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(54) Title: METHOD FOR THE TRANSVERSE GUIDANCE OF A MOTOR VEHICLE
(54) Bezeichnung : VERFAHREN ZUR QUERFUHRUNG EINES KRAFTFAHRZEUGS

Fig. 1

(57) Abstract: The invention relates to a method for the transverse guidance of a motor vehicle (1), wherein an actual value (Y actu-
a) of a variable representing the transverse position of the vehicle (1) in the lane (2) of the vehicle is identified by means of an en-
vironmental sensor device (10) and is compared to a desired value (Y asiea) that can be set within predetermined limits, and accor-
ding to the deviation of the actual value (Yacwa) from the set desired value (Y aesiea), actuators (51, 61) of the vehicle (1) are con-
trolled in such a way that the actual value (Ya.cnat) of the variable representing the transverse position of the vehicle (1) approaches
the set desired value (Y gesirea). According to the invention, if'a lane change request is present, the set desired value (Y 4esirea) i chan-
ged in such a way that the associated transverse position of said desired value (Y asiea) moves in the direction of the requested lane
change.

(57) Zusammenfassung: Die Erfindung betrifft ein Vertahren zur Querfiihrung eines Krafttahrzeugs (1), bei dem mittels einer
Umfeldsensoreinrichtung (10) ein Istwert (Yi«) einer die Querposition des Fahrzeugs (1) in seiner Fahrspur (2) reprédsentierenden
Grofe ermittelt wird und mit einem in vorgegebenen Grenzen

[Fortsetzung auf der néichsten Seite]
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einstellbaren Sollwert (Ysou) verglichen wird und in Abhéngigkeit der Abweichung des Istwertes (Yis) von dem eingestellten Soll-
wert (Yon) Aktoren (51, 61) des Fahrzeugs (1) derart angesteuert werden, dass der Istwert (Yist) der die Querposition des Fahr-
zeugs (1) repréasentierenden Grofe sich dem eingestellten Sollwert (Ysor) annédhert. ErfindungsgemédB wird bei Vorliegen einer
Fahrspurwechselanforderung der eingestellte Sollwert (Ysou) derart verdndert, dass sich die zugehérige Querposition dieses Soll-
wertes (Ysou) in Richtung des angeforderten Spurwechsels verschiebt.
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Verfahren zur Querfihrung eines Kraftfahrzeugs

Die Erfindung betrifft Verfahren zur Querfihrung eines Kraft-
fahrzeugs gemafs Oberbegriff des Patentanspruchs 1 und ein
Fahrerassistenzsystem eines Kraftfahrzeugs zur Durchfihrung

des Verfahrens gemafd dem Oberbegriff des Patentanspruchs 11.

Spurhaltesysteme von Fahrzeugen warnen oder unterstiitzen den
Fahrer, wenn die Gefahr besteht, dass das Fahrzeug die Fahr-
spur verlasst. So gibt es Systeme (Lane Departure Warning),
die den Fahrer lediglich warnen, wenn das System eine Tendenz
zum Verlassen der Fahrspur ermittelt. Die Warnung kann akus-
tisch, optisch oder auch haptisch erfolgen. Weiter entwickel-
te Systeme (Lane Keeping Support) erzeugen ein Korrektur-
Giermoment, wenn eine Tendenz zum Verlassen der Fahrspur sen-
sorisch detektiert wird, so dass dadurch ein Abkommen des
Fahrzeugs bspw. von der Strafle verhindert wird. Das Korrek-
tur-Giermoment kann bspw. mittels einer ﬁberlagerungslenkung
oder Uber einen radindividuellen Bremsvorgang erzeugt werden.
Auch lber eine rad- oder achsindividuelle Antriebsmomenten-

einstellung kann solches Korrektur-Giermoment erzeugt werden.

Spurhaltesysteme kénnen sowohl als Teil eines allgemeinen
Fahrerassistenzsystems realisiert werden, das auch ein Fahr-
geschwindigkeitsregelsystem ACC (Adaptive Cruise Control) um-
fasst, als auch als Teilsystem eines Systems zur autonomen

Fahrzeugfihrung ausgebildet sein.

Die genannten Systeme funktionieren auf der Basis von
Umfeldsensoren, wie Kamerasysteme, die Daten aus dem Umfeld
liefern, bspw. Daten einer Fahrspurerkennung oder eines Ob-

jekts (z. Bsp. eines Voraus- oder Folgefahrzeugs).

Mit solchen Systemen soll der Fahrer entlastet und gleichzei-
tig die Verkehrssicherheit erhdht werden, um damit ein Un-

fallrisiko zu vermindern. Voraussetzung hierfir ist, dass der

BESTATIGUNGSKOPIE
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Fahrer sich von solchen Systemen nicht bevormundet £thlt und
auch einfach zu bedienen sind. Insbesondere muss die Bedie-

nung unmissverstandlich sein bzw. die Regelstrategie solcher
Systeme fir den Fahrer nachvollziehbar und damit verstandlich

sein.

So ist aus der gattungsbildenden DE 102 10 548 Al ein Quer-
fihrungssystem fir ein Kraftfahrzeug bekannt, bei dem mittels
einer Sensoreinrichtung die Ist-Position des Fahrzeugs rela-
tiv zu den Grenzen der befahrenen Spur erfasst wird. Ferner
wird mittels einer Vorgabeeinrichtung fir den Sollwert der
Querposition manuell eine laterale Abweichung des Sollwertes
von der Spurmitte der Fahrspur eingegeben. Bei diesem bekann-
ten Querfihrungssystem muss somit der Sollwert fir die Quer-
position des Fahrzeugs nicht der Spurmitte der Fahrbahn ent-
sprechen, sondern kann innerhalb bestimmter Grenzen nach bei-
den Seiten der Spurmitte abweichen, wobei diese Abweichung
der Fahrer entsprechend seinem Wunsch oder der Verkehrssitu-
ation manuell einstellen kann. Dies kommt dem Wunsch vieler
Kraftfahrer entgegen, bspw. bei Kolonnenfahrten auf Autobah-
nen stark seitlich versetzt zu fahren, um am vorausfahrenden

Fahrzeug vorbeischauen zu kdénnen.

Nachteilig an diesem Querfihrungssystem ist jedoch, dass der
Fahrer in kritischen Verkehrssituationen bei der Nachfihrung
bzw. Anpassung des Sollwertes an eine solche Situation Uber-

fordert werden kdé&nnte.

Aufgabe der Erfindung ist es daher, ein Verfahren zur Quer-
fdhrung eines Fahrzeugs der eingangs genannten Art anzugeben,
bei dem die Verkehrssicherheit im Falle eines beabsichtigten
Fahrspurwechsels verbessert wird, jedoch die Nachteile im
Stand der Technik vermeidet. Ferner ist es Aufgabe der Erfin-
dung ein Fahrerassistenzsystem eines Fahrzeugs zur Durchfih-

rung des erfindungsgemafden Verfahrens anzugeben.
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Die erstgenannte Aufgabe wird geldst durch ein Verfahren mit

den Merkmalen des Patentanspruchs 1.

Hiernach wird bei dem gattungsbildenden Verfahren zur Quer-
fihrung eines Kraftfahrzeugs erfindungsgemaff bei Vorliegen
einer Fahrspurwechselanforderung der eingestellte Sollwert
derart verandert, dass sich die zugehdrige Querposition die-
ses Sollwertes in Richtung des angeforderten Spurwechsels

verschiebt.

Mit einer solchen automatischen Verschiebung der Spurablage
bzw. des Sollwertes der Querposition des Fahrzeugs wird der
Fahrer von einer manuellen Einstellung entlastet und es wird
vor allem eine versehentlich falsche Einstellung verhindert,
die zu verkehrssicherheitskritischen Situationen fihren kénn-
te. Insbesondere bietet die erfindungsgemafie automatische
Einstellung der Verschiebung der Spurablage die Mdéglichkeit,
die Grofle der Verschiebung von aktuellen Verkehrsbedingungen .
abha&ngig zu machen. Durch die bessere Ubersicht des Fahrers,
insbesondere durch die an die Verkehrssituation angepasste
Verschiebung der Spurablage, wird das Wechseln der Fahrspur,
vor allem bei hohen Relativgeschwindigkeiten, bspw. auf Auto-

bahnen deutlich sicherer.

Selbst bei autonomer Fahrzeugfihrung, wenn der Fahrer keine
Fahraufgabe Ubernimmt, kann die Bordsensorik aufgrund der
Verschiebung der Spurablage diejenigen Fahrzeuge, die sich
von hinten oder von vorne dem Fahrzeug nadhern oder die dem
Fahrzeug vorausfahren, besser erfassen und die damit zusatz-
lich gewonnenen Informationen zur Anpassung der Fahrstrategie

verwenden.

Gemafl einer vorteilhaften Weiterbildung der Erfindung ist
die Umfeldsensoreinrichtung als Fahrspurerkennungssensorik
zur Detektion von Fahrspurerkennungsdaten ausgebildet, wobei
der Sollwert in Abhangigkeit der Fahrspurbreite und/oder des

Verlaufs der Fahrspur veradndert wird. Damit wird die Gréfde
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der Verschiebung an sich verdndernde Fahrspuren angepasst,
bspw. wenn sich die Fahrspuren im Bereich einer Baustelle
verengen, wodurch auch in solchen Verkehrszustanden beim
Wechseln der Fahrspur eine erhdhte Sicherheit gewdhrleistet

ist.

Besonders vorteilhaft ist es, wenn die
Umfeldsensoreinrichtung als Objekterkennungssensorik zur Er-
fassung von Objekt- und/oder Objektpositionsdaten ausgebildet
ist, wobei der Sollwert in Abhangigkeit eines Voraus-
und/oder Folgefahrzeugs verandert wird. Damit kann die Ver-
schiebung der Querposition des Fahrzeugs nicht nur an den
Verlauf der Fahrspuren angepasst werden, sondern auch an die
Querlage, also die Querposition der umgebenden Fahrzeuge, so

dass eine bessere Sicht fir den Fahrer und auch fir Bordsen-

-soren sowohl nach vorne als auch nach hinten méglich ist.

Eine weitere Verbesserung des erfindungsgemaffen Verfahrens
ergibt sich dadurch, wenn auf der Basis von elektronischen
Kartendaten sowie Positionsdaten eines GPS-Systems die Ge-
samtzahl der zur Verfigung stehenden Fahrspuren sowie die
Ist-Position des Fahrzeugs ermittelt und in Abhangigkeit
hiervon der Sollwert verandert wird. Vorzugsweise wird dabei
der Sollwert unter BerlUcksichtigung von Korridoren fir Ret-

tungs- und/oder Einsatzfahrzeuge, insbesondere wenn solche

" Rettungsfahrzeuge detektiert werden, verandert.

Damit ist es mdglich, die Spurablage des Fahrzeugs derart zu
verschieben, dass Korridore fir Rettungswege freigehalten
werden. Nahert sich das Fahrzeug bspw. einem Stauende und
liegt die Information uUber die Gesamtfahrspurspuranzahl sowie
die Information, auf welcher Spur sich das Fahrzeug gerade
befindet, vor, wird die Verschiebung in diejenige Richtung
eingestellt, dass der vorgeschriebene Korridor fir ein detek-
tiertes, sich von hinten naherndes Rettungsfahrzeug frei
bleibt.
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Vorzugsweise kann das Verfahren erfindungsgemdfs so weiterge-
bildet werden, dass auf der Basis einer Car-to-Car-
Kommunikation (C2X-Kommunikation) Einsatz- und/oder Rettungs-

fahrzeuge erkannt werden.

Gemal? einer Weiterbildung der Erfindung wird eine Fahrspur-
wechselanforderung'durch eine Betatigung eines Fahrtrich-
tungsanzeigers, insbesondere eines Blinkgebers des Fahrzeugs
erkannt. Ferner ist es auch m6églich, eine solche Fahrspur-
wechselanforderung durch eine Erfassung und Auswertung des
Lenkwinkels zu erkennen. Die Auswertung des Lenkwinkels kann
auch zusatzlich zur Erfassung des Zustands des Blinkgebers

durchgefiihrt werden.
In vorteilhafter Weise kann gemifd einer Weiterbildung der Er-
findung die Querfihrung des Fahrzeugs auch von einem autono-

men System zur Fahrzeugfihrung durchgefihrt wird.

Die zweitgenannte Aufgabe wird geldst durch ein Verfahren mit

.den Merkmalen des Patentanspruchs 11.

Hiernach umfasst ein solches Fahrerassistenzsystem eines
Fahrzeugs folgende Komponenten:

- als Umfeldsensoreinrichtung ein Sensorsystem, insbesondere
ein Kamerasystem, das Komponenten zur Detektion, Verfolgung
und Klassifikation mehrerer markierter und unmarkierter Fahr-
spurbegrenzungen und/oder Komponenten zur Objektdetektion und
dessen Klassifikation umfasst,

- ein Steuergerat, dem zur Auswertung die von der
Umfeldsensoreinrichtung erfassten Daten zugefihrt werden,

- ein Blinkgeberdetektor und/oder ein Lenkwinkeldetektor, wo-
bei der Blinkgeberdetektor in Abhangigkeit des Betriebszu-
standes eines Blinkgebers des Fahrzeugs ein Zustandssignal
erzeugt, das dem Steuergerat zugefihrt wird, und/oder der
Lenkwinkeldetektor ein den Lenkwinkel anzeigendes Zustands-

signal erzeugt, das dem Steuergerat zugefihrt wird,
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- eine Uberlagerungslenkung und/oder ein Bremssystem mit rad-
individueller Bremsmomenteneinstellung, wobeli das Steuergerat
in Abhangigkeit der Daten der Umfeldsensoreinrichtung und des
Zustandssignals des Blinkgeberdetektors eine Abweichung des

Sollwertes fuir die Querposition des Fahrzeugs bestimmt und

in Abhangigkeit der Abweichung des Istwertes der Querposition
des Fahrzeugs von dem Sollwert ein Steuersignal fir die Uber-

lagerungslenkung und/oder das Bremssystem erzeugt.

Die Erfindung wird nachfolgend unter Bezugnahme auf die

Zeichnungen nadher erlautert. Es zeigen:

Fig. 1 eine schematische Darstellung einer Fahrsituation
auf einer zweispurigen Fahrbahn zur Erlduterung des

erfindungsgemaffen Verfahrens,

Fig. 2 eine schematische Darstellung einer weiteren Fahr-
situation auf einer dreispurigen Fahrbahn zur Er-

lduterung des erfindungsgemdfien Verfahrens, und

Fig. 3 ein schematisches Blockschaltbild eines Assistenz-
‘ systems eines Fahrzeugs zur Durchfihrung des erfin-

dungsgemaf’en Verfahrens.

Im Folgenden wird das erfindungsgemafie Verfahren zur Querfih-
rung anhand von Fahrsituationen eines Fahrzeugs gemaff den Fi-
guren 1 und 2 erlautert, wobei das Fahrzeug mit einem Assis-
tenzsystem gemaff Figur 3 zur Langs- und Querfihrung ausge-
stattet ist.

Dieses Assistenzsystem nach Figur 3 umfasst eine Fahrspurver-
folgung und eine Objektdetektion und arbeitet mittels einer
Kamera 10. Die Bilddaten der Umgebung des Fahrzeugs 1 nach
Figur 1 werden von der Kamera 10 einem Steuergerat 20 Uber-
mittelt, wobei dieses Steuergerat 20 Komponenten zur Detekti-

on, Verfolgung und Klassifikation mehrerer markierter und
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unmarkierter Fahrspurbegrenzungen sowie Komponenten zur Ob-

jektdetektion und zur Objektverfolgung aufweist.

Ferner umfasst das Assistenzsystem nach Figur 3 einen Blink-
geberdetektor 31, der den Betriebszustand eines Blinkgebers

30 Uberwacht sowie einen Lenkwinkeldetektor 40.

Gemafl Figur 1 fahrt das Fahrzeug 1 in Richtung des Pfeils F
auf der rechten Fahrspur 2 einer zweispurigen Autobahn, wobei
ein Vorausfahrzeug 5 vor dem Fahrzeug 1 fahrt und ein Folge-
fahrzeug 6 dem Fahrzeug 1 folgt. Das Assistenzsystem befindet
sich in einem Modus der Fahrspurverfolgung und einer Folge-
reglung, in dem das Fahrzeug sowohl quer- und auch langsdyna-

misch geregelt wird.

Bei der Fahrspurverfolgung setzt das Assistenzsystem einen
Sollwert Ygo11 einer Grdéfde, die der Querposition des Fahrzeugs
1 in seiner Fahrspur 2 entspricht und vergleicht diesen Soll-
wert Yso11 mit einem aus den Bilddaten der Kamera 10 detek-
tierten Istwert Y;s, der der Querposition des Fahrzeugs 1
entsprechenden Gréfle entspricht. Weicht der Istwert Yige um
einen vorgegebenen Wert von dem Sollwert Ygo1 ab, erfolgt ei-
ne Regelung des Fahrzeugs 1 mittels eines Aktors auf diesen
Istwert Yisr. Als Aktor kann ein Lenkungssteller 51 einer
Uberlagerungslenkung 50 und/oder Bremszylinder 61 eines
Bremssystems 60 des Fahrzeugs verwendet werden, wie dies in
Figur 3 dargestellt ist. Mit dem Lenkungssteller 51 oder
durch radindividuelles Bremsen mittels der Bremszylinder 61
des Bremssystems 61 wird ein Korrektur-Giermoment erzeugt.
Der Sollwert kann bspw. die Fahrspurmitte der Fahrspur 2

sein.

Wenn der Fahrer des Fahrzeugs 1 nach Figur 1 das vor ihm fah-
rende Fahrzeug 5 Uberholen mdchte, setzt er zunachst den

Blinkgeber 30 nach links, um den beabsichtigten Fahrspurwech-
sel anzuzeigen. Dies wird von dem Assistenzsystem nach Figur

3 als Fahrspurwechselanforderung durch Auswertung des Blink-
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geberdetektors 31 erkannt. Anstelle des Blinkgeberdetektors
31 kann auch ein Lenkwinkeldetektor 40 derart verwendet wer-
den, dass bei der Detektion eines bestimmten Lenkwinkels von
einer Fahrspurwechselanforderung ausgegangen wird. Vorteil-
haft ist es, sowohl den Blinkgeberdetektor 31 als auch den
Lenkwinkeldetektor 40 zur sicheren Detektion einer Fahrspur-

wechselanforderung seitens des Fahrers zu verwenden.

Wird von dem Steuergerdt 20 eine solche Fahrspurwechselanfor-
derung detektiert, wird der Sollwert Yg.11 fOr die Querrege-
lung um einen vorgegebenen Wert AY in Richtung des angefor-
derten Spurwechsels, als in Richtung der linken Fahrspur 3
verschoben, so dass sich nun ein neuer Sollwert mit Ygo1:+ AY

ergibt, wie dies in Figur 1 dargestellt ist.

Der Fahrer kann nun aus seiner Fahrspur 2 in Richtung der
Fahrspur 3 ausscheren und den Verkehr beobachten, ob bspw.
ein Fahrzeug entgegenkommt, -oder falls er sich auf einer Au-
tobahn befindet, :ein Folgefahrzeug aufriickt. Das Assistenz-
system regelt nun auf den neuen Sollwert Ygon+ AY. Falls ein
Spurwechsel ohne Gefahr méglich ist, fihrt der Fahrer diesen
durch, andernfalls lenkt er das Fahrzeug 1 wieder in die
Fahrspur 2 zurlck, welches von dem Assistenzsystem Uber den
Biinkgeberdetektor 31 und/oder den Lenkwinkeldetektor 41 er-
kannt wird, so dass in Folge der Sollwert wieder auf einen
Sollwert gesetzt wird, der dem Modus der Fahrspurverfolgung

entspricht.

Falls das Fahrzeug 1 auch mit einer Langsregelung bzw. Folge-
regelung mit Objektverfolgung ausgestattet ist, kann der
Sollwert auch an das vorausfahrende Fahrzeug 5 angepasst wer-
den, d. h. wenn das Fahrzeug 5 aufermittig der Fahrspur 2 in
Richtung der linken Fahrspur 3 fahrt, wird ein grdéfier Wert AY
gesetzt, als wenn sich dieses Fahrzeug 5 ebenfalls auf der

Spurmitte der Fahrspur 2 bewegen wirde.
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Eine weitere Fahrsituation ist in Figur 2 dargestellt, in der
sich ein Fahrzeug 1, ebenfalls ausgestattet mit einem Assis-
tenzsystem gemafs Figur 3, auf einer mittleren Spur 2 einer
dreispurigen Fahrbahn einer Autobahn in Richtung des Pfeils F
bewegt. Vor dem Fahrzeug 1 fdhrt ein Vorausfahrzeug 5, ein
Folgefahrzeug 6 befindet sich auf einer rechten Fahrspur 4
der Autobahn. Das Fahrzeug 1 hat das Folgefahrzeug 6 auf der
linken Fahrspur 4 Uberholt, wobei das Vorausfahrzeug 5

schneller als das Fahrzeug 1 fahrt.

Falls das das Steuergerdt 20 des Assistenzsystems nach Figur
3 eine Fahrspurwechselanforderung aufgrund entsprechender
Signale des Blinkgeberdetektors 31 und/oder des Lenkwinkelde-
tektors 40 detektiert, wird von dem Steuergerat 20 der aktu-
elle Sollwert Ygo11 in Richtung der rechten Fahrspur 4 um ei-
nen Wert AY verschoben, so dass ein neuer Sollwert Ygoii1-AY
eingestellt wird, der nun die Basis fir .die Querregelung dar-

stellt. Falls das Fahrzeug 1 zusatzlich auch eine Folgerege-

-lung aufweist, wird der Wert AY der Verschiebung auch in Ab-

hangigkeit des vorausfahrenden Fahrzeugs 5 ermittelt. Der
Fahrer des. Fahrzeugs 1 wird also etwas auf die rechte Fahr-
spur 4 ausscheren, um sowohl die Situation auf der rechten

Fahrspur 4 nach vorne als auch nach hinter zu prufen

Falls der Fahrer erkennt, dass die rechte Fahrspur 4 frei
ist, also das Folgefahrzeug 6 nicht auf die Hbhe des Fahr-
zeugs 1 auffahrt, wird er den Spurwechsel durchfihren, an-
dernfalls wieder in die Fahrspur 2 einscheren. Aufgrund der
Signale des Blinkgeberdetektors 31 und/oder des Lenkwinkelde-
tektors 40 wird das Steuergerat 20 den Sollwert ebenfalls

wieder zurlUcksetzen.

Es kann sich auch die Situation ergeben, wonach das Fahrzeug
1 nach Figur 2 an ein Stauende, das bspw. durch das Fahrzeug
5 symbolisiert wird, heranfahrt. Falls das Assistenzsystem
nach Figur 3 auch mit einem GPS-System mit elektronischer

Karte ausgestattet ist und/oder Zugang zu einem C2X-Netzwerk
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hat, liegt die Information uUber die Gesamtspurzahl sowie die
Information, auf welcher Fahrspur sich das Fahrzeug gerade
befindet, vor. Wird von der Kamera oder Uber die C2X-
Kommunikation ein herannahendes Rettungsfahrzeug erkannt,
wird die Verschiebung des Sollwertes Ys,1 der Querlage des
Fahrzeugs 1 so eingestellt, dass der vorgeschriebene Korridor
fir das Rettungsfahrzeug frei bleibt, d. h. der neue Sollwert
wird, soweit es die Verkehrssituation zulasst, méglichst weit
in Richtung der rechten Fahrspur 4 verschoben. Zusatzlich
kann der Fahrer Uber diese Situation optisch und/oder akus-

tisch informiert werden.

Die zuvor beschriebene Verschiebung des Sollwertes Ygo11 um
einen Wert AY kann auch mit einem Fahrzeug 1 ausgefihrt wer-
den, das mit einem System zur autonomen Fahrzeugfihrung aus-
gestattet ist. Anstelle einer Fahrspurwechselanforderung sei-
tens des Fahrers wird eine Fahrspurwechselanforderung von
diesem autonomen System erzeugt. In einem solchen Fall schert
das Fahrzeug ebenfalls in Richtung der angeforderten Fahrspur
aus, um dem Kamerasystem besser zu ermbglichen, die Verkehrs-
situation darauf zu prufen und aufgrund dieser zusatzlichen
Information zu entscheiden, ob ein Fahrspurwechsel mdglich

ist.
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Patentansprlche

. Verfahren zur Querfihrung eines Kraftfahrzeugs (1), bei

dem mittels einer Umfeldsensoreinrichtung (10) ein Istwert
(Yist) einer die Querposition des Fahrzeugs (1) in seiner
Fahrspur (2) reprasentierenden Grofle ermittelt wird und
mit einem in vorgegebenen Grenzen einstellbaren Sollwert
(Yso11) verglichen wird und in Abhangigkeit der Abweichung
des Istwertes (Yis:) von dem eingestellten Sollwert (Ygoi1)
Aktoren (51, 61) des Fahrzeugs (1) derart angesteuert wer-
den, dass der Istwert (Yis:) der die Querposition des Fahr-
zeugs (1) reprasentierenden Grdfie sich dem eingestellten
Sollwert (Yso11) annahert,

dadurch gekennzeichnet, dass

bei Vorliegen einer Fahrspurwechselanforderung der einge-
stellte Sollwert (Yso11) derart veradndert wird, dass sich
die zugehdérige Querposition dieses Sollwertes (Ygo11) in

Richtung des angeforderten Spurwechsels verschiebt.

. Verfahren nach Anspruch 1,

dadurch gekennzeichnet, dass

die Umfeldsensoreinrichtung (10) als
Fahrspurerkennungssensorik zur Detektion von Fahrspurer-
kennungsdaten ausgebildet ist, wobei der Sollwert (Yso11)
in Abh&ngigkeit der Fahrspurbreite und/oder des Verlaufs

der Fahrspur verandert wird.

. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2,

dadurch gekennzeichnet, dass

die Umfeldsensoreinrichtung (10) als
Objekterkennungssensorik zur Erfassung von Objekt-
und/oder Objektpositionsdaten, wobei der Sollwert (Ygo11)
in Abhangigkeit eines Vorraus- und/oder Folgefahrzeugs (5,

6) verandert wird.
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. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspriche,

dadurch gekennzeichnet, dass

auf der Basis von elektronischen Kartendaten sowie Positi-
onsdaten eines GPS-Systems die Gesamtzahl der zur Verfi-
gung stehenden Fahrspuren (2) sowie die Ist-Position (Yist)
des Fahrzeugs ermittelt und in Abhangigkeit hiervon der

Sollwert (Ygo11) verdndert wird.

. Verfahren nach Anspruch 4,

dadurch gekennzeichnet, dass
der Sollwert (Y¥Yso1) unter Berucksichtigung von Korridoren

flir Rettungs- und/oder Einsatzfahrzeuge verandert wird.

. Verfahren nach Anspruch 4 oder 5,

dadurch gekennzeichnet, dass

bei einer Detektion eines Einsatz- und/oder Rettungsfahr-
zeugs als Folgefahrzeug der Sollwert (Yg11) so verandert
wird, dass ein Korridor flir das Einsatz- und/oder Ret-

tungsfahrzeug entsteht.

. Verfahren nach Anspruch 5 oder 6,

dadurch gekennzeichnet, dass
auf der Basis einer Car-to-Car-Kommunikation (C2X-
Kommunikation) Einsatz- und/oder Rettungsfahrzeuge erkannt

werden.

. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspriche,

dadurch gekennzeichnet, dass
eine Fahrspurwechselanforderung durch eine Betatigung ei-
nes Fahrtrichtungsanzeigers (30), insbesondere eines

Blinkgebers des Fahrzeugs erkannt wird.

Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspriche,
dadurch gekennzeichnet, dass
eine Fahrspurwechselanforderung durch eine Erfassung und

Auswertung des Lenkwinkels erkannt wird.
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Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 7,
dadurch gekennzeichnet, dass
die Querfiihrung des Fahrzeugs von einem autonomen System

zur Fahrzeugfiuhrung durchgefihrt wird.

Fahrerassistenzsystem eines Fahrzeugs zur Durchfihrung
des Verfahrens nach einem der vorhergehenden Anspriche,
dadurch gekennzeichnet, dass
- als Umfeldsensoreinrichtung (10) ein Sensorsystem, ins-
besondere ein Kamerasystem, das Komponenten zur Detektion,
Verfolgung und Klassifikation mehrerer markierter und
unmarkierter Fahrspurbegrenzungen und/oder Komponenten zur
Objektdetektion und dessen Klassifikation umfasst, vorge-
sehen ist,

- ein Steuergerat (20) vorgesehen ist, dem zur Auswertung
die von der Umfeldsensoreinrichtung (10) erfassten Daten
zugefihrt werden,

- ein Blinkgeberdetektor (31) und/oder ein Lenkwinkelde-
tektor (40) vorgesehen ist, wobei der Blinkgeberdetektor
(31) in Abhangigkeit des Betriebszustandes eines Blinkge-
bers (30) des Fahrzeugs (1) ein Zustandssignal erzeugt,
das dem Steuergerat (20) zugefihrt wird, und/oder der
Lenkwinkeldetektor (40) ein den Lenkwinkel anzeigendes Zu-
standssignal erzeugt, das dem Steuergerat (20) zugefihrt
wird,

- eine Uberlagerungslenkung (50) und/oder ein Bremssystem
(60) mit radindividueller Bremsmomenteneinstellung, und

- das Steuergerat (20) in Abhangigkeit der Daten der
Umfeldsensoreinrichtung (10) und des Zustandssignals des
Blinkgeberdetektors eine Abweichung des Sollwertes fir die
Querposition des Fahrzeugs (1) bestimmt, und

- das Steuergerat (20) in Abha&ngigkeit der Abweichung des
Istwertes (Yist) der Querposition des Fahrzeugs von dem
Sollwert (Yso11) ein Steuersignal fir die Uberlagerungslen-

kung und/oder das Bremssystem erzeugt.



WO 2011/042002 PCT/DE2010/001125

Fig. 1

Fig. 2

1/2



WO 2011/042002 PCT/DE2010/001125
10 30 31 40
Kamera Blinkgeber Lenkwinkel-
detektor
YyVvyYy
/ Steuergerat
20 | 60
\ v /
Uberlagerungs- Bremssystem
lenkung
/ 61

50

A

Lenkungssteller

/

51

Fig. 3

2/2

4

Bremszylinder




INTERNATIONAL SEARCH REPORT

International application No

According to International Patent Classification (IPC) or to both national classification and IPG

PCT/DE2010/001125
A. CLASSIFICATION OF SUBJECT MATTER
INV. B62D15/02 B6OW30/12 B60T8/1755 GO5D1/02
ADD.

B. FIELDS SEARCHED

Minimum documentation searched (classification system followed by classification symbols)

B62D B6OW B6OT GOSD

Documentation searched other than minimum documentation to the extent that such documents are included in the fields searched

Electronic data base consulted during the international search (name of data base and, where practical, search terms used)

EPO-Internal, WPI Data

C. DOCUMENTS CONSIDERED TO BE RELEVANT

Category* | Citation of document, with indication, where appropriate, of the relevant passages Relevant to claim No.
X EP 0 806 336 A2 (HONDA MOTOR CO LTD [JP]) 1-3,8-11
12 November 1997 (1997-11-12)
page 1, line 3 - page 17, line 4; figures
A US 5 765 116 A (WILSON-JONES RUSSELL [GB] 1,11
ET AL) 9 June 1998 (1998-06-09)
column 1, Tine 48 - column 14, line 35;
figures 1-12
A EP 1 867 542 Al (BOSCH GMBH ROBERT [DE]) 1,11
19 December 2007 (2007-12-19)
paragraph [0006] - paragraph [0037];
figures 1-6
A DE 43 13 568 C1 (DAIMLER BENZ AG [DE]) 1,3
16 June 1994 (1994-06-16)
column 2, Tine 15 - column 9, line 68;
figures 1-7
-/--

Further documents are listed in the continuation of Box C.

See patent family annex.

"A" document defining the general state of the art which is not
considered to be of particular relevance

"E" earlier document but published on or after the international
filing date

"L" document which may throw doubts on priority claim(s) or
which is cited to establish the publication date of ancther
citation or other special reason (as specified)

"Q" document referring to an oral disclosure, use, exhibition or

* Special categories of cited documents :

"T" later document published after the international filing date

invention

or priority date and not in conflict with the application but
cited to understand the principle or theory underlying the

"X" document of particular relevance; the claimed invention

cannot be considered novel or cannot be considered to

involve an inventive step when the document is taken alone

"Y" document of particular relevance; the claimed invention
cannot be considered to involve an inventive step when the
document is combined with one or more other such docu-

other means

"P" document published prior to the international filing date but
later than the priority date claimed

ments, such combination being obvious to a person skilled
inthe art.

"&" document member of the same patent family

Date of the actual completion of the international search

4 March 2011

Date of mailing of the international search report

11/03/2011

Name and mailing address of the ISA/

European Patent Office, P.B. 5818 Patentlaan 2
NL - 2280 HV Rijswik

Tel. (+31-70) 340-2040,

Fax: (+31-70) 340-3016

Authorized officer

Baeza Félez, Lluis

Form PCT/ISA/210 (second sheet) (April 2005)




INTERNATIONAL SEARCH REPORT

International application No

PCT/DE2010/001125

C(Continuation). DOCUMENTS CONSIDERED TO BE RELEVANT

Category*

Citation of document, with indication, where appropriate, of the relevant passages

Relevant to claim No.

A

DE 10 2007 027495 Al (DAIMLER CHRYSLER AG
[DE]) 18 December 2008 (2008-12-18)
paragraph [0001] - paragraph [0044];
figures 1-2

1,3

Form PCT/ISA/210 (continuation of second sheet) (April 2005)




INTERNATIONAL SEARCH REPORT

Information on patent family members

International application No

PCT/DE2010/001125
Patent document Publication Patent family Publication
cited in search report date member(s) date
EP 0806336 A2 12-11-1997 DE 69736090 T2 12-04-2007
JP 3599144 B2 08-12-2004
JP 9301206 A 25-11-1997
us 6092619 A 25-07-2000
US 5765116 A 09-06-1998  NONE
EP 1867542 Al 19-12-2007 DE 102006027325 Al 20-12-2007
DE 4313568 C1 16-06-1994  FR 2704653 Al 04-11-1994
GB 2277653 A 02-11-1994
us 5521579 A 28-05-1996
DE 102007027495 Al 18-12-2008  NONE

Form PCT/ISA/210 (patent family annex) (April 2005)




INTERNATIONALER RECHERCHENBERICHT

Internationales Aktenzeichen

PCT/DE2010/001125

INV.
ADD.

A. KLASSIFIZIERUNG DES ANMELDUNGSGEGENSTANDE

s
B62D15/02 B6OW30/12 B60T8/1755 GO5D1/02

Nach der Internationalen Patentklassifikation (IPC) oder hach der nationalen Klassifikation und der IPC

B. RECHERCHIERTE GEBIETE

Recherchierter Mindestprufstoff (Klassifikationssystem und Klassifikationssymbole )

B62D B6OW B6OT GOSD

Recherchierte, aber nicht zum Mindestprifstoff gehdrende Verdffentlichungen, soweit diese unter die recherchierten Gebiete fallen

Wéhrend der internationalen Recherche konsultierte elektronische Datenbank (Name der Datenbank und evtl. verwendete Suchbegriffe)

EPO-Internal, WPI Data

C. ALS WESENTLICH ANGESEHENE UNTERLAGEN

Kategorie*

Bezeichnung der Verdffentlichung, soweit erforderlich unter Angabe der in Betracht kommenden Teile Betr. Anspruch Nr.

EP O 806 336 A2 (HONDA MOTOR CO LTD [JP]) 1-3,8-11
12. November 1997 (1997-11-12)

Seite 1, Zeile 3 - Seite 17, Zeile 4;
Abbildungen

US 5 765 116 A (WILSON-JONES RUSSELL [GB] 1,11
ET AL) 9. Juni 1998 (1998-06-09)

Spalte 1, Zeile 48 - Spalte 14, Zeile 35;
Abbildungen 1-12

EP 1 867 542 Al (BOSCH GMBH ROBERT [DE]) 1,11
19. Dezember 2007 (2007-12-19)

Absatz [0006] - Absatz [0037]; Abbildungen
1-6

_/__

Weitere Veroffentlichungen sind der Fortsetzung von Feld C zu entnehmen Siehe Anhang Patentfamilie

N

U=

UK

"Qr

* Besondere Kategorien von angegebenen Versffentlichungen "T" Spatere Versffentlichung, die nach dem internationalen Anmeldedatum
Veréffentlichung, die den allgemeinen Stand der Technik definient,

oder dem Prioritatsdatum veroffentlicht worden ist und mit der

aber hicht als besonders bedeutsam anzusehen ist Anmeldung nicht kollidiert, sondern nur zum Versténdnis des der

Erfindung zugrundeliegenden Prinzips oder der ihr zugrundeliegenden

alteres Dokument, das jedoch erst am oder nach dem internationalen Theorie angegeben ist

Anmeldedatum veréffentlicht worden ist

"X" Veréffentlichung von besonderer Bedeutung; die beanspruchte Erfindung

Verbffentlichung, die geeignet ist, einen Prioritatsanspruch zweifelhaft er- kann allein aufgrund dieser Verdffentlichung nicht als neu oder auf
scheinen zu lassen, oder durch die das Veréffentlichungsdatum einer erfinderischer Tatigkeit beruhend betrachtet werden

anderen im Recherchenbericht genannten Veréffentlichung belegt werden
soll oder die aus einem anderen besonderen Grund angegeben ist (wie

"Y" Veréffentlichung von besonderer Bedeutung; die beanspruchte Erfindung
kann nicht als auf erfinderischer Tatigkeit beruhend betrachtet

aU§gefuh_rt) o i - werden, wenn die Verdffentlichung mit einer oder mehreren anderen
Verdffentlichung, die sich auf eine miindliche Offenbarung, ) Veroffentlichungen dieser Kategorie in Verbindung gebracht wird und
eine Benutzung, eine Ausstellung oder andere MaBnahmen bezieht diese Verbindung filr einen Fachmann naheliegend ist

"P" Versffentlichung, die vor dem internationalen Anmeldedatum, aber nach
dem beanspruchten Prioritatsdatum verdffentlicht worden ist

"&" Versffentlichung, die Mitglied derselben Patentfamilie ist

Datum des Abschlusses der internationalen Recherche

Absendedatum des internationalen Recherchenberichts

4. Marz 2011 11/03/2011

Name und Postanschrift der Internationalen Recherchenbehérde Bevollméachtigter Bediensteter
Europaisches Patentamt, P.B. 5818 Patentlaan 2
NL - 2280 HV Rijswijk

Tel. (+31-70) 340-2040,

Fax: (+31-70) 340-3018 Baeza Félez, Lluis

Formblatt PCT/ISA/210 (Blatt 2) (April 2005)




INTERNATIONALER RECHERCHENBERICHT

Internationales Aktenzeichen

PCT/DE2010/001125

C. (Fortsetzung) ALS WESENTLICH ANGESEHENE UNTERLAGEN

[DE]) 18. Dezember 2008 (2008-12-18)
Absatz [0001] - Absatz [0044]; Abbildungen
1-2

Kategorie* | Bezeichnung der Verdffentlichung, soweit erforderlich unter Angabe der in Betracht kommenden Teile Betr. Anspruch Nr.
A DE 43 13 568 C1 (DAIMLER BENZ AG [DE]) 1,3
16. Juni 1994 (1994-06-16)
Spalte 2, Zeile 15 - Spalte 9, Zeile 68;
Abbildungen 1-7
A DE 10 2007 027495 Al (DAIMLER CHRYSLER AG 1,3

Formblatt PCT/ISA/210 (Fortsetzung von Blatt 2) (April 2005)




INTERNATIONALER RECHERCHENBERICHT

Angaben zu Versffentlichungen, die zur selben Patentfamilie gehoren

Internationales Aktenzeichen

PCT/DE2010/001125

Im Recherchenbericht
angefiihrtes Patentdokument

Datum der

Veroffentlichung

Mitglied(er) der
Patentfamilie

Datum der

Veréffentlichung

EP 0806336

A2

12-11-1997

DE
JP
JP
us

69736090 T2
3599144 B2
9301206 A
6092619 A

12-04-2007
08-12-2004
25-11-1997
25-07-2000

2704653 Al
2277653 A
5521579 A

04-11-1994
02-11-1994
28-05-1996

Formblatt PCT/ISA/210 (Anhang Patentfamilie) (April 2005)




	Page 1 - front-page
	Page 2 - front-page
	Page 3 - description
	Page 4 - description
	Page 5 - description
	Page 6 - description
	Page 7 - description
	Page 8 - description
	Page 9 - description
	Page 10 - description
	Page 11 - description
	Page 12 - description
	Page 13 - description
	Page 14 - claims
	Page 15 - claims
	Page 16 - claims
	Page 17 - drawings
	Page 18 - drawings
	Page 19 - wo-search-report
	Page 20 - wo-search-report
	Page 21 - wo-search-report
	Page 22 - wo-search-report
	Page 23 - wo-search-report
	Page 24 - wo-search-report

