-Positionsinforma-
tion aus den Empfangsdaten zu erfassen. Jedoch ist
die vorliegende Offenbarung nicht darauf beschrankt.
Die Positionserfassungseinheit 22 kann konfiguriert
sein, die Sendequell-Positionsinformation auf Basis
der Empfangsdaten zu erzeugen. Spezifisch, bei-
spielsweise in einer Konfiguration, bei der die Aul3er-
Fahrzeug-Kommunikationsvorrichtung 21 eine Emp-
fangsintensitat von Funkwellen, welche den Funkrah-
men enthalten, der aus der externen Vorrichtung 181
gesendet wird, misst, und ein Winkel des Eintreffens
der Funkwellen, fihrt die Positionserfassungseinheit
22 die folgende Operation durch. Das heil}t, basie-
rend auf der Empfangsintensitdt und dem Ankunfts-
winkel, welcher durch die Auller-Fahrzeug-Kommu-
nikationsvorrichtung 21 gemessen wird, berechnet
die Positionserfassungseinheit 22 eine Distanz zwi-
schen der Systemsteuereinheit 181 und der Aul3er-
Fahrzeug-Kommunikationsvorrichtung 101 und der
externen Vorrichtung 181 und eine Richtung der ex-
ternen Vorrichtung 181 in Bezug auf die Positionser-
fassungseinheit 22. Dann, basierend auf der berech-

neten Distanz und Richtung, erzeugt die Positionser-
fassungseinheit 22 die Sendequell-Positionsinforma-
tion.

[0174] In dem Fahrzeugnetzwerk gemaf der ersten
Ausfiihrungsform der vorliegenden Offenbarung wird
die Korrespondenzinformation aktualisiert. Jedoch ist
die vorliegende Offenbarung nicht darauf beschrankt.
Im Fahrzeugnetzwerk 10 kann die Korrespondenz-
information fest betrieben werden. In diesem Fall
gibt die Korrespondenzinformation beispielsweise ei-
ne Korrespondenzbeziehung zwischen Peripherie-
Positionsinformation, die basierend auf Relativkoor-
dinaten in Bezug auf das Zielfahrzeug 1 erzeugt wird,
und einem Prioritadtsniveau an. Die Aulier-Fahrzeug-
Kommunikationsvorrichtung 101 halt beispielswei-
se die Korrespondenzinformation und registriert sich
selbst in der autonomen Fahr-ECU 112 als ein Ziel
der Zustandsinformation, wodurch die Zustandsinfor-
mation aus der autonomen Fahr-ECU 112 bei ei-
ner vorbestimmten Frequenz empfangen wird. Basie-
rend auf der aus der autonomen Fahr-ECU 112 emp-
fangenen Zustandsinformation wandelt die Auf3er-
Fahrzeug-Kommunikationsvorrichtung 101 die Peri-
pherie-Positionsinformation, basierend auf den Rela-
tivkoordinaten, in die Peripherie-Positionsinformation
um, die auf den Absolutkoordinaten basiert und stellt
das Prioritdtsniveau fir die Empfangsdaten auf Ba-
sis der Sendequell-Positionsinformation und der Ent-
sprechungsbeziehung zwischen der Peripherie-Posi-
tion nach Umwandlung und dem Prioritatsniveau ein.

[0175] Im Fahrzeugnetzwerk gemaR der ersten Aus-
fuhrungsform der vorliegenden Offenbarung wird
neue Korrespondenzinformation gemafl der Bewe-
gung des Zielfahrzeugs 1 gesendet. Jedoch ist die
vorliegende Offenbarung nicht darauf beschrankt. Im
Fahrzeugnetzwerk 10 kann beispielsweise neue Kor-
respondenzinformation gesendet werden, wenn das
Zielfahrzeug 1 auf einem Parkplatz geparkt wird, Gber
eine StralRenschulter hiniibergezogen wird oder an
einer Ampel oder dergleichen angehalten wird. Die-
se Korrespondenzinformation gibt beispielsweise ei-
ne Korrespondenzbeziehung zwischen der Periphe-
rie-Positionsinformation und dem Prioritatsniveau an,
was es gestattet, dass das geparkte oder angehal-
tene Zielfahrzeug 1 zufriedenstellend startet. Die-
se Korrespondenzinformation ist beispielsweise niitz-
lich, wenn das Zielfahrzeug 1 gestartet wird.

[0176] Wenn das in Patentliteratur 1 offenbarte
Fahrzeugnetzwerk mit dem externen Netzwerk au-
Rerhalb des Fahrzeugs verbunden wird, kann ei-
ne Auler-Fahrzeug-Kommunikationsvorrichtung un-
ter Kommunikation mit dem externen Netzwerk im
Fahrzeug vorgesehen sein. Wenn die Aul3er-Fahr-
zeug-Kommunikationsvorrichtung mit Funkendgerat-
vorrichtungen aufierhalb des Fahrzeugs kommuni-
ziert, falls die Anzahl von Drahtlos-Endgeratvorrich-
tungen steigt oder die Menge an Kommunikationsda-
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ten zwischen der Aul3er-Fahrzeug-Kommunikations-
vorrichtung und den Drahtlos-Endgeratvorrichtungen
steigt, steigt die Menge an Daten, die im Fahrzeug-
netzwerk gesendet werden, signifikant an. In diesem
Fall mag es sein, dass nitzliche Information nicht zu-
friedenstellend im Fahrzeugnetzwerk gesendet wird.

[0177] Derweil wird die Auer-Fahrzeug-Kommuni-
kationsvorrichtung gemafn der ersten Ausfuhrungs-
form der vorliegenden Offenbarung im Zielfahrzeug 1
installiert. Die Auler-Fahrzeug-Kommunikationsvor-
richtung 21 empféangt Empfangsdaten, welches Da-
ten aus einer externen Vorrichtung 181 aulerhalb
des Zielfahrzeugs 1 sind. Basierend auf den durch
die AulRRer-Fahrzeug-Kommunikationsvorrichtung 21
empfangenen Empfangsdaten erzeugt die Positions-
erfassungseinheit 22 Sendequell-Positionsinformati-
on, welche die Position der Sendequelle der Emp-
fangsdaten angibt. Die Intra-Fahrzeug-Kommunikati-
onseinheit 25 erfasst Korrespondenzinformation, die
eine Korrespondenzbeziehung zwischen Peripherie-
Positionsinformation, welche die Position einer Pe-
ripherieflache um das Zielfahrzeug 1 herum angibt,
und einem Prioritdtsniveau angibt. Die Einstellein-
heit 23 stellt das Prioritatsniveau fir die Empfangs-
daten auf Basis der durch die Positionserfassungs-
einheit 22 erzeugten Sendequell-Positionsinformati-
on und der durch die Intra-Fahrzeug-Kommunika-
tionseinheit 25 erfassten Korrespondenzinformation
ein. Dann verarbeitet die Verarbeitungseinheit 24 die
Empfangsdaten entsprechend dem durch die Ein-
stelleinheit 23 eingestellten Prioritatsniveau.

[0178] Wie oben beschrieben, wird das Prioritats-
niveau gemal der Position einer externen Vorrich-
tung 181 fir die Daten aus der externen Vorrich-
tung 181 eingestellt. Daher, wenn beispielsweise ei-
ne autonome Fahrzeugsteuerung durchgefiihrt wird,
ist es moglich, ein hohes Prioritatsniveau fir Daten
aus einer externen Vorrichtung 181, die in einer signi-
fikanten Peripherie-Information lokalisiert ist, wo An-
wesenheit/Abwesenheit eines Objekts definiert wer-
den sollte, einzustellen. Zuséatzlich, da die Daten an-
hand des eingestellten Prioritdtsniveaus verarbeitet
werden, ist es moglich, einen Prozess des vorzugs-
weisen Sendens der Daten mit einem hohen Priori-
tatsniveau auf dem Fahrzeugnetzwerk 10 durchzu-
fihren. Somit kdnnen die Daten aus der in der signi-
fikanten Peripherieflache lokalisierten externen Vor-
richtung 181 zuverldssiger an beispielsweise eine
Fahrzeugvorrichtung gesendet werden, die autono-
me Fahrsteuerung durchfiihrt. Daher kann in dem
Fahrzeugnetzwerk nitzliche Information zufrieden-
stellend gesendet werden.

[0179] Weiter wird in der AuRer-Fahrzeug-Kommu-
nikationsvorrichtung geman der ersten Ausfiihrungs-
form der vorliegenden Offenbarung die Korrespon-
denzinformation aktualisiert. Dann erfasst die Intra-
Fahrzeug-Kommunikationseinheit 25 als die Nachak-

tualisierungs-Korrespondenzinformation eine Kombi-
nation von Peripherie-Positionsinformation und eines
Prioritatsniveaus, welches sich von der zuvor erfass-
ten Korrespondenzinformation unterscheidet.

[0180] Da eine Kombination von Peripherie-Positi-
onsinformation und einem Prioritatsniveau, welches
sich von dem zuvor erfassten unterscheidet, erfasst
wird, kann ein Teil der Korrespondenzinformation,
der sich von der letzten Korrespondenzinformati-
on unterscheidet, neu geschrieben werden, wodurch
der Korrespondenzinformations-Aktualisierungspro-
zess effizient durchgeflihrt werden kann. Zuséatzlich,
da die Menge an Daten der Nachaktualisierungs-
Korrespondenzinformation reduziert werden kann, ist
es moglich, beispielsweise die Kommunikationsbe-
lastung im Fahrzeugnetzwerk 10 zu reduzieren.

[0181] Weiter erfasst in der AuRer-Fahrzeug-Kom-
munikationsvorrichtung gemafR der ersten Ausfih-
rungsform der vorliegenden Offenbarung die In-
tra-Fahrzeug-Kommunikationseinheit 25 neue Korre-
spondenzinformation gemafR der Bewegung des Ziel-
fahrzeugs 1.

[0182] Gemall der obigen Konfiguration, selbst
wenn beispielsweise die signifikante Peripherieflache
verschoben wird, weil sich die Verkehrsumgebung
um das Zielfahrzeug 1 herum mit der Bewegung des
Zielfahrzeugs 1 verandert, ist es moglich, ein ange-
messenes Prioritatsniveau anhand der Verkehrsum-
gebung fir den Empfang von Daten aus der exter-
nen Vorrichtung 181 einzustellen, auf Basis der Kor-
respondenzinformation, in welcher die aktuelle Ver-
kehrsumgebung reflektiert wird.

[0183] Weiter ist in dem Fahrzeugkommunikations-
system gemal der ersten Ausfihrungsform der vor-
liegenden Erfindung die AuRer-Fahrzeug-Kommu-
nikationsvorrichtung 101 am Zielfahrzeug 1 instal-
liert. Die Prioritdts-Bestimmungsvorrichtung 111 er-
zeugt Korrespondenzinformation, die eine Korre-
spondenzbeziehung zwischen Peripherie-Positions-
information, welche die Position einer Peripheriefla-
che um das Zielfahrzeug 1 herum angibt, und einem
Prioritatsniveau anzeigende Korrespondenzinforma-
tion erzeugt und die erzeugte Korrespondenzinfor-
mation an die Aufier-Fahrzeug-Kommunikationsvor-
richtung 101 sendet. Die AuRer-Fahrzeug-Kommu-
nikationsvorrichtung 101 empfangt Empfangsdaten,
welche Daten aus der externen Vorrichtung 181
aullerhalb des Zielfahrzeugs 1 sind, und erzeugt
Sendequell-Positionsinformation, welche die Positi-
on der Sendequelle der Empfangsdaten auf Basis
der empfangenen Empfangsdaten angibt. Dann emp-
fangt die AuBer-Fahrzeug-Kommunikationsvorrich-
tung 101 die Korrespondenzinformation auf der Prio-
ritdts-Bestimmungsvorrichtung 111, stellt das Priori-
tatsniveau fur die Empfangsdaten auf Basis der emp-
fangenen Korrespondenzinformation und der erzeug-
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ten Sendequell-Positionsinformation ein und prozes-
siert die Empfangsdaten gemafl dem eingestellten
Prioritatsniveau.

[0184] Wie oben beschrieben, wird das Prioritats-
niveau gemal der Position der externen Vorrich-
tung Unterstitzungswellenabschnitt 181 fir die Da-
ten aus der externen Vorrichtung 181 eingestellt. Da-
her, wenn beispielsweise die autonome Fahrsteue-
rung durchgefiihrt wird, ist es mdglich, ein hohes Prio-
ritatsniveau fir Daten aus der externen Vorrichtung
181 einzustellen, die in einer signifikanten Peripherie-
flache lokalisiert sind, wo Anwesenheit/Abwesenheit
eines Objekts bestatigt werden sollte. Zuséatzlich, da
die Daten anhand des eingestellten Prioritatsniveaus
prozessiert werden, ist es mdglich, einen Prozess
des vorzugsweisen Sendens der Daten mit dem ho-
hen Prioritatsniveau auf dem Fahrzeugnetzwerk 10
zu fuhren. Somit kdnnen die Daten aus der an ei-
ner signifikanten Peripherieflache lokalisierten exter-
nen Vorrichtung 101 zuverlassiger an beispielswei-
se eine Fahrzeugvorrichtung gesendet werden, die
autonome Fahrsteuerung durchfiihrt. Daher kann in
dem Fahrzeugnetzwerk nutzliche Information zufrie-
denstellend gesendet werden.

[0185] Als Nachstes wird eine andere Ausfiihrungs-
form der vorliegenden Offenbarung unter Bezugnah-
me auf die Zeichnungen beschrieben. In den Zeich-
nungen werden dieselben oder entsprechenden Teile
durch dieselben Bezugszeichen bezeichnet und wer-
den nicht wiederholt beschrieben. Die anderen Inhal-
te als jene unten beschriebenen sind die gleichen
wie jene des Fahrzeugkommunikationssystems ge-
mal der ersten Ausfiihrungsform.

<Zweite Ausfuhrungsform>

[0186] Fig. 11 zeigt eine Konfiguration einer Prio-
ritats-Bestimmungsvorrichtung gemag einer zweiten
Ausfuihrungsform der vorliegenden Erfindung.

[0187] Unter Bezugnahme auf Fig. 11 beinhaltet die
Prioritats-Bestimmungsvorrichtung 111 eine Kommu-
nikationseinheit 31 und eine Verarbeitungseinheit 32.

[0188] Die Kommunikationseinheit 31 sendet/emp-
fangt Ethernet-Rahmen an/aus einer anderen Vor-
richtung Uber die Schaltvorrichtung 151.

[0189] Basierend auf verschiedenen Typen von In-
formation, wie etwa Uber die Schaltvorrichtung 151
erhaltener Zustandsinformation, erzeugt die Verar-
beitungseinheit 32 Korrespondenzinformation, die ei-
ne Korrespondenzbeziehung zwischen Peripherie-
Positionsinformation, welche die Position einer Peri-
pherieflache um ein Zielfahrzeug 1 herum angibt, und
einem Prioritdtsniveau angibt, zum Senden in dem
Fahrzeugnetzwerk 10, von durch eine in der Periphe-
rieflache lokalisierten Vorrichtung zu sendenden Da-

ten. Dann gibt die Verarbeitungseinheit 32 die Korre-
spondenzinformation an die Kommunikationseinheit
31 aus.

[0190] Die Kommunikationseinheit 31 sendet die
aus der Verarbeitungseinheit 32 empfangene Kor-
respondenzinformation an die Auf3er-Fahrzeug-Kom-
munikationsvorrichtung 101 {ber die Schaltvorrich-
tung 151.

[0191] Wie in der Prioritats-Bestimmungsvorrichtung
gemal der ersten Ausfihrungsform der vorliegen-
den Offenbarung erzeugt die Verarbeitungseinheit 32
beispielsweise neue Korrespondenzinformation ent-
sprechend der Bewegung des Zielfahrzeugs 1. Zu-
satzlich aktualisiert beispielsweise die Verarbeitungs-
einheit 32 die Korrespondenzinformation, erzeugt als
Nachaktualisierungs-Korrespondenzinformation Kor-
respondenzinformation, die eine Kombination von
peripherer Positionsinformation und einem Prioritats-
niveau enthalt, welches sich von der Voraktualisie-
rungs-Korrespondenzinformation unterscheidet.

[Beispiel von Peripherieflachentabelle]

[0192] Fig. 12 zeigt ein Beispiel einer durch die Prio-
ritdts-Bestimmungsvorrichtung im Fahrzeugkommu-
nikationssystem gemafR der zweiten Ausfihrungs-
form der vorliegenden Offenbarung erzeugten Peri-
pherieflachentabelle.

[0193] Die Verarbeitungseinheit 32 erzeugt Korre-
spondenzinformation, die eine Korrespondenzbezie-
hung zwischen Peripherie-Positionsinformation, die
eine Relativposition einer Peripherieflache in Bezug
auf das Zielfahrzeug 1 angibt, und einem Prioritatsni-
veau angibt.

[0194] Spezifisch stellt unter Bezugnahme auf
Fig. 12 die Verarbeitungseinheit 32 beispielsweise
ein Koordinatensystem, das auf der Position des Ziel-
fahrzeugs 1 basiert und aus: einer x-Achse rechtwink-
lig zu der Vorrickrichtung des Zielfahrzeugs 1; einer
y-Achse langs der Vorrickrichtung des Zielfahrzeugs
1; und einer z-Achse langs der Hohenrichtung des
Zielfahrzeugs 1 aufgebaut ist.

[0195] Die Verarbeitungseinheit 32 stellt ein Priori-
tatsniveau fir jedes von Quadratflachen ein, welchen
Relativkoordinaten in Bezug auf die Position des Ziel-
fahrzeugs 1 zugewandt sind. Die Verarbeitungsein-
heit 32 erzeugt eine Peripherieflachentabelle Tab4,
die eine Korrespondenzbeziehung zwischen den Re-
lativkoordinaten, welche die Position jeder Periphe-
rieflache angibt, und einem Prioritatsniveau repra-
sentiert.

[0196] Jede der in Fig. 3 gezeigten Peripheriefla-
chentabelle Tab1, der in Fig. 6 gezeigten Peripherie-
flachentabelle Tab2 und der in Fig. 8 gezeigten Pe-
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ripherieflachentabelle Tab3 entsprechen auch Korre-
spondenzinformation, die eine Korrespondenzbezie-
hung zwischen Peripherie-Positionsinformation, wel-
che die Relativposition jeder Peripherieflache in Be-
zug auf das Zielfahrzeug 1 angibt, und ein Prioritats-
niveau reprasentiert.

[0197] Fig. 13 zeigt ein Beispiel einer durch die Prio-
ritdts-Bestimmungsvorrichtung in einem Fahrzeug-
kommunikationssystem gemaf der zweiten Ausfiih-
rungsform der vorliegenden Offenbarung erzeugten
Peripherieflachentabelle.

[0198] Die Verarbeitungseinheit 32 erzeugt Korre-
spondenzinformation, die eine Korrespondenzbezie-
hung zwischen Peripherie-Positionsinformation, die
eine Absolutposition jeder Peripheriefliche um das
Zielfahrzeug 1 herum angibt, und einem Prioritatsni-
veau angibt.

[0199] Spezifisch stellt unter Bezugnahme auf
Fig. 13 beispielsweise die Verarbeitungseinheit 32
ein Koordinatensystem ein, welchem durch ein GPS
oder dergleichen erhaltene Absolutkoordinaten zuge-
wiesen sind beispielsweise. Die Absolutkoordinaten
sind (Breitengrad, Langengrad, Héhe).

[0200] Die Verarbeitungseinheit 32 stellt ein Priori-
tatsniveau fir jede von Quadratflachen ein, welchen
Absolutkoordinaten zugewiesen sind. Die Verarbei-
tungseinheit 32 erzeugt eine Peripherieflachentabel-
le Tab5, die eine Korrespondenzbeziehung zwischen
den die Position jeder Peripherieflache angebenden
Absolutkoordinaten und einem Prioritdtsniveau re-
prasentiert.

[0201] Fig. 14 zeigt ein Beispiel einer durch die Prio-
ritdts-Bestimmungsvorrichtung im Fahrzeugkommu-
nikationssystem gemafl der zweiten Ausfihrungs-
form der vorliegenden Erfindung erzeugten Periphe-
rieflachentabelle.

[0202] Die Verarbeitungseinheit 32 und die Einstell-
einheit 23 in der Aulier-Fahrzeug-Kommunikations-
vorrichtung 101 halten gemeinsame Flachenunter-
teilungs-Information, welche die Peripherie des Ziel-
fahrzeugs 1 angibt, die in eine Vielzahl von Periphe-
rieflachen unterteilt ist. Beispielsweise kann die Fla-
chenunterteilungs-Information im Zielfahrzeug 1 vor-
ab gemaR der Notwendigkeit beim autonomen Fah-
ren registriert werden.

[0203] Die Verarbeitungseinheit 32 erzeugt Korre-
spondenzinformation, die eine Korrespondenzbezie-
hung zwischen Identifikationsinformation fiir jede der
Peripherieflachen, das heillt unterteilten Flachen,
in der Flachenunterteilungs-Information und einem
Prioritatsniveau angibt.

[0204] Spezifisch, unter Bezugnahme auf Fig. 14,
halt jede der Verarbeitungseinheit 32 und der Ein-
stelleinheit 23 beispielsweise Flachenunterteilungs-
Information, welche die Peripherie des Zielfahrzeugs
1 angibt, die konzentrisch und in Front-, Rlck-, Links
und Rechts-Richtungen unterteilt ist. Eine Flachen-
ID wird jeder Peripherieflache in der Flachenuntertei-
lungs-Information zugewiesen. Die Flachenuntertei-
lungs-Information kann eine Peripherieflache in H6-
henrichtung des Zielfahrzeugs 1 beinhalten.

[0205] Die Verarbeitungseinheit 32 stellt ein Priori-
tatsniveau fir jede Flachen-ID ein. Spezifisch stellt
beispielsweise die Verarbeitungseinheit 32 ein Prio-
ritdtsniveau fir jede Peripherieflache gemaR der
Schwierigkeit beim Detektieren eines Objektes ein.

[0206] Die Verarbeitungseinheit 32 erzeugt eine Pe-
ripherieflachentabelle Tab6, die eine Korrespondenz-
beziehung zwischen Flachen-IDs reprasentiert, die
Peripheriepositionen und Prioritdtsniveaus angibt.
Die Peripherieflachentabelle Tab6 entspricht Korre-
spondenzinformation, die eine Korrespondenzbezie-
hung zwischen Peripherie-Positionsinformation, wel-
che die Relativposition jeder Peripherieflache in Be-
zug auf das Zielfahrzeug 1 angibt, und einem Priori-
tatsniveau angibt.

[0207] Weiter halt beispielsweise jede der Verarbei-
tungseinheit 32 und der Aufier-Fahrzeug-Kommuni-
kationsvorrichtung 101 eine Vielzahl von Typen von
Flachenunterteilungs-Information.

[0208] Die Verarbeitungseinheit 32 sendet die Iden-
tifikationsinformation der Flachenunterteilungs-Infor-
mation an die Aufier-Fahrzeug-Kommunikationsvor-
richtung 101 Uber die Kommunikationseinheit 31, wo-
durch die Flachenunterteilungs-Information geandert
wird.

[0209] Spezifischer wird eine Karten-ID der Flachen-
unterteilungs-Information zugewiesen. Die Verarbei-
tungseinheit 32 sendet beispielsweise eine Kartenan-
derungsanweisung Sl, die eine Karten-ID = 2 angibt,
an die Auler-Fahrzeug-Kommunikationsvorrichtung
101 Uber die Kommunikationseinheit 31, wodurch die
Flachenunterteilungs-Information so geandert wird,
dass die Karten-ID = 2.

[0210] Die Einstelleinheit 23 in der AulRer-Fahrzeug-
Kommunikationsvorrichtung 101 empfangt die Kar-
tenanderungsinformation Uber die Intra-Fahrzeug-
Kommunikationseinheit 25 und andert die Flachen-
unterteilungs-Information, so dass die Karten-ID = 2.

[0211] Die Verarbeitungseinheit 32 andert die Fla-
chenunterteilungs-Information gemafl der Umge-
bungsumwelt oder dergleichen des Zielfahrzeugs 1.
Spezifisch &ndert beispielsweise die Verarbeitungs-
einheit 32 die Flachenunterteilungs-Information ab-
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hangig davon, ob das Zielfahrzeug 1 in einem nor-
malen Modus oder einem Niedergeschwindigkeits-
modus fahrt, der durch die autonome Fahr-ECU 112
anhand der Anzahl von Ful3géngern um das Zielfahr-
zeug 1 herum ausgewahlt wird.

[0212] Die Verarbeitungseinheit 32 muss nicht not-
wendigerweise eine Funktion des Erzeugens aller
drei Teile von Korrespondenzinformation aufweisen,
wie in Fig. 12 bis Fig. 14 gezeigt. Die Verarbeitungs-
einheit 32 kann eine Funktion des Erzeugens von ein
oder zwei der drei Teile von Korrespondenzinforma-
tion aufweisen.

[Beispiel der Einstellung von Prioritatsniveau]

[0213] Beispielsweise basierend auf den verschie-
denen Typen von Information, wie etwa der Uber die
Schaltvorrichtung 151 empfangenen Zustandsinfor-
mation, stellt die Verarbeitungseinheit 32 die Priori-
tatsniveaus in der Korrespondenzinformation ein.

[0214] Spezifischer stellt die Verarbeitungseinheit
32 die Prioritdtsniveaus gemal beispielsweise zu-
mindest einer von einer Fahrrichtung, einer Fahrge-
schwindigkeit, einer Fahrstralde, einer Fahrposition,
einem Fahrmodus und einer Planfahrroute des Ziel-
fahrzeugs 1 ein, und dem Ergebnis der Detektion ei-
nes Objektes um das Zielfahrzeug 1 herum.

[0215] Spezifisch stellt beispielsweise die Verarbei-
tungseinheit 32 ein hohes Prioritatsniveau flr eine
Flache vor dem Zielfahrzeug 1 ein.

[0216] Beispielsweise andert die Verarbeitungsein-
heit 32 den Einstellinhalt des Prioritdtsniveaus in
Ubereinstimmung mit Anstieg und Abfall der Fahrge-
schwindigkeit des Zielfahrzeugs 1.

[0217] Beispielsweise andert die Verarbeitungsein-
heit 32 den Einstellinhalt des Prioritatsniveaus, ge-
maf welchem das Zielfahrzeug 1 auf einer Schnell-
stralRe oder einer normalen Strale fahrt.

[0218] Beispielsweise stellt die Verarbeitungseinheit
32 ein hohes Prioritatsniveau fir eine Flache wie et-
wa eine Kreuzung, einen Verbindungspunkt oder ei-
nen Punkt, in welchem der Zugang eines anderen
Fahrzeugs vorhergesagt wird, ein.

[0219] Beispielsweise andert die Verarbeitungsein-
heit 32 den Einstellinhalt des Prioritdtsniveaus ge-
maR dem, ob das Zielfahrzeug 1 in einem urbanen
Bereich oder einer Vorstadt fahrt.

[0220] Beispielsweise andert die Verarbeitungsein-
heit 32 den Einstellinhalt des Prioritdtsniveaus ge-
mafk dem, ob das Zielfahrzeug 1 im normalen Modus
oder einem Niedergeschwindigkeitsmodus fahrt.

[0221] Beispielsweise andert die Verarbeitungsein-
heit 32 den Einstellinhalt des Prioritatsniveaus ge-
mal dem, ob das Zielfahrzeug 1 bald eine geschéfti-
ge Kreuzung passiert oder nicht.

[0222] Beispielsweise andert die Verarbeitungsein-
heit 32 den Einstellinhalt des Prioritatsniveaus ge-
malk dem, ob die entsprechende Peripherieflache ei-
ne Flache ist, wo das Zielfahrzeug 1 ein Objekt detek-
tieren kann. Somit kdnnen vorzugsweise beispiels-
weise Daten aus einer Peripherieflache, wo die Ab-
deckung des Sensors 113 oder dergleichen des Ziel-
fahrzeugs 1 unzureichend ist, gesendet werden.

[0223] Alternativ erzeugt beispielsweise die Ver-
arbeitungseinheit 32 Korrespondenzinformation auf
Basis von Ereignisinformation, die sich auf ein Ver-
kehrsereignis um das Zielfahrzeug 1 herum bezieht,
welches von aufderhalb des Zielfahrzeugs 1 erfasst
wird, zum Beispiel welches aus der externen Vorrich-
tung 181 Uber die AufRer-Fahrzeug-Kommunikations-
vorrichtung 101 und die Schaltvorrichtung 151 emp-
fangen wird.

[0224] Spezifisch ist die Ereignisinformation bei-
spielsweise Information Uber einen Punkt, wo Ver-
kehrsunfalle oft aufgrund von Herausspringen auf
die StralRe auftreten, oder eine Information Uber ei-
ne durchzufiihrende BaumalRnahme. In diesem Fall
stellt die Verarbeitungseinheit 32 ein hohes Prioritats-
niveau fir die Peripherieflache, die der Ereignisinfor-
mation entspricht, ein.

[0225] Die Verarbeitungseinheit 32 erzeugt Korre-
spondenzinformation auf Basis der darin gehalte-
nen Ereignisinformation. Diese Ereignisinformation
kann beispielsweise Ereignisinformation sein, welche
durch die Verarbeitungseinheit 32 von auRerhalb des
Zielfahrzeugs 1 empfangen wird, wahrend das Ziel-
fahrzeug 1 fahrt, oder kann Ereignisinformation sein,
die vorab im Zielfahrzeug 1 registriert wird.

[0226] Die Verarbeitungseinheit 32 kann Entspre-
chungs-Information auf Basis von Ereignisinformati-
on erzeugen, die nicht gehalten wird, sondern zu jeg-
licher Zeit von auflerhalb des Zielfahrzeugs 1 emp-
fangen wird. Alternativ kann die Verarbeitungseinheit
32 Korrespondenzinformation auf Basis von Ereignis-
information erzeugen, die nicht von auflerhalb des
Zielfahrzeugs 1 empfangen wird, sondern darin vor-
ab gehalten wird.

[0227] Wie oben beschrieben, erzeugt in der Fahr-
zeugvorrichtung gemaR der zweiten Ausflhrungs-
form der vorliegenden Offenbarung die Verarbei-
tungseinheit 32 Korrespondenzinformation, die eine
Korrespondenzbeziehung zwischen Peripherie-Posi-
tionsinformation, welche die Position einer Periphe-
rieflache um das Zielfahrzeug 1 herum angibt, und
einem Prioritatsniveau angibt, zum Senden im Fahr-
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zeugnetzwerk 10 von Daten, welche durch eine in
der Peripherieflache lokalisierte Vorrichtung gesen-
det werden. Dann sendet die Kommunikationseinheit
31 die durch die Verarbeitungseinheit 32 erzeugte
Korrespondenzinformation an die Aufler-Fahrzeug-
Kommunikationsvorrichtung 101, die im Zielfahrzeug
1 installiert ist, und mit einer externen Vorrichtung 181
aulRerhalb des Zielfahrzeugs 1 kommunizieren kann.

[0228] Gemall der obigen Konfiguration kann ein
Prioritdtsniveau gemaf der Position einer externen
Vorrichtung 181 fir Daten aus der externen Vorrich-
tung 181 eingestellt werden. Beispielsweise, wenn ei-
ne autonome Fahrsteuerung durchgefihrt wird, kann
ein hohes Prioritatsniveau fir Daten aus einer exter-
nen Vorrichtung 181 eingestellt werden, die in einer
signifikanten Peripherieflache lokalisiert ist, wo An-
wesenheit/Abwesenheit eines Objekts bestatigt wer-
den sollte. Zusatzlich kénnen in der Auf3er-Fahrzeug-
Kommunikationsvorrichtung 101 die Daten anhand
des eingestellten Prioritatsniveaus verarbeitet wer-
den. Beispielsweise ist es moglich, einen Prozess
des vorzugsweisen Sendens der Daten mit einem ho-
hen Prioritatsniveau im Fahrzeugnetzwerk 10 durch-
zuftihren. Somit kdnnen die Daten aus der in der
signifikanten Peripherieflache lokalisierten externen
Vorrichtung 181 zuverlassiger an beispielsweise ei-
ne Fahrzeugvorrichtung gesendet werden, die auto-
nome Fahrsteuerung durchfiihrt.

[0229] Somit kdnnen in der Fahrzeugvorrichtung g
Motor der zweiten Ausfiihrungsform der vorliegen-
den Offenbarung nitzliche Informationen zufrieden-
stellend in dem Fahrzeugnetzwerk gesendet werden.

[0230] Weiter erzeugt in der Fahrzeugvorrichtung
gemal der zweiten Ausfiihrungsform der vorliegen-
den Offenbarung die Verarbeitungseinheit 32 Korre-
spondenzinformation, die eine Korrespondenzbezie-
hung zwischen Peripherie-Positionsinformation, wel-
che die Relativposition einer Peripherieflache in Be-
zug auf das Zielfahrzeug 1 angibt, und einem Priori-
tatsniveau angibt.

[0231] Gemal dieser Konfiguration, wenn eine auto-
nome Fahrsteuerung oder dergleichen durchgefiihrt
wird, kann beispielsweise ein hohes Prioritatsniveau
fur Daten aus einer externen Vorrichtung 181 einge-
stellt werden, die in einer Peripherieflache lokalisiert
ist, wo es schwierig fiir den Sensor oder dergleichen
ist, der im Zielfahrzeug 1 installiert ist, um ein Objekt
zu detektieren.

[0232] Weiter erzeugt in der Fahrzeugvorrichtung
gemal der zweiten Ausfiihrungsform der vorliegen-
den Offenbarung die Verarbeitungseinheit 32 Korre-
spondenzinformation, die eine Korrespondenzbezie-
hung zwischen Peripherie-Positionsinformation, wel-
che die Absolutposition der Peripherieflache um das

Zielfahrzeug 1 herum angibt, und einem Prioritatsni-
veau angibt.

[0233] Gemal der obigen Konfiguration, wenn eine
autonome Fahrsteuerung oder dergleichen durchge-
fuhrt wird, kann beispielsweise das Zielfahrzeug 1 auf
der Karte erfasst werden, wodurch es mdglich ist, ein
hohes Prioritatsniveau flr Daten aus einer externen
Vorrichtung 181 einzustellen, die in einer Peripherie-
flache lokalisiert ist, wie etwa einer Kreuzung eini-
ge hundert Meter voraus, welche durch den Sensor
oder dergleichen, der im Zielfahrzeug 1 installiert ist,
schwierig zu detektieren ist. Weiter kann beispiels-
weise ein angemessenes Prioritatsniveau unter Ver-
wendung von Information eingestellt werden, die sich
auf ein Verkehrsereignis bezieht, wie etwa Informa-
tion Uber einen Punkt, an dem oft Verkehrsunfalle
aufgrund von Herausspringen auf die Strale auftre-
ten, oder Information Uber eine abzuhaltende Stra-
Renbaumalnahme.

[0234] In der Fahrzeugvorrichtung gemaf der zwei-
ten Ausfiihrungsform der vorliegenden Offenbarung
halten die Verarbeitungseinheit 32 und die Auler-
Fahrzeug-Kommunikationsvorrichtung 101 gemein-
same Flachenunterteilungs-Information, welche die
Peripherie des Zielfahrzeugs 1 angibt, die in eine
Vielzahl von Peripherieflachen unterteilt ist. Dann er-
zeugt die Verarbeitungseinheit 32 Korrespondenz-
information, die eine Korrespondenzbeziehung zwi-
schen Identifikationsinformation jeder Peripheriefla-
che in der Flachenunterteilungs-Information und ei-
nem Prioritatsniveau angibt.

[0235] GemalR der obigen Konfiguration kann die
Menge an Daten, die aus der Prioritats-Bestim-
mungsvorrichtung 111 gesendet werden, reduziert
werden, wodurch beispielsweise Kommunikationsbe-
lastung im Fahrzeugnetzwerk 10 reduziert werden
kann.

[0236] In der Fahrzeugvorrichtung gemaf der zwei-
ten Ausfiihrungsform der vorliegenden Offenbarung
halten die Verarbeitungseinheit 32 und die Auler-
Fahrzeug-Kommunikationsvorrichtung 101 eine Viel-
zahl von Typen von Flachenunterteilungs-Informati-
on. Dann sendet die Verarbeitungseinheit 32 Iden-
tifikationsinformation von Flachenunterteilungs-Infor-
mation an die Aufier-Fahrzeug-Kommunikationsvor-
richtung 101 Uber die Kommunikationseinheit 31,
wodurch die Flachenunterteilungs-Information veran-
dert wird.

[0237] Gemal der obigen Konfiguration ist es mog-
lich, eine angemessene Unterteilung von Peripherie-
flachen und angemessene Einstellung von Prioritats-
niveaus gemaf der Umgebungsumwelt oder derglei-
chen des Zielfahrzeugs 1 zu verwenden.
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[0238] In der Fahrzeugvorrichtung gemal der zwei-
ten Ausflihrungsform der vorliegenden Offenbarung
stellt die Verarbeitungseinheit 32 ein Prioritatsniveau
gemal zumindest einem von einer Fahrtrichtung,
einer Fahrgeschwindigkeit, einer Fahrstrale, einer
Fahrposition, einem Fahrmodus und einer Planfahr-
route des Zielfahrzeugs 1 ein.

[0239] Gemal der obigen Konfiguration ist es mog-
lich, ein angemessenes Prioritatsniveau anhand des
Fahrerzustands oder dergleichen des Zielfahrzeugs
1 einzustellen.

[0240] In der Fahrzeugvorrichtung gemaf der zwei-
ten Ausflhrungsform der vorliegenden Offenbarung
stellt die Verarbeitungseinheit 32 ein Prioritatsniveau
anhand zumindest eines von: einem Ergebnis der De-
tektion eines Objekts um das Zielfahrzeug 1 herum;
Ereignisinformation, die sich auf ein Verkehrsereig-
nis um das Zielfahrzeug 1 herum bezieht, erfasst von
aulerhalb des Zielfahrzeugs 1; und Ereignisinforma-
tion, die in der Verarbeitungseinheit 32 gehalten wird,
ein.

[0241] Gemal der obigen Konfiguration kann ein
angemessenes Prioritdtsniveau gemal der Umge-
bungsumwelt oder dergleichen des Zielfahrzeugs 1
eingestellt werden.

[0242] Weiter wird in einem Kommunikationssteuer-
verfahren gemalR der zweiten Ausfiihrungsform der
vorliegenden Offenbarung zuerst Korrespondenzin-
formation erzeugt, welche eine Korrespondenzbezie-
hung zwischen Peripherie-Positionsinformation, wel-
che die Position einer Peripherieflache um das Ziel-
fahrzeug 1 herum angibt, und einem Prioritatsniveau
angibt, zum Senden auf dem Fahrzeugnetzwerk 10
von Daten, welche durch eine in einer Peripherie-
flache lokalisierte Vorrichtung gesendet werden. Als
Nachstes wird die erzeugte Korrespondenzinforma-
tion an die AuBer-Fahrzeug-Kommunikationsvorrich-
tung 101 gesendet, die im Zielfahrzeug 1 installiert
ist, und mit einer externen Vorrichtung 181 kommu-
nizieren kann, die aufierhalb des Zielfahrzeugs 1 lo-
kalisiert ist.

[0243] Gemall dem obigen Verfahren kann
in der AuBer-Fahrzeug-Kommunikationsvorrichtung
101 ein Prioritatsniveau gemaR der Position der ex-
ternen Vorrichtung 181 fir Daten aus der externen
Vorrichtung 181 eingestellt werden. Beispielsweise,
wenn autonome Fahrsteuerung durchgefiihrt wird,
kann ein hohes Prioritatsniveau fir Daten aus ei-
ner externen Vorrichtung 181 eingestellt werden, die
in einer signifikanten Peripherieflache lokalisiert ist,
wo Anwesenheit/Abwesenheit eines Objektes besta-
tigt werden sollte. Weiter kdnnen in der Aul3er-Fahr-
zeug-Kommunikationsvorrichtung 101 Daten anhand
des eingestellten Prioritatsniveaus verarbeitet wer-
den. Beispielsweise ist es mdglich, einen Prozess

des bevorzugten Sendens der Daten mit dem hohen
Prioritatsniveau im Fahrzeugnetzwerk 10 durchzu-
fuhren. Somit kénnen die Daten aus der in der signi-
fikanten Peripherieflache lokalisierten externen Vor-
richtung 181 mit mehr Zuverlassigkeit an eine Fahr-
zeugvorrichtung gesendet werden, die beispielswei-
se autonome Fahrsteuerung durchfiihrt.

[0244] Daher kannim Kommunikationssteuerverfah-
ren gemal der zweiten Ausfiuhrungsform der vorlie-
genden Offenbarung niitzliche Information zufrieden-
stellend im Fahrzeugnetzwerk gesendet werden.

[0245] Die andere Konfiguration und der Betrieb sind
die gleichen wie jene im Fahrzeugkommunikations-
system gemal der ersten Ausfliihrungsform und da-
her wird deren detaillierte Beschreibung hier nicht
wiederholt.

[0246] Die hierin offenbarten Ausfiihrungsformen
sind in allen Aspekten illustrativ und sollten nicht als
restriktiv angesehen werden. Der Schutzumfang der
vorliegenden Erfindung ist nicht durch die Konfigu-
ration der oben beschriebenen Ausfiihrungsform be-
schrankt, sondern wird durch die Anspriiche definiert
und soll Bedeutung enthalten, die aquivalent zum
Schutzumfang der Anspriche und aller Modifikatio-
nen innerhalb des Schutzumfangs sind.

[0247] Die obige Beschreibung beinhaltet die Merk-
male der zusétzlichen Anmerkungen unten.

[Zusatzanmerkung 1]

[0248] Eine AulRer-Fahrzeug-Kommunikationsvor-
richtung, die in einem Fahrzeug installiert ist, umfas-
sen:

Eine Empfangseinheit, die konfiguriert ist, Daten
aus einer auBerhalb des Fahrzeugs lokalisierten
externen Vorrichtung zu empfangen;

eine Positionserfassungseinheit, die konfiguriert
ist, basierend auf den durch die Empfangsein-
heit empfangenen Daten, Sendequell-Positions-
information zu erzeugen, welche eine Position
einer Sendequelle der Daten angibt;

eine  Korrespondenzinformations-Erfassungs-
einheit, die konfiguriert ist, Korrespondenzinfor-
mation zu erfassen, welche eine Korrespon-
denzbeziehung zwischen Peripherie-Positions-
information, die eine Position einer Peripherie-
flache um das Fahrzeug herum angibt, und ei-
nem Prioritdtsniveau angibt;

eine Einstelleinheit, die konfiguriert ist, ein Prio-
ritdtsniveau fir die Daten einzustellen, auf Ba-
sis der Sendequell-Positionsinformation, welche
durch die Positionserfassungseinheit erzeugt ist,
und der durch die Korrespondenzinformations-
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Erfassungseinheit erfassten Korrespondenzin-
formation; und

eine Verarbeitungseinheit, die konfiguriert ist,
die Daten gemal dem Prioritatsniveau, das
durch die Einstelleinheit eingestellt ist, zu verar-
beiten, wobei

die externe Vorrichtung eine Drahtlos-Endgerat-
vorrichtung , die von einem FulRganger gehal-
ten wird, der sich bewegt, eine in einem anderen
Fahrzeug, das sich bewegt, installierte Drahtlos-
Endgeratvorrichtung oder eine Strallenrandein-
heit, die nahe einer Stral3e vorgesehen ist, ist

die externe Vorrichtung eine Position davon auf
Basis von Funkwellen aus einem GPS- (Glo-
balpositionierungssystem) Satelliten erfasst und
die Daten einschliel3lich Endgerat-Positionsin-
formation, welche die Fahrzeugposition ange-
ben, sendet;

die Positionserfassungseinheit aus den Daten
die Endgerat-Positionsinformation als die Sen-
dequell-Positionsinformation erfasst, und

die Verarbeitungseinheit das durch die Einstell-
einheit eingestellte Prioritdtsniveau mit einem
vorbestimmten Schwellenwert vergleicht und die
Daten auf Basis eines Ergebnisses des Ver-
gleichs sendet oder verwirft.

[Zusatzanmerkung 2]

[0249] Ein Fahrzeugkommunikationssystem, das
umfasst:

eine AuRer-Fahrzeug-Kommunikationsvorrich-
tung, die in einem Fahrzeug installiert ist; und

eine Fahrzeugvorrichtung, die konfiguriert ist,
Korrespondenzinformation zu erzeugen, welche
eine Korrespondenzbeziehung zwischen Peri-
pherie-Positionsinformation, die eine Position ei-
ner Peripherieflache um das Fahrzeug herum
angibt, und ein Prioritdtsniveau angibt, und die
erzeugte Korrespondenzinformation an die Au-
Rer-Fahrzeug-Kommunikationsvorrichtung sen-
det, wobei

die  AuRer-Fahrzeug-Kommunikationsvorrich-
tung Daten aus einer aulerhalb des Fahr-
zeugs lokalisierten externen Vorrichtung emp-
fangt, und basierend auf den empfangenen Da-
ten Sendequell-Positionsinformation, welche ei-
ne Position einer Sendequelle der Daten angibt,
erzeugt,

die  AuRer-Fahrzeug-Kommunikationsvorrich-
tung die Korrespondenzinformation aus der
Fahrzeugvorrichtung empféngt, ein Prioritatsni-
veau fur die Daten auf Basis der empfangenen
Korrespondenzinformation und der erzeugten
Sendequell-Positionsinformation einstellt, und
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die Daten gemafR dem eingestellten Prioritatsni-
veau verarbeitet,

die externe Vorrichtung eine Drahtlos-Endgerat-
vorrichtung , die durch einen Fuligénger gehal-
ten wird, der sich bewegt, eine Drahtlos-Endge-
ratvorrichtung, die in einem anderen Fahrzeug,
das sich bewegt, installiert ist, und eine Stral3en-
randeinheit, die nahe einer Stralle vorgesehen
ist, ist

die externe Vorrichtung eine Position derselben
auf Basis von Funkwellen aus dem GPS-Satelli-
ten erfasst und Daten, welche die Endgerat-Po-
sitionsinformation, welche die erfasste Informa-
tion angibt, beinhalten;

die  AuBer-Fahrzeug-Kommunikationsvorrich-
tung aus den Daten die Endgerat-Positionsinfor-
mation als die Sendequell-Positionsinformation
erfasst; und

die  AuBer-Fahrzeug-Kommunikationsvorrich-
tung das eingestellte Prioritdtsniveau mit einem
vorbestimmten Schwellenwert vergleicht und die
Daten auf Basis des Ergebnisses des Vergleichs
sendet oder verwirft.

[Zusatzanmerkung 3]

[0250] Eine Fahrzeugvorrichtung, die in einem Fahr-
zeug installiert ist, umfassend:

eine Verarbeitungseinheit, die konfiguriert ist,
Korrespondenzinformation zu erzeugen, die ei-
ne Korrespondenzbeziehung zwischen Periphe-
rie-Positionsinformation, die eine Position einer
Peripherieflache um ein Fahrzeug herum an-
gibt und ein Prioritatsniveau angibt, zum Sen-
den in einem Fahrzeugnetzwerk, der durch eine
in der Peripherieflache lokalisierten Vorrichtung
gesendeten Daten; und

eine  Kommunikationseinheit, die konfiguriert
ist, die Entsprechungs-Information, welche
durch die Verarbeitungseinheit erzeugt ist, an
eine AuRer-Fahrzeug-Kommunikationsvorrich-
tung zu senden, die im Fahrzeug installiert ist
und mit einer aulerhalb des Fahrzeugs loka-
lisierten externen Vorrichtung kommunizieren
kann, wobei

die  Aufer-Fahrzeug-Kommunikationsvorrich-
tung Daten aus der externen Vorrichtung emp-
fangt, Sendequell-Positionsinformation, welche
eine Position von einer Sendequelle der Daten
auf Basis der empfangenen Daten angibt, er-
zeugt, ein Prioritatsniveau fur die Daten auf Ba-
sis der erzeugten Sendequell-Positionsinforma-
tion und der erzeugten Korrespondenzinforma-
tion einstellt und die Daten gemaR dem einge-
stellten Prioritatsniveau verarbeitet,
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die externe Vorrichtung eine Drahtlos-Endgerat-
vorrichtung , die von einem Ful3ganger gehalten
ist, der sich bewegt, eine Drahtlos-Endgeratvor-
richtung in einem anderen Fahrzeug installiert,
das sich bewegt, oder eine Stralenrandeinheit,
die nahe einer Stral3e vorgesehen ist, ist, und

die externe Vorrichtung eine Position derselben
auf Basis von Funkwellen aus einem GPS-Sa-
telliten erfasst und die Endgeréat-Positionsinfor-
mation, welche die erfasste Position angibt, be-
inhaltende Daten sendet.
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Patentanspriiche

1. AuBer-Fahrzeug-Kommunikationsvorrichtung,
die in einem Fahrzeug installiert ist, umfassend:
eine Empfangseinheit, die konfiguriert ist, Daten aus
einer externen Vorrichtung, die aul3erhalb des Fahr-
zeugs lokalisiert ist, zu empfangen;
eine Positionserfassungseinheit, die konfiguriert ist,
basierend auf dem durch die Empfangseinheit emp-
fangenen Daten Sendequellen-Positionsinformation
zu erzeugen, die eine Position einer Sendequelle der
Daten angibt;
eine Korrespondenzinformations-Erfassungseinheit,
die konfiguriert ist, Korrespondenzinformation zu er-
fassen, welche eine Korrespondenzbeziehung zwi-
schen Peripherie-Positionsinformation, die eine Posi-
tion einer Peripherieflaiche um das Fahrzeug herum
angibt, und einem Prioritatsniveau angibt;
eine Einstelleinheit, die konfiguriert ist, ein Prioritats-
niveau fur die Daten einzustellen, auf Basis der Sen-
dequellen-Positionsinformation, welche durch die Po-
sitionserfassungseinheit erzeugt wird und der Korre-
spondenzinformation, welche durch die Korrespon-
denzinformation-Erfassungseinheit erfasst wird; und
eine Verarbeitungseinheit, die konfiguriert ist, die Da-
ten anhand des durch die Einstelleinheit eingestellten
Prioritatsniveaus zu verarbeiten.

2. AuBer-Fahrzeug-Kommunikationsvorrichtung
gemald Anspruch 1, wobei
die Korrespondenzinformation aktualisiert wird, und
die Korrespondenzinformations-Erfassungseinheit
als Nachaktualisierungs-Korrespondenzinformation
eine Kombination von Peripherie-Positionsinforma-
tion und einem Prioritadtsniveau erfasst, wobei die
Kombination sich von der zuvor erfassten Korrespon-
denzinformation unterscheidet.

3.  AuRer-Fahrzeug-Kommunikationsvorrichtung
gemal Anspruch 1 oder 2, wobei die Korre-
spondenzinformations-Erfassungseinheit neue Kor-
respondenzinformation in Ubereinstimmung mit der
Bewegung des Fahrzeugs erfasst.

4. Fahrzeugvorrichtung, die in einem Fahrzeug in-
stalliert ist, umfassend:
eine Verarbeitungseinheit, die konfiguriert ist, Korre-
spondenzinformation zu erzeugen, die eine Korre-
spondenzbeziehung zwischen Peripherie-Positions-
information, die eine Position einer Peripherieflache
um das Fahrzeug herum angibt, und einem Prioritats-
niveau angibt, zum Senden in einem Fahrzeugnetz-
werk, der durch eine in der Peripherieflache lokalisier-
ten Vorrichtung gesendeten Daten; und
eine Kommunikationseinheit, die konfiguriert ist, die
durch die Verarbeitungseinheit erzeugten Korrespon-
denzdaten an eine Aufer-Fahrzeug-Kommunikati-
onsvorrichtung zu senden, die im Fahrzeug installiert
ist und mit der externen Vorrichtung, die auf3erhalb
des Fahrzeugs lokalisiert ist, kommunizieren kann.

5. Fahrzeugvorrichtung gemafR Anspruch 4, wo-
bei die Verarbeitungseinheit die Korrespondenzinfor-
mation erzeugt, welche die Korrespondenzbeziehung
zwischen der eine Relativposition des Peripheriefla-
che in Bezug auf das Fahrzeug angebenden Periphe-
rie-Positionsinformation und den Prioritdtsniveau an-
gibt.

6. Fahrzeugvorrichtung geman Anspruch 4 oder 5,
wobei die Verarbeitungseinheit die Korrespondenzin-
formation erzeugt, welche die Korrespondenzbezie-
hung zwischen der eine Absolutposition der Periphe-
rieflache angebenden Peripherie-Positionsinformati-
on und dem Prioritatsniveau angibt.

7. Fahrzeugvorrichtung gemaf einem der Anspru-
che 4 bis 6, wobei
die Verarbeitungseinheit und die Auler-Fahrzeug-
Kommunikationsvorrichtung gemeinsame Flachen-
unterteilungs-Information erhalten, die eine Periphe-
rie des Fahrzeugs angibt, welche in eine Vielzahl von
Peripherieflachen unterteilt ist,
die Verarbeitungseinheit die Korrespondenzinforma-
tion erzeugt, welche die Korrespondenzbeziehung
zwischen Identifikationsinformation jeder Peripherie-
flache in der Flachenunterteilungs-Information und
dem Prioritdtsniveau angibt.

8. Fahrzeugvorrichtung gemafl Anspruch 7, wobei
die Verarbeitungseinheit und die Auler-Fahrzeug-
Kommunikationsvorrichtung eine Vielzahl von Typen
von Flachenunterteilungs-Information erhalten, und
die Verarbeitungseinheit die Identifikationsinformati-
on in der Fldchenunterteilungs-Information an die Au-
Rer-Fahrzeug-Kommunikationsvorrichtung tber die
Kommunikationseinheit sendet, wodurch die FIa-
chenunterteilungs-Information geéndert wird.

9. Fahrzeugvorrichtung geman einem der Anspri-
che 4 bis 8, wobei die Verarbeitungseinheit das Prio-
ritdtsniveau gemaf zumindest einem einer Fahrtrich-
tung, einer Fahrgeschwindigkeit, einer Fahrstralie,
einer Fahrposition, eines Fahrmodus und einer Plan-
fahrroute des Fahrzeugs einstellt.

10. Fahrzeugvorrichtung gemafl einem der An-
spriche 4 bis 9, wobei die Verarbeitungseinheit das
Prioritatsniveau gemafl zumindest einem von: einem
Ergebnis der Detektion eines Objektes um das Fahr-
zeug herum, Ereignisinformation, die von aulRerhalb
des Fahrzeugs erfasst ist, welche sich auf ein Ver-
kehrsereignis um das Fahrzeug herum bezieht, und
der in der Verarbeitungseinheit gehaltenen Ereignis-
information einstellt.

11. Fahrzeugkommunikationssystem umfassend:
eine Auler-Fahrzeug-Kommunikationsvorrichtung,
die in einem Fahrzeug installiert ist; und
eine Fahrzeugvorrichtung, die konfiguriert ist, Korre-
spondenzinformation zu erzeugen, die eine Korre-
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spondenzbeziehung zwischen Peripherie-Positions-
information, welche eine Position einer Peripherie-
flaiche um das Fahrzeug herum angibt, und einem
Prioritatsniveau angibt, und die erzeugte Korrespon-
denzinformation an die AufRer-Fahrzeug-Kommuni-
kationsvorrichtung sendet, wobei

die AulRer-Fahrzeug-Kommunikationsvorrichtung
Daten aus einer externen Vorrichtung empfangt, die
aullerhalb des Fahrzeugs lokalisiert ist, und, basie-
rend auf den empfangenen Daten, Sendequell-Posi-
tionsinformation erzeugt, die eine Position einer Sen-
dequelle der Daten angibt, und

die AuRer-Fahrzeug-Kommunikationsvorrichtung die
Korrespondenzinformation aus der Fahrzeugvorrich-
tung empfangt, ein Prioritatsniveau fur die Daten auf
Basis der empfangenen Korrespondenzinformation
und der erzeugten Sendequell-Positionsinformation
einstellt und die Daten gemaf dem eingestellten Prio-
ritdtsniveau verarbeitet.

12. Kommunikationssteuerverfahren, das in ei-
ner in einem Fahrzeug installierten Auf3er-Fahrzeug-
Kommunikationsvorrichtung durchgefuhrt wird, wo-
bei das Verfahren die Schritte umfasst:

Empfangen von Daten aus einer auf3erhalb des Fahr-
zeugs lokalisierten externen Vorrichtung;

basierend auf den empfangenen Daten, Erzeugen
von Sendequell-Positionsinformation, die eine Positi-
on einer Sendequelle der Daten angibt;

Erfassen von Korrespondenzinformation, die eine
Korrespondenzbeziehung zwischen Peripherie-Posi-
tionsinformation, welche eine Position einer Periphe-
riefliche um ein Fahrzeug herum angibt, und einem
Prioritatsniveau angibt;

Einstellen eines Prioritatsniveaus fur die Daten auf
Basis der erzeugten Sendequell-Positionsinformati-
on und der erfassten Korrespondenzinformation; und
Verarbeiten der Daten gemaf dem eingestellten Prio-
ritatsniveau.

13. Kommunikationssteuerverfahren, das in einer
Fahrzeugvorrichtung, die in einem Fahrzeug instal-
liert ist, durchgefuhrt wird, wobei das Verfahren die
Schritte umfasst:

Erzeugen von Korrespondenzinformation, die eine
Korrespondenzbeziehung zwischen Peripherie-Posi-
tionsinformation, die eine Position einer Peripherie-
flache um ein Fahrzeug herum angibt, und einem
Prioritatsniveau angibt, zum Senden, in einem Fahr-
zeugnetzwerk, von durch eine in der Peripherieflache
lokalisierte Vorrichtung gesendeten Daten; und
Senden der erzeugten Korrespondenzinformation
an eine AuBer-Fahrzeug-Kommunikationsvorrich-
tung, die im Fahrzeug installiert ist und mit einer au-
Rerhalb des Fahrzeugs lokalisierten externen Vor-
richtung kommunizieren kann.

14. Kommunikationssteuerverfahren, das in einem
eine in einem Fahrzeug installierte AufRer-Fahrzeug-
Kommunikationsvorrichtung und eine Fahrzeugvor-

richtung beinhaltendem Fahrzeugkommunikations-
system durchgefiihrt wird, wobei das Verfahren die
Schritte umfasst:

Erzeugen, durch die Fahrzeugvorrichtung, von Korre-
spondenzinformation, die eine Korrespondenzbezie-
hung zwischen Peripherie-Positionsinformation, die
eine Position einer Peripherieflache um ein Fahrzeug
herum angibt, und einem Prioritatsniveau angibt;
Senden, durch die Fahrzeugvorrichtung, der erzeug-
ten Korrespondenzinformation an die Aufer-Fahr-
zeug-Kommunikationsvorrichtung;

Empfangen, durch die AuBer-Fahrzeug-Kommunika-
tionsvorrichtung, von Daten aus einer externen Vor-
richtung, die aulRerhalb des Fahrzeugs lokalisiert ist;
Erzeugen, durch die AuBer-Fahrzeug-Kommunika-
tionsvorrichtung, von Sendequell-Positionsinformati-
on, die eine Position einer Sendequelle der empfan-
genen Daten auf Basis der Daten angibt;
Empfangen, durch die AuBer-Fahrzeug-Kommunika-
tionsvorrichtung, der Korrespondenzinformation aus
der Fahrzeugvorrichtung;

Einstellen, durch die AuRer-Fahrzeug-Kommunikati-
onsvorrichtung, eines Prioritdtsniveaus fir die Daten
auf Basis der empfangenen Korrespondenzinforma-
tion und der erzeugten Sendequell-Positionsinforma-
tion; und

Verarbeiten, durch die AuRer-Fahrzeug-Kommunika-
tionsvorrichtung, der Daten gemaf dem eingestellten
Prioritatsniveau.

15. Kommunikationssteuerprogramm, das in ei-
ner in einem Fahrzeug installierten Aul3er-Fahrzeug-
Kommunikationsvorrichtung verwendet wird, wobei
das Programm einen Computer veranlasst, zu fungie-
ren als:
eine Empfangseinheit, die konfiguriert ist, Daten aus
einer aulRerhalb des Fahrzeugs lokalisierten externen
Vorrichtung zu empfangen;
eine Positionserfassungseinheit, die konfiguriert ist,
basierend auf den durch die Empfangseinheit emp-
fangenen Daten, Sendequell-Positionsinformation zu
erzeugen, die eine Position einer Sendequelle der
Daten angibt;
eine Korrespondenzinformations-Erfassungseinheit,
die konfiguriert ist, Korrespondenzinformation zu er-
fassen, die eine Korrespondenzbeziehung zwischen
Peripherie-Positionsinformation, die eine Position ei-
ner Peripherieflache um das Fahrzeug herum angibt,
und einem Prioritatsniveau angibt;
eine Einstelleinheit, die konfiguriert ist, ein Prio-
ritdtsniveau fur die Daten einzustellen, auf Ba-
sis der durch die Positionserfassungseinheit er-
zeugten Sendequell-Positionsinformation und der
durch die Korrespondenzinformations-Erfassungs-
einheit erfassten Korrespondenzinformation; und
eine Verarbeitungseinheit, die konfiguriert ist, die Da-
ten gemal den durch die Einstelleinheit eingestellten
Prioritatsniveau zu verarbeiten.

29/44



DE 11 2018 000 870 TS 2019.11.14

16. Kommunikationssteuerprogramm, das in einer
in einem Fahrzeug installierten Fahrzeugvorrichtung
verwendet wird, wobei das Programm einen Compu-
ter veranlasst, zu fungieren als:
eine Verarbeitungseinheit, die konfiguriert ist, Korre-
spondenzinformation zu erzeugen, die eine Korre-
spondenzbeziehung zwischen Peripherie-Positions-
information, die eine Position einer Peripherieflache
um das Fahrzeug herum angibt, und einem Prioritats-
niveau angibt, und
eine Kommunikationseinheit, die konfiguriert ist, die
durch die Verarbeitungseinheit erzeugte Korrespon-
denzinformation an eine AuRer-Fahrzeug-Kommuni-
kationsvorrichtung zu senden, die im Fahrzeug instal-
liert ist und mit einer aul3erhalb des Fahrzeugs loka-
lisierten externen Vorrichtung Kommunizieren kann.

Es folgen 14 Seiten Zeichnungen
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FIG. 4
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FIG. 10
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