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(54) Bezeichnung: Verfahren zum Betrieb einer Hérvorrichtung und Horvorrichtung

(57) Zusammenfassung: Die Erfindung betrifft ein Verfah-
ren zum Betrieb einer Horvorrichtung (4), bei dem die Hor-
vorrichtung (4) zwei Beschleunigungssensoren (8) aufweist,
die jeweils ein Sensorsignal bereitstellen und mittels derer
eine Orientierung des Kopfes (2) des Anwenders ermittelt
wird, wobei zur Ermittlung der Orientierung die Sensorsigna-
le beider Beschleunigungssensoren (8) kombiniert verwen-
det werden, und dass in Abhangigkeit der Orientierung ein
Betriebsparameter der Horvorrichtung (4) eingestellt wird.
Die Erfindung betrifft weiterhin eine entsprechende Hoérvor-
richtung (4).
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum Be-
trieb einer Horvorrichtung. Desweiteren betrifft die Er-
findung eine entsprechende Hoérvorrichtung.

[0002] Eine Horvorrichtung ist beispielsweise aus
der DE 10 2006 028 682 A1 bekannt.

[0003] Hoérvorrichtungen dienen Ublicherweise der
Aufnahme und Verstarkung von Schall und dessen
Ausgabe an einen zumeist hérgeschadigten Anwen-
der. Die Horvorrichtung weist dazu ein oder zwei Hor-
gerate auf, die jeweils mit zumindest einem Mikro-
fon und einem Horer ausgestattet sind sowie mit ei-
ner geeigneten Signalverarbeitungseinheit zur Ver-
starkung oder allgemein zur Modifizierung des aufge-
nommenen Schalls vor der Ausgabe.

[0004] Die Hoérvorrichtung wird vom Anwender im
Wesentlichen permanent getragen, Ublicherweise am
Kopf und in der Nahe der Ohren. Die Horgerate
sind dann beispielsweise als BTE-Gerate ausgebil-
det, welche hinter dem Ohr getragen werden, oder
als ITE-Geréate, welche im Ohr getragen werden.

[0005] Die Hoérvorrichtung weist zudem Ublicherwei-
se eine Anzahl von Betriebsparametern auf, wel-
che insbesondere das Verhalten der Signalverarbei-
tungseinrichtung und somit die Modifizierung des auf-
genommenen Schalls bestimmen. Ein Beispiel fur
solch einen Betriebsparameter ist der Verstarkungs-
faktor, mit welchem der aufgenommene Schall ver-
starkt wird. Ein weiteres Beispiel ist die Dimensionie-
rung einer Richtkeule des Horsystem, zur Anpassung
einer Richtcharakteristik in unterschiedlichen Situa-
tionen. Grundsatzlich soll in jeglicher Gerauschsitua-
tion die Hoérvorrichtung mdglichst optimal eingestellt
sein, wobei in unterschiedlichen Gerduschsituationen
oftmals auch unterschiedliche Werte flr die Betriebs-
parameter sinnvoll sind.

[0006] Die in der DE 10 2006 028 682 A1 beschrie-
bene Horvorrichtung ist mit einem Sensor ausgestat-
tet, welcher in einer Ausgestaltung zur Erfassung ei-
ner Orientierung oder Lage der Horvorrichtung in ih-
rer Umgebung ausgebildet ist. Dadurch lasst sich die
Richtcharakteristik der Horvorrichtung steuern. Dreht
der Anwender der Hoérvorrichtung seinen Kopf tber
eine gewisse Zeit leicht auf eine bestimmte Seite, so
wird angenommen, dass er bevorzugt Signale von
dieser Seite empfangen will und die Richtkeule wird
daraufhin in die entsprechende Richtung gedreht.

[0007] Vor diesem Hintergrund ist es eine Aufgabe
der Erfindung, ein Verfahren zum Betrieb einer Hor-
vorrichtung anzugeben, bei welchem die Ermittlung
der Orientierung verbessert, d.h. insbesondere ge-
nauer ist. Weiterhin soll eine entsprechende Hbérvor-
richtung angegeben werden, die zudem im Betrieb
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moglichst wenig Energie verbraucht und maéglichst
kompakt sein soll.

[0008] Die Aufgabe wird erfindungsgemafl geldst
durch ein Verfahren mit den Merkmalen gemafR An-
spruch 1 sowie durch eine Hoérvorrichtung mit den
Merkmalen gemal Anspruch 13. Vorteilhafte Ausge-
staltungen, Weiterbildungen und Varianten sind Ge-
genstand der Unteranspriiche. Dabei gelten die Aus-
fuhrungen und Vorteile im Zusammenhang mit dem
Verfahren sinngemafl auch fir die Hoérvorrichtung
und umgekehrt.

[0009] Das Verfahren dient zum Betrieb einer Hor-
vorrichtung, die insbesondere eine Anzahl von Mikro-
fonen aufweist, zur Aufnahme von Schall, d.h. ins-
besondere Gerduschen, sowie insbesondere zumin-
dest einen Hoérer, zur Ausgabe des aufgenomme-
nen Schalls an einen Anwender der Horvorrichtung.
Diese weist zudem zwei Beschleunigungssensoren
auf, die jeweils ein Sensorsignal bereitstellen und mit-
tels derer bei dem Verfahren eine Orientierung des
Kopfes, d.h. insbesondere die ungeféhre Blickrich-
tung eines Anwenders der Horvorrichtung ermittelt
wird. Dabei werden zur Ermittlung der Orientierung
die Sensorsignale beider Beschleunigungssensoren
kombiniert verwendet. Unter ,kombiniert verwendet"
wird insbesondere verstanden, dass die Sensorsi-
gnale der beiden Beschleunigungssensoren in Kom-
bination verwendet werden und gerade nicht sepa-
rat voneinander. Die Ermittlung der Orientierung er-
folgt demnach anhand der Sensorsignale beider Be-
schleunigungssensoren, um aus einer Gesamtbe-
trachtung ebenjener Sensorsignale die Orientierung
des Kopfes abzuleiten. Die Sensorsignale beider Be-
schleunigungssensoren werden insofern insbeson-
dere gleichzeitig verwendet und verwertet. In Ab-
hangigkeit der Orientierung wir schlie8lich ein Be-
triebsparameter der Horvorrichtung eingestellt. Dabei
ist insbesondere die Ausgabe des aufgenommenen
Schalls Uber den Horer vom Betriebsparamater ab-
hangig, d.h. durch Einstellen des Betriebsparameters
wird konkret die Ausgabe der Horvorrichtung veran-
dert.

[0010] Einwesentlicher Vorteil der Erfindung besteht
insbesondere darin, dass durch Verwendung zwei-
er Beschleunigungssensoren auch solche Typen von
Beschleunigungssensoren verwendet werden kon-
nen, die bei ansonsten einfacher oder lediglich se-
parater Verwendung nur ungenaue Messergebnis-
se liefern wirden, durch die kombinierte Verwen-
dung mehrerer Beschleunigungssensoren jedoch ein
genaueres Messergebnis liefern. Dem liegt der Ge-
danke zugrunde, dass bei kombinierter Verwendung
der Sensorsignale mehrerer Beschleunigungssenso-
ren im Vergleich zur separaten Verwendung dieser
Sensorsignale zuséatzliche Informationen gewonnen
werden, welche mdgliche Ungenauigkeiten und/oder
Messfehler reduzieren.
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[0011] Das Verfahren ist grundsatzlich auch zum Be-
trieb einer Hoérvorrichtung geeignet, die keine Mikro-
fone und/oder Horer aufweist, wie beispielsweise ein
Kopfhorer und daher nicht auf Horvorrichtungen zur
Versorgung von Horgeschadigten beschrankt.

[0012] Insbesondere sind dann als Beschleuni-
gungssensoren im Zusammenhang mit einer Hérvor-
richtung auch sogenannte translatorische Beschleu-
nigungssensoren verwendbar, deren Sensorsignale
Ublicherweise durch die Erdbeschleunigung beein-
flusst sind. Die im Anwendungsbereich der Hérvor-
richtung zu erwartenden Translationen des Kopfes
wirden bei einem translatorischen Beschleunigungs-
sensor insbesondere lediglich zu einem im Vergleich
zur Erdbeschleunigung geringen Signalanteil am ge-
samten Sensorsignal fihren, sodass das Sensorsi-
gnal eines einzelnen Beschleunigungssensors mit ei-
ner grof3en Unsicherheit bezlglich der Orientierung
behaftet ist. Die Erdbeschleunigung flhrt also zu ei-
ner Beeintrachtigung der Genauigkeit. Diese Beein-
trachtigung Iasst sich dann aber auf vorteilhafte Wei-
se durch die kombinierte Verwendung der beiden
Sensorsignale zweier Beschleunigungssensoren eli-
minieren oder auch herausfiltern oder zumindest hin-
reichend abschwachen.

[0013] Entsprechend wird in einer besonders bevor-
zugten Ausgestaltung mittels der Beschleunigungs-
sensoren jeweils eine translatorische Beschleuni-
gung gemessen, d.h. allgemein insbesondere er-
mittelt. Mit anderen Worten: die beiden Beschleu-
nigungssensoren sind bevorzugt translatorische Be-
schleunigungssensoren. Diese zeichnen sich insbe-
sondere gegenuber rotatorischen Beschleunigungs-
sensoren, sogenannten gyroskopischen Beschleu-
nigungssensoren, durch einen deutlich geringeren
Energiebedarf aus und sind daher besonders zur
Verwendung bei einer Ublicherweise batteriebetrie-
benen Hoérvorrichtung geeignet. Zudem beanspru-
chen translatorische Beschleunigungssensoren re-
gelmaBig auch weniger Bauraum als typische rota-
torische Beschleunigungssensoren und sind daher
auch hinsichtlich des generell stark eingeschrank-
ten Bauraumes bei einer Horvorrichtung besonders
zur Verwendung in einer solchen geeignet. Insge-
samt sind translatorische Beschleunigungssensoren
gegenlber anderen Beschleunigungssensoren be-
sonders energieeffizient und kompakt und werden
daher bevorzugt bei einer in dieser Hinsicht typischer-
weise anspruchsvollen Horvorrichtung verbaut.

[0014] Ein translatorischer Beschleunigungssensor
umfasst Ublicherweise eine Testmasse, welche sich
bei einer Beschleunigung bewegt und dabei eine
Kraft beispielsweise auf einen Hebelarm ausibt. Die
Kraft wird dann gemessen und einer bestimmten Be-
schleunigung zugeordnet. Die Beschleunigung wird
dabei typischerweise in einem kartesischen Koordi-
natensystem mit drei Achsen, die insbesondere zu-
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einander senkrecht stehen, gemessen, also in einer
X-, einer Y- und einer Z-Richtung. Bei der Bestim-
mung einer Drehbewegung, wie im Falle einer An-
derung der Orientierung des Kopfes, ergeben sich
dann aufgrund der ublicherweise festen Anordnung
relativ zum Kopf je nach Ausrichtung des Sensors
entsprechende Beschleunigungen in einer radialen
Richtung, d.h. auf eine Drehachse des Kopfes zu
oder von dieser wegweisend, und/oder in tangentia-
ler Richtung, d.h. orthogonal zur Drehachse und in
einem Abstand zu dieser. Ein translatorischer Be-
schleunigungssensor erfasst demnach radiale und/
oder tangentiale Beschleunigungen, welche entspre-
chend einen Eingang in das vom Beschleunigungs-
sensor ausgegebene Sensorsignal finden.

[0015] Aus dem Sensorsignal wird mittels einer
geeigneten Steuereinheit die Orientierung ermittelt,
insbesondere errechnet. Die Orientierung gibt eine
Ausrichtung des Kopfes bezlglich einer festen Be-
zugsrichtung an, vorzugsweise bezlglich der Erdbe-
schleunigung. Die Orientierung des Kopfes ist durch
eine Anzahl von Parametern vollstandig bestimmt,
insbesondere durch drei Winkel relativ zur Bezugs-
richtung, beispielsweise einen Drehwinkel um eine
Drehachse fir die Links-rechts-Drehung, kurz Dre-
hung des Kopfes, einen Kippwinkel um eine Kippach-
se flr das seitliche Neigen oder Links-rechts-Kippen,
kurz Kippen des Kopfes und einen Nickwinkel um
eine Nickachse fir das Vor-zuriick-Nicken, kurz Ni-
cken des Kopfes. Die Orientierung ist damit durch
einen Orientierungsvektor gegeben, welcher die Pa-
rameter enthalt und die Orientierung des Kopfes re-
lativ zur Bezugsrichtung insbesondere eindeutig be-
schreibt. Insbesondere entspricht die Orientierung ei-
ner Richtung, welche zugleich eine Blickrichtung des
Anwenders ist, sofern der Anwender bezlglich sei-
ner Gesichtsebene frontal nach vorne schaut. Schaut
der Anwender nach vorn und ist dessen Blickrich-
tung senkrecht zur Erdbeschleunigung, dann betra-
gen alle drei Winkel 0°, insbesondere insofern als
dass die Richtung der Erdbeschleunigung als eine
Bezugsrichtung gewahlt ist. Auch die Sensorsignale
sind zweckmaBigerweise jeweils durch einen Signal-
vektor reprasentiert und geben dann eine vom jewei-
ligen Beschleunigungssensor ermittelte Beschleuni-
gung an, welche insbesondere im Bezugssystem des
Beschleunigungssensors ausgedrickt ist.

[0016] Die Steuereinheit ermittelt die Orientierung
ausgehend vom Sensorsignal insbesondere mittels
einer Differentialgleichung, in welcher die Sensorsi-
gnale und somit die radialen und/oder tangentialen
Beschleunigungen als Eingangsparameter verwen-
det werden. Die hierbei durchgefiihrte insbesondere
numerische Integration ist typischerweise besonders
anfallig fir Stérungen oder Unsicherheiten des Sen-
sorsignals. Eine besondere Schwierigkeit liegt hierim
Einfluss der Erdbeschleunigung, welche insbesonde-
re betragsmaRig haufig gréler ist als die radiale und/
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oder translatorische Beschleunigung bei einer Dreh-,
Kipp- oder Nickbewegung des Kopfes und daher po-
tentiell zu Messfehlern fiihrt, welche eine genaue Be-
rechnung der Orientierung verhindern. Insbesondere
ist die Erdbeschleunigung eine Ursache eines perma-
nent vorhandenen Hintergrundsignals, welches dann
als ein ungewollter Signalanteil in den Sensorsigna-
len enthalten ist. Lediglich im Falle einer Drehung um
eine Drehachse, welche mit der Richtung der Erdbe-
schleunigung exakt Ubereinstimmt, hatte die Erdbe-
schleunigung in radialer und in tangentialer Richtung
keinen Einfluss auf die Messung. Dieser Fall ist je-
doch héchstens von nachgeordneter Bedeutung, da
die Drehachse in den praktisch relevanten Fallen ty-
pischerweise nicht exakt mit der Richtung der Erdbe-
schleunigung tbereinstimmt.

[0017] Die Kombination mehrerer Sensorsignale
mehrerer Beschleunigungssensoren ermdglicht je-
doch eine genauere Berechnung der Orientierung
durch eine deutliche Reduzierung der Ungenauig-
keit der Berechnung. Dazu werden die beiden Sen-
sorsignale bevorzugterweise zu einem Gesamtsignal
kombiniert, mittels dessen dann die Orientierung des
Kopfes ermittelt wird. Bei der Kombination zum Ge-
samtsignal werden diejenigen Messfehler und Hin-
tergrundsignale, welche fur beide Beschleunigungs-
sensoren insbesondere gleichermalen auftreten, auf
vorteilhafte Weise eliminiert und es verbleibt ein rei-
nes Nutzsignal als Gesamtsignal, welches insbe-
sondere lediglich aus radialen und/oder tangentialen
Beschleunigungen zusammengesetzt ist, die durch
die Bewegung des Kopfes verursacht wurden. Bei
der Berechnung der Orientierung werden dann nicht
die Sensorsignale verwendet, sondern das Gesamt-
signal. Die Kombination zum Gesamtsignal ermég-
licht hierbei eine verbesserte Ermittlung, d.h. insbe-
sondere Berechnung der Orientierung. Dieser Vorteil
kommt besonders bei der Verwendung von translato-
rischen Beschleunigungssensoren zum Tragen, wel-
che einzeln verwendet héchstens lediglich eine unge-
naue Bestimmung der Orientierung erméglichen, ins-
besondere ungenauer im Vergleich zu rotatorischen
Beschleunigungssensoren.

[0018] Die Kombination zum Gesamtsignal erfolgt
insbesondere durch eine mathematische Operation,
d.h. der Zusammenfassung der beiden Sensorsigna-
le mittels eines mathematischen Operators. Beson-
ders geeignet ist hier eine additive Kombination, ins-
besondere eine Subtraktion, und zwar derart, dass
ein Messfehler oder Hintergrundsignal, welcher bzw.
welches in beiden Sensorsignalen enthalten ist, ge-
rade eliminiert wird.

[0019] Besonders vorteilhaft wird die Kombination
der Sensorsignale zum Gesamtsignal eingesetzt, um
einen Erdbeschleunigungsanteil in den Sensorsigna-
len zu eliminieren. Mit anderen Worten: die beiden
Sensorsignale weisen jeweils einen Erdbeschleuni-
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gungsanteil auf und werden in einer bevorzugten
Ausgestaltung derart zum Gesamtsignal kombiniert,
dass die Erdbeschleunigungsanteile eliminiert wer-
den und das Gesamtsignal unabhangig von der Erd-
beschleunigung ist. Auf diese Weise ist dann die Erd-
beschleunigung als wesentliche Unsicherheits- und
Fehlerquelle sowie als Hintergrundsignal bei der Be-
stimmung der Orientierung des Kopfes auf besonders
effiziente Weise eliminiert. Durch Kombination der
beiden Sensorsignale, insbesondere durch eine Sub-
traktion des einen der Sensorsignale vom anderen
Sensorsignal werden die radialen und/oder tangen-
tialen Beschleunigungen aufgrund einer bestimmten
Orientierung des Kopfes im Gesamtsignal konstruk-
tiv, d.h. insbesondere additiv zusammengefasst, wo-
hingegen die Erdbeschleunigungsanteile, d.h. erd-
beschleunigungsabhangige Signalanteile destruktiv
kombiniert werden und das Gesamtsignal dann frei
von einem Erdbeschleunigungsanteil ist. Insgesamt
werden also auf vorteilhafte Weise die Sensorsi-
gnale insbesondere mittels einer Differenzsignalbil-
dung zum Gesamtsignal kombiniert und dadurch erd-
beschleunigungsabhéngige Signalanteile eliminiert,
d.h. entfernt.

[0020] Besonders zweckmaRig ist die Verwendung
zweier Beschleunigungssensoren zur Bestimmung
der Orientierung des Kopfes bei einer als binaura-
le Horvorrichtung ausgebildeten Hérvorrichtung. Die-
se weist zwei Horgerate auf, ndmlich ein linkes und
ein rechtes Horgerat, zum Tragen auf unterschiedli-
chen Seiten des Kopfes, namlich auf einer linken Sei-
te und auf einer rechten Seite bezlglich der Blickrich-
tung. Jeweils einer der beiden Beschleunigungssen-
soren ist dann in oder an jeweils einem der beiden
Hoérgerate angebracht, d.h. der eine der Beschleuni-
gungssensoren ist links des Kopfes positioniert und
der andere Beschleunigungssensor rechts des Kop-
fes, sodass die beiden Sensorsignale als ein linkes
Sensorsignal und ein rechtes Sensorsignal bereitge-
stellt werden. Diese Anordnung fiihrt zu besonde-
ren Vorteilen bei der gemeinsamen Verwertung der
Sensorsignale zwecks Ermittlung der Orientierung:
da die Beschleunigungssensoren auf unterschiedli-
chen Seiten des Kopfes angebracht sind, erfahren
diese bei einer Drehbewegung, d.h. beim Drehen,
Kippen oder Nicken, jeweils eine Beschleunigung in
unterschiedlichen Richtungen, wohingegen die Erd-
beschleunigung fir beide Beschleunigungssensoren
in die gleiche Richtung erfolgt. Dadurch ist diese An-
ordnung besonders zur Eliminierung erdbeschleuni-
gungsabhangiger Signalanteile mittels Differenzbil-
dung, also der Subtraktion der Sensorsignale vonein-
ander, geeignet. Beispielsweise wird bei einer Dre-
hung des Kopfes nach links durch diese Drehung
der linke Beschleunigungssensor bezliglich des An-
wenders nach hinten beschleunigt und der rechte Be-
schleunigungssensor nach vorn, wahrend beide auf-
grund der Erdbeschleunigung ebenfalls nach unten
beschleunigt werden. Bei einer Differenzbildung der
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Sensorsignale werden dann diejenigen Signalanteile
addiert, welche durch das Drehen, Kippen oder Ni-
cken bedingt sind, wahrend die erdbeschleunigungs-
bedingten Signalanteile subtrahiert werden.

[0021] Das jeweilige Sensorsignal ist von der kon-
kreten Ausrichtung des jeweiligen Beschleunigungs-
sensors abhdngig. Um eine moglichst optimale
Kombination insbesondere zwecks Eliminierung der
erdbeschleunigungsabhangigen Signalanteile zu er-
zielen, sind die beiden Beschleunigungssensoren
zweckmaRigerweise derart ausgerichtet, dass auf
diese die Erdbeschleunigung gleichermalien wirkt
und beide Sensorsignale dann auch gleiche erd-
beschleunigungsabhéngige Signalanteile aufweisen.
Je nach Einbausituation der Beschleunigungssen-
soren an unterschiedlichen Stellen der Hoérvorrich-
tung ist eine solche exakt gleiche Ausrichtung jedoch
nicht notwendigerweise gegeben. Auch ist es ins-
besondere bei einer binauralen Hoérvorrichtung un-
ter Berucksichtigung der individuellen Kopfform ei-
nes jeweiligen Anwenders und der Trageweise der
Horvorrichtung durch den Anwender mdglich, dass
die beiden Beschleunigungssensoren relativ zuein-
ander eine Schieflage aufweisen, welche eine opti-
male, d.h. vollstédndige Eliminierung von Messfehlern
und unerwinschten, insbesondere erdbeschleuni-
gungsabhangigen Signalanteilen verhindert. Zweck-
maRigerweise wird daher eine solche Schieflage der
Beschleunigungssensoren zueinander kompensiert.
Die Schieflage ist dabei insbesondere eine relati-
ve Ausrichtung der Bezugssysteme der Beschleu-
nigungssensoren und insbesondere von konstruktiv
bedingten Vorzugsrichtungen der Beschleunigungs-
sensoren, beispielsweise einer bestimmten Ausrich-
tung einer Aufhangung fiir die Testmasse. Die Kom-
pensation der Schieflage erfolgt insbesondere mit-
tels der Steuereinheit und gerade nicht durch me-
chanische oder physische Neuanordnung der Be-
schleunigungssensoren oder einer Neuausrichtung
der Horgerate einer binauralen Horvorrichtung. Zu-
dem erfolgt die Kompensation insbesondere noch be-
vor die Sensorsignale zum Gesamtsignal kombiniert
werden.

[0022] In einer ersten Variante erfolgt die Kompen-
sation der Schieflage nach einem Anbringen der Hor-
vorrichtung am Kopf des Anwenders und dann bei-
spielsweise bei einem nachfolgenden Einschaltvor-
gang. Auf diese Weise ist gewahrleistet, dass nach
einem Abnehmen und einem erneuten Aufsetzen der
Horvorrichtung insbesondere automatisch eine még-
licherweise nun andere Schieflage optimal ausgegli-
chen, d.h. kompensiert wird. Alternativ oder zusatz-
lich erfolgt die Kompensation auch durch eine Nutzer-
eingabe, beispielsweise durch Betétigen eines Be-
dienelements, beispielsweise eines Schalters.

[0023] In einer geeigneten Ausgestaltung wird die
Schieflage kompensiert, indem zumindest eines der
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Sensorsignale zusétzlich transformiert wird. Dadurch
wird dann insbesondere die Vorzugsrichtung des ei-
nen der Beschleunigungssensoren quasi virtuell mit
der Vorzugsrichtung des anderen Beschleunigungs-
sensors zur Deckung gebracht. In mathematischer
Hinsicht weisen die beiden Sensorsignale aufgrund
der Schieflage zunachst unterschiedliche Bezugs-
systeme auf, die dann durch Transformation bei-
spielsweise mittels einer Rotationsmatrix in Uberein-
stimmung gebracht werden, d.h. die jeweiligen indivi-
duellen X-, Y- und Z-Richtungen werden zueinander
ausgerichtet, insbesondere paarweise parallel zuein-
ander. Dazu wird insbesondere das eine der Sensor-
signale, genauer gesagt dessen Signalvektor mit der
Rotationsmatrix transformiert, d.h. hier insbesonde-
re multipliziert, um den Signalvektor in das Bezugs-
system des anderen Sensorsignals zu Uberfiihren.
Alternativ werden die Sensorsignale als Quaternio-
nen ausgedrickt und mittels einer geeigneten ma-
thematischen Operation transformiert. Grundsatzlich
erfolgt die Transformation mittels einer mathemati-
schen Operation.

[0024] Insbesondere zur Parametrisierung, d.h. zur
Bestimmung von Matrixparametern der Rotationsma-
trix, aber auch allgemein im Zusammenhang mit der
Kompensation der Schieflage, wird zweckmaRiger-
weise eine Eichmessung durchgefiihrt, bei welcher
ein Langzeitmittelwert des jeweiligen Sensorsignals
ermittelt wird. Mit anderen Worten: es wird flr bei-
de Sensorsignale jeweils ein Langzeitmittelwert ge-
bildet, d.h. ein zeitlicher Mittelwert Gber einen Zeit-
raum von etwa 1 bis 10 s, und diese Langzeitmit-
telwerte werden fir eine Eichmessung zur Kompen-
sation der Schieflage verwendet. Dem liegt der Ge-
danke zugrunde, dass ein Sensorsignal Uber einen
hinreichend langen Zeitraum gemittelt im Wesentli-
chen durch die Erdbeschleunigung bestimmt ist und
auf diese Weise dann abhangig vom tatsachlichen
Langzeitmittelwert im Vergleich zum vorbekannten
Wert der Erdbeschleunigung die Ausrichtung des Be-
schleunigungssensors relativ zur Erdbeschleunigung
verwendet werden kann. Entsprechend werden da-
her bei der Eichmessung die Langzeitmittelwerte zur
Eichung der Beschleunigungssensoren verwendet,
indem zunachst die individuelle Schieflage eines je-
weiligen Beschleunigungssensors relativ zur Erdbe-
schleunigung ermittelt wird und anschlieend die bei-
den individuellen Schieflagen zur Bestimmung der
Schieflage der beiden Beschleunigungssensoren zu-
einander verwendet werden. Die Eichmessung wird
zweckmafigerweise immer dann ausgefiihrt, wenn
sich die Ausrichtung der Beschleunigungssensoren
zueinander gedndert hat, also beispielsweise nach
dem Ablegen und wieder Aufsetzen der Horgeréte ei-
ner binauralen Hoérvorrichtung. Dazu wird die Eich-
messung beispielsweise automatisch beim Einschal-
ten der Horvorrichtung durchgefiihrt oder auch im Be-
trieb durch eine Eingabe oder eine Anweisung des
Anwenders ausgeldst. In einer geeigneten Alternati-
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ve dazu wird die Eichmessung im laufenden Betrieb
kontinuierlich durchgefiihrt, d.h. insbesondere durch
eine kontinuierliche oder regelmafliige Mittelung im
Betrieb.

[0025] Die ermittelte Orientierung des Kopfes er-
mdglicht insbesondere zusatzlich zu einer herkémm-
lichen Steuerung, beispielsweise uber Bedienele-
mente an der Hoérvorrichtung, eine automatische
Steuerung der Hoérvorrichtung in Abhéngigkeit der ak-
tuellen Orientierung und allgemein auch in Abhan-
gigkeit der Bewegung des Kopfes. Dabei wird zur
Steuerung der Horvorrichtung dann ein Betriebspara-
meter ebenjener Horvorrichtung in Abhangigkeit von
der Orientierung eingestellt. In einer ersten Variante
ist dadurch eine Steuerung der Hoérvorrichtung durch
Kopfbewegungen oder Kopfgesten des Anwenders
ermoglicht, sodass dieser bedarfsweise Einstellun-
gen vornehmen kann, ohne separate Bedienelemen-
te bedienen zu missen. In einer zweiten Variante
wird die Orientierung alternativ oder zusatzlich direkt,
d.h. insbesondere ohne eine explizite Nutzereingabe,
zur Einstellung der Horvorrichtung verwendet, insbe-
sondere in Kombination mit einer Klassifikation, bei-
spielsweise einer Klassifikation einer Gerauschsitua-
tion, in welcher sich der Anwender gerade befindet,
um dann die Orientierung sozusagen als Zusatzinfor-
mation bei der Klassifizierung zu verwerten.

[0026] Grundsatzlich sind Hérvorrichtungen be-
kannt, die eine Richtcharakteristik derart aufweisen,
dass die Horvorrichtung solchen Schall, der von einer
Schallquelle aus einer bestimmten Richtung stammt
gegenlber Schall aus anderen Richtungen hervor-
hebt. Dazu werden Ublicherweise mehrere Mikrofo-
ne in Kombination mit einem sogenannten Beamfor-
mingverfahren verwendet. Dabei wird eine Richtkeu-
le ausgebildet, die durch eine Ausrichtung und eine
Abmessung charakterisiert ist, und diese Richtkeule
auf eine bestimmte Schallquelle ausgerichtet, um ge-
zielt ebendiese Schallquelle hervorzuheben. Haufig
ist die Richtkeule zunachst nach vorn und in einer
Blickrichtung des Anwenders ausgerichtet. Zur ver-
besserten Einstellung einer solchen Richtkeule wird
vorteilhafterweise die Orientierung des Kopfes des
Anwenders herangezogen. Mit anderen Worten: vor-
teilhafterweise weist die Horvorrichtung eine Richt-
keule auf, zur gerichteten Aufnahme von Schall mit-
tels einer Anzahl von Mikrofonen, und der Betriebs-
parameter, welcher in Abh&ngigkeit der Orientierung
eingestellt wird, ist eine Abmessung oder eine Aus-
richtung der Richtkeule.

[0027] In einer besonders geeigneten Ausgestaltung
ist der Betriebsparameter eine Abmessung der Richt-
keule, insbesondere eine Breite, und diese Abmes-
sung wird reduziert, falls der Anwender wahrend ei-
nes vorgegebenen Zeitintervalls die Orientierung sei-
nes Kopfes nicht andert. Bleibt also die Orientie-
rung Uber einen bestimmten Zeitraum, beispielswei-
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se mehrere Sekunden in etwa unverandert, so wird
davon ausgegangen, dass der Anwender seine Auf-
merksamkeit auf eine aktuell ausgewahlte Schall-
quelle fokussieren will. Die Breite der Richtkeule wird
dann verringert, um eine entsprechende Fokussie-
rung zu realisieren und dadurch andere Schallquel-
len in verbesserter Weise auszublenden oder abzu-
schwéchen.

[0028] Entsprechend wird in einer weiteren geeigne-
ten Ausgestaltung die Abmessung vergroRert, falls
der Anwender die Orientierung seines Kopfes an-
dert. In diesem Fall wird darauf geschlossen, dass
der Anwender entweder seine Aufmerksamkeit von
der aktuell ausgewahlten Schallquelle abziehen will
oder alternativ, dass die aktuelle Schallquelle relativ
zum Anwender in Bewegung ist und entsprechend
verfolgt werden soll. In jedem Fall flhrt eine Vergro-
Rerung, insbesondere Verbreiterung der Richtkeu-
le dann vorteilhaft zu einem gréReren erfassten Be-
reich, sodass entweder wieder andere Schallquellen
verstarkt wahrgenommen werden oder eine sich be-
wegende Schallquelle nicht verloren geht oder sogar
verfolgt wird.

[0029] Die Hoérvorrichtung ist vorzugsweise zur Ver-
wendung bei einem Anwender mit eingeschrankter
Horfahigkeit ausgebildet, beispielsweise bei einem
Anwender mit einem Gehorschaden. Eine solche
Hoérvorrichtung nimmt dann insbesondere Schall aus
der Umgebung des Anwenders auf, um diesen modi-
fiziert und insbesondere verstarkt an den Anwender
auszugeben und auf diese Weise die eingeschrank-
te Horfahigkeit zumindest teilweise zu kompensie-
ren. Dazu wandeln die Mikrofone den Schall in ge-
eignete Audiosignale um, welche dann von einer Si-
gnalverarbeitungseinheit verarbeitet, d.h. modifiziert
werden und vom Hoérer wieder in akustische Signa-
le, d.h. Schall umgewandelt werden. Die Signalverar-
beitungseinheit ist zweckmaRigerweise mit der Steu-
ereinheit derart verbunden, dass die von der Steu-
ereinheit ermittelte Orientierung an die Signalverar-
beitungseinheit weitergegeben wird, um dort den Be-
triebsparameter einzustellen. In einer Variante ist die
Signalverarbeitungseinheit ein Teil der Steuereinheit.

[0030] Nachfolgend wird ein Ausfihrungsbeispiel
anhand einer Zeichnung néher erlautert. Darin zeigen
jeweils schematisch:

[0031] Fig. 1 eine Horvorrichtung, die von einem An-
wender getragen wird,

[0032] Fig. 2 die Situation aus Fig. 1, mit dem Kopf
in einer anderen Orientierung,

[0033] Fig. 3a einen rechten Beschleunigungssen-
sor der Horvorrichtung aus Fig. 2,
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[0034] Fig. 3b einen linken Beschleunigungssensor
der Horvorrichtung aus Fig. 2,

[0035] Fig. 4 ein Horgerat der Horvorrichtung aus
Fig. 1, und

[0036] Fig. 5 die Situation aus Fig. 1, mit einer Richt-
keule der Hérvorrichtung.

[0037] Fig. 1 zeigt in einer perspektivischen Ansicht
und stark schematisiert den Kopf 2 eines nicht naher
gezeigten Anwenders, welcher an seinem Kopf 2 ei-
ne Horvorrichtung 4 tragt, die in dem gezeigten Aus-
fihrungsbeispiel als binaurale Horvorrichtung 4 aus-
gebildet ist. Diese weist entsprechend zwei Hérgera-
te 6 auf, die auf einer linken Seite L und einer rechten
Seite R des Kopfes 2 angeordnet sind. Dabei ist der
Kopf 2 relativ zur Erdbeschleunigung G und insbe-
sondere auch relativ zum Rest des nicht dargestellten
Korpers des Anwenders in einer bestimmten Orien-
tierung ausgerichtet, welche insbesondere durch drei
Winkel beschrieben wird, ndmlich einen Drehwinkel,
welcher eine Links-rechts-Drehung des Kopfes 2 um
eine Drehachse D beschreibt, einen Kippwinkel, wel-
cher eine seitliche Neigung, auch Links-rechts-Kip-
pen des Kopfes 2 um eine Kippachse K beschreibt
und einen Nickwinkel, welcher ein Vor-zurlck-Nicken
des Kopfes 2 um eine Nickachse N beschreibt. Wei-
terhin ist in Fig. 1 auch die Blickrichtung B des An-
wenders gezeigt, welche in Richtung der Kippachse
K weist. In der in Fig. 1 gezeigten Orientierung be-
tragen alle drei Winkel jeweils 0°, d.h. der Anwender
schaut geradeaus nach vorn.

[0038] Zur Ermittlung der Orientierung weist die Hor-
vorrichtung 4 zwei Beschleunigungssensoren 8 auf.
Diese sind hier als translatorische Beschleunigungs-
sensoren 8 ausgebildet, zur Detektion von translato-
rischen Beschleunigungen in drei zueinander senk-
rechten Richtungen X, Y, Z, wobei beispielsweise ei-
ne Drehung um die Drehachse D eine radiale Be-
schleunigung in Richtung Z und eine tangentiale Be-
schleunigung in Richtung Y hervorruft. Die drei Rich-
tungen X, Y, Z, bilden jeweils ein Bezugssystem des
jeweiligen Beschleunigungssensors 8, welches ins-
besondere konstruktiv vorgegeben ist. Jeweils ein
Beschleunigungssensor 8 ist in einem der Horgerate
6 untergebracht.

[0039] Aus Fig. 1 wird deutlich, dass in der dort dar-
gestellten speziellen Situation eine Messung der Be-
schleunigung in Richtung Y und Z unabhé&ngig von
der Erdbeschleunigung G ist, da diese senkrecht zu
den Richtungen Y und Z verlauft. Dies stellt jedoch
lediglich einen Spezialfall dar. Wesentlich haufiger
durfte eine Situation ahnlich der in Fig. 2 gezeigten
Situation vorliegen, in welcher der Kopf 2 in einer
anderen Orientierung ausgerichtet ist, d.h. bezlglich
der Drehachse D verdreht, bezlglich der Kippachse
K verkippt und/oder bezlglich der Nickachse N ge-
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neigt. Entsprechend sind auch die Beschleunigungs-
sensoren 8 orientiert. Eine Messung der Beschleuni-
gung in den Richtungen X, Y und/oder Z enthalt dann
Ublicherweise eine Komponente, die von der Erdbe-
schleunigung G abhangig ist, d.h. ein von dem jewei-
ligen Beschleunigungssensor 8 ausgegebenes Sen-
sorsignal enthalt einen erdbeschleunigungsabhangi-
gen Signalanteil.

[0040] Zur Verdeutlichung zeigen die Fig. 3a und
Fig. 3b jeweils einen der beiden Beschleunigungs-
sensoren 8 aus Fig. 2 sowie die Richtungen X, Y, und
Z entlang derer eine Messung von translatorischen
Beschleunigungen erfolgt. Dabei ist der in Fig. 3a ge-
zeigte Beschleunigungssensor 8 auf der rechten Sei-
te R des Kopfes 2 angeordnet und gibt ein rechtes
Sensorsignal aus, der Beschleunigungssensor 8 in
Fig. 3b ist dagegen auf der linken Seite L des Kopfes
2 angeordnet und gibt ein linkes Sensorsignal aus.
Am Beispiel einer Messung einer Beschleunigung Az
in der jeweiligen Richtung Z wird deutlich, dass die
Erdbeschleunigung G einen Anteil AG in Richtung Z
erzeugt, welcher in Fig. 3a gemeinsam mit einem An-
teil AK, welcher durch die tatsachliche Bewegung des
Kopfes 2 verursacht wird, die Beschleunigung Az bil-
det. Ein auf Basis dieser Beschleunigung Az gebil-
detes Sensorsignal enthalt entsprechend dem Anteil
AG einen erdbeschleunigungsabhangigen Signalan-
teil und entsprechend dem Anteil AK einen Nutzan-
teil. In den Fig. 3a und Fig. 3b ist der Anteil AK stark
Ubertrieben dargestellt; Ublicherweise ist der erdbe-
schleunigungsabhangige Anteil AG deutlich grofier
und erschwert auf diese Weise eine genaue Bestim-
mung der Orientierung auf Basis lediglich eines Sen-
sorsignals erheblich.

[0041] Aus Fig. 3b wird dagegen deutlich, dass auf
der linken Seite L der Anteil AK gerade entgegen dem
erdbeschleunigungsabhangigen Anteil AG wirkt und
somit in Summe zu einer anderen Beschleunigung
Az fihrt. Der Anteil AG wirkt jedoch fiir beide Be-
schleunigungssensoren 8 in die gleiche Richtung, so-
dass durch Differenzbildung der beiden Sensorsigna-
le in einem aus dieser Operation resultierenden Ge-
samtsignal die beiden erdbeschleunigungsabhangi-
gen Anteile AG eliminiert werden und die beiden An-
teile AK entsprechend addiert werden. Auf diese Wei-
se wird aus den beiden Sensorsignalen, die sich aus
den gemessenen Beschleunigungen Az ergeben, ein
Gesamtsignal gebildet, welches unabhangig von der
Erdbeschleunigung G ist.

[0042] Die beiden Beschleunigungssensoren 8 der
Fig. 3a und Fig. 3b sind relativ zueinander zunachst
ohne Schieflage angeordnet. Diese ideale Situation
ist jedoch Ublicherweise nicht gegeben. Vielmehr bil-
den die Richtungen X, Y, Z fir den jeweiligen Be-
schleunigungssensor ein jeweiliges Bezugssystem
und die beiden Bezugssysteme diirften regelmafig
gerade nicht Ubereinstimmen. Die Anteile AG und so-
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mit die zugehdorigen erdbeschleunigungsabhangigen
Signalanteile in den Sensorsignalen der beiden Be-
schleunigungssensoren 8 sind dann unterschiedlich,
trotz an sich gleicher Erdbeschleunigung G.

[0043] Eine solche relative Schieflage der Beschleu-
nigungssensoren 8 zueinander und somit auch der
Bezugssysteme wird dann in einer Ausfiihrungsform
dadurch kompensiert, dass eines der Sensorsigna-
le Gber eine mathematische Operation, insbesonde-
re eine Transformation mit einer Rotationsmatrix in
das Bezugssystem des anderen Beschleunigungs-
sensors 8 transformiert wird. Zur Bestimmung der
Rotationsmatrix, genauer gesagt deren Matrixpara-
meter, aber auch allgemein zur Kompensation der
Schieflage, wird eine Eichmessung durchgeflhrt. Da-
zu wird zunachst ein Langzeitmittelwert des jewei-
ligen Sensorsignals ermittelt. Bei einer Mittelwert-
bildung Uber einen hinreichend langen Zeitraum ist
das Sensorsignal im Wesentlichen durch die Erdbe-
schleunigung G bestimmt, sodass dann anhand des
Langzeitmittelwerts die Richtung der Erdbeschleu-
nigung G als gemeinsame Bezugsrichtung ermittelt
wird. Zur Kompensation der Schieflage wird dann
zunachst die individuelle Schieflage eines jeweiligen
Beschleunigungssensors 8 relativ zur Erdbeschleuni-
gung G ermittelt, um anschlieRend die beiden indivi-
duellen Schieflagen zur Bestimmung der Schieflage
der beiden Beschleunigungssensoren 8 zueinander
zu verwenden.

[0044] In Fig. 4 ist eines der Horgerate 6 der Hor-
vorrichtung 4 gezeigt. Das Horgerat 6 ist hier als
BTE-Gerat ausgebildet, grundséatzlich sind aber auch
andere Horgeratetypen denkbar, wie beispielsweise
ITE-Geréte, die dann im Ohr getragen werden. Das
Hoérgerat 6 weist in dem hier gezeigten Ausflihrungs-
beispiel zwei Mikrofone 10 auf, zur Aufnahme von
Schall aus der Umgebung des Anwenders. Die Mi-
krofone 10 sind mit einer Signalverarbeitungseinheit
12 verbunden, welche zur Modifikation und insbeson-
dere Verstarkung des aufgenommenen Schalls dient.
Der modifizierte Schall wird dann Gber einen Hérer 14
ausgegeben, welcher hierzu ebenfalls mit der Signal-
verarbeitungseinheit 12 verbunden ist. Die Signalver-
arbeitungseinheit 12 ist zudem ein Teil einer Steuer-
einheit 16, an welche weiterhin der Beschleunigungs-
sensor 8 angeschlossen ist. Das Hérgerat 6 wird wei-
terhin Uber eine Batterie 18 mit Energie versorgt. Die
Steuereinheit 16, die Signalverarbeitungseinheit 12
die Batterie 18, der Beschleunigungssensor 8 und die
Mikrofone 10 sind in einem Gehause 20 des Horge-
rats 6 angeordnet, wobei das Gehause 20 in der hier
gezeigten Ausfiihrungsform des Horgerats 6 als BTE-
Gerét dann hinter dem Ohr getragen wird. Der Horer
14 ist Uber eine nicht ndher bezeichnete Verbindung
an das Gehause 20 angeschlossen und wird in das
Ohr eingesetzt.
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[0045] Die hier gezeigte Hérvorrichtung weist zudem
eine Richtcharakteristik auf. Zur Verdeutlichung ist in
Fig. 5 die Horvorrichtung 4 aus Fig. 2 in einer Drauf-
sicht dargestellt sowie eine Richtkeule 22 dieser Hor-
vorrichtung 4, zur selektiven und gerichteten Aufnah-
me von Schall einer bestimmten Schallquelle 24, die
hier vor dem Anwender angeordnet ist. Dabei weist
die Richtkeule 22 eine Abmessung A auf, die hier ei-
ne Breite ist und insbesondere angibt, aus welchem
Bereich vor dem Anwender aufgenommener Schall
mittels der Hérvorrichtung 4 gezielt hervorgehoben
werden sollen. Durch Ermitteln der Orientierung des
Kopfes 2 wird dann in der hier gezeigten Variante
diese Abmessung A als ein Betriebsparameter der
Hoérvorrichtung 4 optimal eingestellt. Dazu wird insbe-
sondere regelmaig die Orientierung ermittelt und in
diesem Sinne (iberwacht, um eine Anderung der Ori-
entierung festzustellen. Andert sich die Orientierung
Uber einen vorgegebenen Zeitraum von beispielswei-
se mehreren Sekunden nicht, wird davon ausgegan-
gen, dass der Anwender seine Aufmerksamkeit auf
die Schallquelle 24 fokussieren mdéchte und andere
Schallquellen méglichst ausblenden méchte. Daher
wird dann in diesem Fall die Abmessung A verrin-
gert, um die Richtkeule 22 méglichst ausschlief3lich
auf die Schallquelle 24 auszurichten. Bewegt der An-
wender jedoch den Kopf 2, so wird die Abmessung A
wieder vergrolert, um entsprechend andere Schall-
quellen zu erfassen oder auch der sich moglicherwei-
se aus der Richtkeule 22 herausbewegenden Schall-
quelle 24 zu folgen. In einer nicht gezeigten Variante
wird alternativ oder zusatzlich auch eine Ausrichtung
der Richtkeule 22 bezlglich der Blickrichtung B in Ab-
hangigkeit der Orientierung des Kopfes 2 eingestellt.

Bezugszeichenliste

2 Kopf

4 Hoérvorrichtung

6 Hoérgerat

8 Beschleunigungssensor

10 Mikrofon

12 Signalverarbeitungseinheit

14 Horer

16 Steuereinheit

18 Batterie

20 Gehause

22 Richtkeule

24 Schallquelle

A Abmessung

Az Beschleunigung

AG Anteil, erdbeschleunigungsabhangi-
ger Anteil

AK Anteil, Nutzanteil

B Blickrichtung

D Drehachse

G Erdbeschleunigung

K Kippachse
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Patentanspriiche

1. Verfahren zum Betrieb einer Horvorrichtung (4),
dadurch gekennzeichnet, dass die Horvorrichtung
(4) zwei Beschleunigungssensoren (8) aufweist, die
jeweils ein Sensorsignal bereitstellen und mittels de-
rer eine Orientierung des Kopfes (2) eines Anwen-
ders ermittelt wird, wobei zur Ermittlung der Orientie-
rung die Sensorsignale beider Beschleunigungssen-
soren (8) kombiniert verwendet werden, und dass in
Abhangigkeit der Orientierung ein Betriebsparameter
der Horvorrichtung (4) eingestellt wird.

2. Verfahren nach dem vorhergehenden An-
spruch, dadurch gekennzeichnet, dass mittels der
beiden Beschleunigungssensoren (8) jeweils eine
translatorische Beschleunigung gemessen wird.

3. Verfahren nach einem der vorhergehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass die beiden
Sensorsignale durch eine mathematische Operation
zu einem Gesamtsignal kombiniert werden, mittels
dessen die Orientierung des Kopfes (2) ermittelt wird.

4. Verfahren nach dem vorhergehenden An-
spruch, dadurch gekennzeichnet, dass die beiden
Sensorsignale jeweils einen Erdbeschleunigungsan-
teil aufweisen und derart zum Gesamtsignal kom-
biniert werden, dass die Erdbeschleunigungsanteile
eliminiert werden und das Gesamtsignal unabhangig
von der Erdbeschleunigung (G) ist.

5. Verfahren nach einem der vorhergehenden An-
spriche, dadurch gekennzeichnet, dass die Hor-
vorrichtung (4) eine binaurale Horvorrichtung (4) ist,
mit zwei Horgeraten (6), namlich mit einem linken und
einem rechten Hoérgerat (6), zum Tragen auf unter-
schiedlichen Seiten (R, L) des Kopfes (2), wobei je-
weils einer der beiden Beschleunigungssensoren (8)
in oder an jeweils einem der beiden Horgerate (6)
angebracht ist, sodass die beiden Sensorsignale als
ein linkes und ein rechtes Sensorsignal bereitgestellt
werden.

6. Verfahren nach einem der vorhergehenden
Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dass eine
Schieflage der Beschleunigungssensoren (8) zuein-
ander kompensiert wird.

7.  Verfahren nach dem vorhergehenden An-
spruch, dadurch gekennzeichnet, dass die Schief-
lage kompensiert wird, indem zumindest eines der
Sensorsignale zusatzlich transformiert wird.

8. Verfahren nach einem der beiden vorherge-
henden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass
zur Kompensation der Schieflage eine Eichmessung
durchgefiihrt wird, bei welcher ein Langzeitmittelwert
des jeweiligen Sensorsignals ermittelt wird.
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9. Verfahren nach einem der vorhergehenden An-
spriche, dadurch gekennzeichnet, dass die Hor-
vorrichtung (4) eine Richtkeule (22) aufweist, zur ge-
richteten Aufnahme von Schall mittels einer Anzahl
von Mikrofonen (10), und dass der Betriebsparame-
ter eine Abmessung (A) oder Ausrichtung der Richt-
keule (22) ist.

10.  Verfahren nach dem vorhergehenden An-
spruch, dadurch gekennzeichnet, dass der Be-
triebsparameter eine Abmessung (A) der Richtkeu-
le (22) ist, insbesondere eine Breite, und diese Ab-
messung (A) reduziert wird, falls der Anwender wah-
rend eines vorgegebenen Zeitintervalls die Orientie-
rung seines Kopfes (2) nicht &ndert.

11.  Verfahren nach einem der beiden vorher-
gehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet,
dass der Betriebsparameter eine Abmessung (A) der
Richtkeule (22) ist, insbesondere eine Breite, und die
Abmessung (A) vergroRert wird, falls der Anwender
die Orientierung seines Kopfes (2) andert.

12. Verfahren nach einem der vorhergehenden
Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dass die Hor-
vorrichtung (4) als Horhilfesystem ausgebildet ist, mit
zumindest einem Hdérer und mit einer Signalverarbei-
tungseinheit (12), mittels welcher der aufgenommene
Schall vor einer Ausgabe mittels des Horers modifi-
ziert, insbesondere verstarkt wird.

13. Horvorrichtung (4), die zum Betrieb mittels ei-
nes Verfahrens nach einem der vorhergehenden An-
spriiche ausgebildet ist, mit einer Steuereinheit (12),
zum Einstellen zumindest eines Betriebsparameters
der Horvorrichtung (4), sowie mit zwei Beschleuni-
gungssensoren (8), zur Bestimmung einer Orientie-
rung des Kopfes (2) eines Anwenders, wobei die
Steuereinheit (12) derart ausgebildet ist, dass der Be-
triebsparameter in Abhangigkeit der Orientierung ein-
gestellt wird.

14.  Horvorrichtung (4) nach dem vorhergehen-
den Anspruch, dadurch gekennzeichnet, dass die
beiden Beschleunigungssensoren (8) translatorische
Beschleunigungssensoren (8) sind.

15. Horvorrichtung (4) nach einem der beiden
vorhergehenden Anspriche, dadurch gekennzeich-
net, dass diese eine binaurale Horvorrichtung (4)
ist, mit zwei Horgeraten (6), namlich mit einem lin-
ken und einem rechten Horgerat (6), zum Tragen auf
unterschiedlichen Seiten des Kopfes (2), wobei je-
weils einer der beiden Beschleunigungssensoren (8)
in oder an jeweils einem der beiden Horgerate (6) an-
gebracht ist.

Es folgen 3 Seiten Zeichnungen
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