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(57) Abstract: The invention relates to a method for operating a high beam assistant of an ego vehicle (1) with swivellable headlights,
wherein the headlights cast a light distribution (2) into the environment. The invention is characterised by the following method steps:
detecting a vehicle environment by means of at least one environment sensor of the ego vehicle (1), processing sensor data generated
by the at least one environment sensor, using an on-board computer unit, in order to determine the presence of raised obstacles at the
edge of the road; if there is at least one raised obstacle present: determining a location of the ego-vehicle (1), comparing the location
with a digital road map and determining, using the computer unit, whether the course of a road section behind the raised obstacle can
be read from the digital road map from the viewpoint of the ego-vehicle (1) towards the raised obstacle; and if so: controlling at least
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3)
the headlight (3) that is closer to the raised obstacle, using the computer unit, in order to; reduce the brightness of the emitted light
distribution (2); swivel the light distribution (2) vertically downwards; and/or swivel the light distribution (2) horizontally away from
the raised obstacle.

(57) Zusammenfassung: Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum Betreiben eines Fernlichtassistenten eines Ego- Fahrzeugs (1) mit
schwenkbaren Scheinwerfern (3), wobei die Scheinwerfer (3) eine Lichtverteilung (2) in die Umgebung werfen. Die Erfindung ist
gekennzeichnet durch die folgenden Verfahrensschritte: - Erfassen eines Fahrzeugumfelds mittels wenigstens eines Umgebungssensors
des Ego-Fahrzeugs (1); - Verarbeiten von dem wenigstens einen Umgebungssensor erzeugter Sensordaten durch eine fahrzeuginterne
Recheneinheit, um die Anwesenheit von erhabenen Hindernissen am Fahrbahnrand festzustellen; - bei Anwesenheit wenigstens eines
erhabenen Hindernisses: Bestimmen eines Aufenthaltsorts des Ego-Fahrzeugs (1), Abgleichen des Aufenthaltsorts mit einer digitalen
Straenkarte und Ermitteln, durch die Recheneinheit, ob aus Sicht des Ego-Fahrzeugs (1) auf das erhabene Hindernis aus der digitalen
Strafienkarte der Verlauf eines Strafenabschnitts hinter dem erhabenen Hindernis ausgelesen werden kann; und wenn ja: - Ansteuern
zumindest desjenigen Scheinwerfers (3) welcher sich niher am erhabenen Hindernis befindet, durch die Recheneinheit, um: o die
Helligkeit der abgestrahlten Lichtverteilung (2) zu reduzieren, o die Lichtverteilung (2) vertikal nach unten zu schwenken; und/oder o
die Lichtverteilung (2) horizontal vom erhabenen Hindemis weg zu schwenken.
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Verfahren zum Betreiben eines Fernlichtassistenten und Fahrzeug

Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum Betreiben eines Fernlichtassistenten eines Ego-
Fahrzeugs mit schwenkbaren Scheinwerfern nach der im Oberbegriff von Anspruch 1
naher definierten Art sowie ein Fahrzeug nach der im Oberbegriff von Anspruch 11 néher
definierten Art.

Im Vergleich zu Abblendlicht erlaubt Fernlicht eine starkere Ausleuchtung der
Fahrzeugumgebung, sodass eine fahrzeugfihrende Person Umgebungsobjekte sowie die
Fahrbahn besser wahrnehmen kann. Durch die Verwendung von Fernlicht besteht
allerdings die Gefahr vorausfahrende weitere Verkehrsteilnehmer sowie den
Gegenverkehr zu blenden. Eine fahrzeugflihrende Person muss daher in entsprechenden

Situationen ,abblenden*.

Mit Hilfe von Fernlichtassistenten lasst sich der Komfort flr die fahrzeugfihrende Person
erhdéhen und das Risiko, dass das Abblenden vergessen wird, reduzieren. Ein solcher
Fernlichtassistent basiert auf dem Detektieren von Verkehrsteilnehmern mit Hilfe von
Umgebungssensoren und einer Ansteuerung der Fahrzeugscheinwerfer, derart, dass die
Bereiche der von den Fahrzeugscheinwerfern in die Umgebung geworfenen
Lichtverteilung in denen sich Verkehrsteilnehmer befinden vom Fernlicht ausgenommen
werden. Hierzu kdnnen beispielsweise bewegbare Scheinwerfer verschwenkt werden

oder einzelne Pixel eines Matrixscheinwerfers gezielt abgedunkelt werden.

Fur die korrekte Funktionsweise des Fernlichtassistenten ist eine zuverlassige Detektion
von Verkehrsteilnehmern erforderlich. Aufgrund von schlechten Sichtverhaltnissen bei
Dunkelheit haben hier kameragestitzte Sensorsysteme Probleme, insbesondere weit

entfernte Fahrzeuge anhand ihrer Silhouette zu erkennen und zu klassifizieren. Daher
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wird gezielt in Kamerabildern nach Fahrzeugleuchten wie Heckleuchten, Positionslichtern
oder Frontscheinwerfern potenzieller weiterer Verkehrsteilnehmer gesucht und beim
Detektieren solcher Leuchten auf die Anwesenheit eines Verkehrsteilnehmers

geschlossen.

Der Stralienverlauf ist oftmals kurvig, was dazu fuhren kann, dass erhabene Hindernisse
wie Leitplanken, Grlnstreifen, Betonabgrenzungen und dergleichen, Fahrzeugleuchten
von weiteren Verkehrsteilnehmern, insbesondere dem Gegenverkehr oder weit
vorausfahrenden Fahrzeugen, verdecken kénnen. In diesem Falle ist der
Fernlichtassistent nicht dazu in der Lage die entsprechenden Verkehrsteilnehmer korrekt
zu erkennen, sodass nicht abgeblendet wird. Dies erhéht das Risiko, dass weitere

Verkehrsteilnehmer geblendet werden.

Aus der DE 10 2019 202 592 A1 ist ein Verfahren zum Betreiben eines
Fahrerinformationssystems in einem Ego-Fahrzeug und ein Fahrerinformationssystem
bekannt. Das in der Druckschrift beschriebene Fahrerinformationssystem erméglicht es,
die Umgebung des Ego-Fahrzeugs zu erfassen und diese auf realistische Art und Weise
auf einer Anzeige im Ego-Fahrzeug darzustellen. Dabei kann unter anderem ein
Krimmungsradius vorausliegender Kurven ermittelt werden und dieser auf eine
Darstellung des entsprechenden Fahrwegs auf der Anzeige Ubertragen werden. Ferner
kénnen Abgrenzungsmarkierungen wie Fahrbahnmarkierungen oder Leitplanken
detektiert, klassifiziert und ebenfalls korrekt auf der Anzeige dargestellt werden. Dabei
kénnen sensorisch generierte Umfelddaten mit Kartendaten fusioniert werden. Der Betrieb

eines Fernlichtassistenten ist nicht Gegenstand der Druckschrift.

Ferner offenbart die DE 10 2006 016 071 A1 die Steuerung der Leuchtweite von
Scheinwerfern eines Kraftfahrzeugs. Die Druckschrift beschreibt eine vorausschauende
Ansteuerung der Leuchtweite der Scheinwerfer. So wird der StralRenverlauf erfasst und
beim Annéhern einer Senke ein Scheinwerferstrahl angehoben, beim Annahern einer
Kuppe abgesenkt und beim Annahern an eine Kurve in die Kurve hineingekippt. Dies
erméglicht es im Gegensatz zu einer an einer Lenkradstellung gekoppelten
Scheinwerferverstellung bereits frihzeitig die Kurve auszuleuchten. Der Straenverlauf
kann dabei durch das Auswerten von Umfeldsensoren erzeugter Sensordaten erkannt
werden. Hierzu kénnen Fahrbahnmarkierungen oder Fahrbahnbegrenzungen

berlcksichtigt werden. Der StraRenverlauf 1asst sich zudem anhand von in Kamerabildern
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erkannter Lichter, wie beispielsweise Reflektionen von Leitpfosten oder Leuchten von

Verkehrsteilnehmern, plausibilisieren.

Zudem offenbart die DE 10 2010 040 650 A1 eine Vorrichtung und ein Verfahren zur
Einstellung der Beleuchtung eines Fahrzeugs bei uneinsichtigen Kurven. In einem ersten
Schritt wird eine fur das Fahrzeug vorausliegende Kurve erkannt. AnschlieRend wird eine
Einsichtigkeit fur die Kurve bestimmt. Ist eine Einsichtigkeit vorhanden, so erfolgt eine
ausleuchtungserhéhende Einstellung der Beleuchtung, ansonsten eine
blendungsreduzierende Einstellung. Zur Ermittiung der Einsichtigkeit kbnnen Daten aus
einer Datenbank eines Navigationssystems und/oder eines Kamerasystems bertcksichtigt

werden.

Zudem offenbart die DE 10 2018 215 666 A1 ein Verfahren zum Betrieb eines
Scheinwerfers eines Fahrzeugs sowie ein Fernlicht-Assistenzsystem. Das Verfahren sieht
das Ermitteln eines dem Fahrzeug vorausliegenden Fahrbahnabschnitts vor, auf welchem
ein hohes Risiko des Antreffens eines bisher nicht im Sichtfeld liegenden
Umgebungsverkehrs vorliegt. Dieser Fahrbahnabschnitt wird als kritisch eingestuft und
auf ein Anzeichen fir einen potentiell demndachst ins Sichtfeld kommenden
Umgebungsverkehrs hin Uberwacht. Bei Auftreten des Anzeichens wird eine

Fernlichtfunktion angesteuert.

Zudem offenbart die DE 10 2014 225 517 A1 ein Verfahren und ein Steuergerat zum
Einstellen zumindest eines Parameters einer Fahrerassistenzvorrichtung eines
Fahrzeugs. Dabei werden Verdeckungsdaten eingelesen, beschreibend Eigenschaften
eines benachbart zu einer Fahrbahn angeordneten Verdeckungsobjekts. Anschliefend
wird eine verdeckungsbedingte Sichtweite fur das Fahrzeug ermittelt. Der zumindest eine
Parameter wird nun in Abhangigkeit der verdeckungsbedingten Sichtweite angepasst.
Dies erlaubt es das Aufblenden zeitlich hinauszuzégern, sollte die Sichtweite des
Fahrzeugs aufgrund von in der N&he des Fahrbahnrands befindlichen Objekten reduziert

sein.

Ferner offenbart die KR 10 2014 0 055 363 A ein Beleuchtungssystem fur ein Fahrzeug
und ein Verfahren zum Ansteuern des Beleuchtungssystems. Das Fahrzeug ist dazu in
der Lage das von Scheinwerfern abgegebene Licht in eine vorausliegende Kurve hinein

zu lenken. Der Kurvenverlauf kann mit Hilfe eines Navigationssystems oder auch unter



WO 2024/256093 PCT/EP2024/062803

Analyse eines Lenkradwinkels ermittelt werden. Werden mit Hilfe eines Kamerasystems
Objekte vor dem Fahrzeug erkannt, so erfolgt die Ausrichtung des Scheinwerferlichts

derart, dass die Objekte von einer Beleuchtung ausgespart werden.

Der vorliegenden Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde ein verbessertes Verfahren zum
Betreiben eines Fernlichtassistenten eines Ego-Fahrzeugs mit schwenkbaren
Scheinwerfern anzugeben, welches einen besonders sicheren Betrieb des
Fernlichtassistenten erlaubt. Vorteilhafte Ausgestaltungen und Weiterbildungen sowie ein
entsprechendes Fahrzeug zur Durchflhrung des Verfahrens ergeben sich aus den

hiervon abhangigen Anspruchen.

Ein gattungsgeméRes Verfahren zum Betreiben eines Fernlichtassistenten eines Ego-
Fahrzeugs mit schwenkbaren Scheinwerfern, wobei die Scheinwerfer in der
Lichtverteilung in die Umgebung werfen, wird erfindungsgemaf durch die folgenden
Verfahrensschritte weitergebildet:

- Erfassen eines Fahrzeugumfelds mittels wenigstens eines Umgebungssensors
des Ego-Fahrzeugs;

- Verarbeiten von wenigstens einem Umgebungssensor erzeugter Sensordaten
durch eine fahrzeuginterne Recheneinheit, um die Anwesenheit von erhabenen
Hindernissen am Fahrbahnrand festzustellen;

- bei Anwesenheit wenigstens eines erhabenen Hindernisses: Bestimmen eines
Aufenthaltsorts des Ego-Fahrzeugs, Abgleichen des Aufenthaltsorts mit einer
digitalen Stralenkarte und Ermitteln, durch die Recheneinheit, ob aus Sicht des
Ego-Fahrzeugs auf das erhabene Hindernis aus der digitalen StraRenkarte der
Verlauf eines StralBenabschnitts hinter dem erhabenen Hindernis ausgelesen
werden kann; und wenn ja:

- Ansteuern zumindest desjenigen Scheinwerfers, welcher sich ndher am
erhabenen Hindernis befindet, durch die Recheneinheit, um:

- Die Helligkeit der abgestrahlten Lichtverteilung zu reduzieren;
- Die Lichtverteilung vertikal nach unten zu schwenken; und oder

- Die Lichtverteilung horizontal vom erhabenen Hindernis wegzuschwenken.

Das erfindungsgemafe Verfahren erlaubt es also in Situationen in denen potenziell die
Leuchten von vorausfahrenden Verkehrsteilnehmern, beziehungsweise dem

Gegenverkehr, durch erhabene Hindernisse wie Leitplanken, Grinstreifen, Betonmauern
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und dergleichen in Kurven versperrt werden, auf einem hinter einem entsprechenden
erhabenen Hindernis verlaufendem Straenabschnitt die Anwesenheit von
Verkehrsteilnehmern anzunehmen, sodass speziell auf diesen Straenabschnitt kein
Fernlicht geworfen wird. Hierdurch wird das Risiko weitere Verkehrsteilnehmer zu blenden
reduziert oder sogar das Blenden von weiteren Verkehrsteilnehmern vollsténdig

verhindert.

Typischerweise weist das Ego-Fahrzeug zwei schwenkbare Scheinwerfer auf. Generell
kénnte das Ego-Fahrzeug auch mehr schwenkbare Scheinwerfer aufweisen. Das von
einem solchen Scheinwerfer abgegebene Licht I&sst sich gezielt gegenlber der
Umgebung ausrichten. So kann der ganze Scheinwerfer oder auch nur Teile davon, wie
ein Reflektor, eine Linse, eine Streuscheibe, eine Abdeckscheibe oder dergleichen,
mittels eines oder mehrerer Aktoren bewegt werden. So kann beispielsweise ein
entsprechender Lichtstrahl gezielt bewegt werden oder eine Abdeckscheibe in den
Lichtstrahl hineingeschwenkt werden, sodass bestimmte Bereiche des Lichtstrahls
abgedunkelt werden. Die Abdeckscheibe kann fur Licht vollstdndig undurchléssig sein

oder auch eine Transparenz zwischen 0% und 99% aufweisen.

Das erfindungsgemaéane Verfahren beschreibt den Betrieb eines Fernlichtassistenten. Bei
der Lichtverteilung muss es sich aber nicht zwangsweise um Fernlicht handeln. Generell
kann es sich bei der Lichtverteilung auch um ein Abblendlicht, ein Standlicht oder einem

sonstigen Licht handeln.

Eine Umfelderfassung ist mit den unterschiedlichsten Umgebungssensoren méglich, wie
beispielsweise mittels Kameras, Laserscannern wie einem LiDAR, Radarsensoren,
Ultraschallsensoren und dergleichen. Mit solchen Sensorsystemen lassen sich
Tiefeninformationen gewinnen, wodurch aufgrund von geometrischen Merkmalen
erhabene Hindernisse erkannt werden kénnen. Die Auswertung von Kamerabildern
erlaubt zudem eine Klassifizierung von statischen und dynamischen Umgebungsobjekten

anhand charakteristischer Bildmerkmale.

Zur Bestimmung des Aufenthaltsorts verflgt das Ego-Fahrzeug Uber
Positionsbestimmungsmittel wie ein Navigationssystem. Das Navigationssystem kann
eine Geoposition unter Auswertung von globalen Navigationssatelliten bezogener Signale,

beispielsweise basierend auf GPS, Galileo, Beidou oder dergleichen, ermitteln. Das
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Fahrzeug kann die digitale StraRenkarte mitflhren, beispielsweise abgespeichert in einer
von der Recheneinheit umfassten Datenbank. Das Ego-Fahrzeug kann jedoch auch mit
Hilfe einer Telekommunikationseinheit drahtlos auf eine zentrale Recheneinrichtung, wie
den Cloudserver eines Fahrzeugherstellers oder eines Kartenmaterialdienstleisters,
zugreifen und dadurch digitale StraBenkarten nach Bedarf auslesen. Das Ego-Fahrzeug,
sprich die Recheneinheit, gleicht den Aufenthaltsort mit der digitalen Stralenkarte ab.
Dabei wird die Ausrichtung des Ego-Fahrzeugs aufgrund der Fahrtrichtung auf dem
jeweiligen Streckenabschnitt automatisch berticksichtigt, sodass die Recheneinheit
einfach prifen kann, ob hinter dem erhabenen Hindernis entsprechende
Stralenabschnitte liegen. Dies ist insbesondere bei kurvigen bzw. gekrimmten Straen
der Fall.

Die Recheneinheit ist dann dazu in der Lage durch Abgleich der entsprechenden
geometrischen Informationen der Fahrzeugausrichtung, der Anordnung der
schwenkbaren Scheinwerfer am Fahrzeug, dem Verlauf des erhabenen Hindernisses und
des dahinter liegenden Stralenabschnitts zu bestimmen, wie die Scheinwerfer
angesteuert werden mussen, um den auf dem hinter dem erhabenen Hindernis liegenden

Stralenabschnitt fallenden Bereich der Lichtverteilung abzudunkein.

Dies erlaubt es insbesondere zuverlassig weitere Verkehrsteilnehmer, die sich in einer
Distanz von gréfier als 150 m zum Ego-Fahrzeug befinden, nicht zu blenden.

Mit Hilfe des erfindungsgemé&Ren Verfahrens ist somit ein blendfreier Betrieb des
Fernlichtassistenten mdglich, auch bei Fahrzeugen die keine Matrix oder
Pixelscheinwerfer aufweisen. Entsprechend handelt es sich bei den schwenkbaren
Scheinwerfern also nicht um Matrixscheinwerfer beziehungsweise Pixelscheinwerfer. Das
erhabene Hindernis kann sich am rechten oder linken Fahrbahnrand aus Sicht des Ego-
Fahrzeugs befinden. Entsprechend handelt es sich bei dem nadher am erhabenen
Hindernis befindlichen Schweinwerfer um den rechten oder linken Scheinwerfer des Ego-

Fahrzeugs.

Die Helligkeit der abgestrahlten Lichtverteilung kann dabei auf einen beliebigen Wert
zwischen 0 % und 100 % der ursprunglichen Helligkeit der Lichtverteilung reduziert

werden.
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Eine vorteilhafte Weiterbildung des erfindungsgemafien Verfahrens sieht vor, dass die
Recheneinheit beim Abgleichen des Aufenthaltsorts des Ego-Fahrzeugs mit der digitalen
Stralenkarte nur solche Stralenabschnitte als hinter dem erhabenen Hindernis liegend
erachtet, welche sich bis zu einem maximalen lateralen Abstand von 30 m entfernt zum
erhabenen Hindernis befinden. Da die flachenspezifische Helligkeit der Lichtverteilung,
besser bekannt als Lichtstromdichte, mit zunehmendem Abstand zu den Scheinwerfern
abnimmt, sinkt entsprechend das Blendrisiko in gréerer Entfernung zum Ego-Fahrzeug.
Vorteilhaft wird das erfindungsgemaéafe Verfahren daher nur fir solche Stralenabschnitte
durchgeflhrt, die in einer bestimmten Distanz hinter dem erhabenen Hindernis liegen.
Besonders vorteilhaft hat sich hierbei ein lateraler Abstand von 30 m herausgestellt.
LLateraler Abstand“ meint hierbei einen sich von einem entsprechenden Kurvenelement
orthogonal weg erstreckenden Abstand innerhalb dessen nach entsprechenden
Stralenabschnitten in der digitalen StraRenkarte gesucht wird. Dies ist eine einfache und
zuverlassige Methode, um zu Uberprifen, ob ein solcher StralRenverlauf gegeben ist, der

zu einem Blendrisiko fir weitere Verkehrsteilnehmer fuhren kann.

Zudem lasst sich derart auf besonders einfache Art und Weise die Lichtverteilung in den
auf die hinter einer baulichen Trennung liegende Gegenfahrbahn geworfenen Bereichen
abdunkeln, beispielsweise auf einer Autobahn oder einer Kraftfahrstrae mit Leitplanke

zwischen den beiden Fahrtrichtungen.

Entsprechend einer weiteren vorteilhaften Ausgestaltung des erfindungsgemafen
Verfahrens ermittelt die Recheneinheit unter Auswertung der Sensordaten eine Héhe von
Umgebungsobjekten und klassifiziert nur solche Umgebungsobjekte als erhabene
Hindernisse, deren Oberkante auf einer geodétischen Héhe im Bereich zwischen 30 cm
und 120 cm liegt. Erstrecken sich Umgebungsobjekte in eine Héhe im Bereich zwischen
30 cm und 120 cm, so liegen die entsprechenden Umgebungsobjekte auf einer typischen
Hbéhe zu der Leuchten an Fahrzeugen angebracht sind. Entsprechend hoch ist das Risiko,
dass solche Umgebungsobjekte die Leuchten von potentiell auf dem hinter einem
erhabenen Hindernis liegenden Stralenabschnitt vorliegenden Fahrzeugen verdecken.
Somit werden besonders vorteilhaft solche Umgebungsobjekte als erhabenes Hindernis
klassifiziert. Optional ergdnzend kann zum Klassifizieren der Umgebungsobjekte eine
Kamerabildauswertung erfolgen. Mit Hilfe bew&hrter Bilderkennungsalgorithmen lassen
sich so in Kamerabildern charakteristische Merkmale erkennen und so beispielsweise

erkennen, ob es sich bei dem erhabenen Hindernis um eine Leitplanke, einen
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Grunstreifen, Betonklétze, Absperrband oder dergleichen handelt. Dies erlaubt eine noch

zuverlassigere Erkennung und Klassifizierung erhabener Hindernisse.

Eine weitere vorteilhafte Ausgestaltung des erfindungsgemafien Verfahrens sieht ferner
vor, dass die Recheneinheit erkannte erhabene Hindernisse in der digitalen Straenkarte
eintragt. Somit werden Informationen Uber vorhandene erhabene Hindernisse aggregiert
und fur spatere Einsatzzwecke vorteilhaft in der digitalen StraRenkarte inkludiert. Dies
kann beispielsweise dazu genutzt werden, die Zuverlassigkeit des erfindungsgemaéaien
Verfahrens zu verbessern. So kénnte die Gefahr bestehen, dass einzelne Ego-Fahrzeuge
erhabene Hindernisse nicht korrekt erfassen, also Ubersehen. Bei der Durchfilhrung des
erfindungsgemafen Verfahrens kann die Recheneinheit dann neben dem StralRenverlauf
auch das Vorhandensein erhabener Hindernisse aus der digitalen Stralenkarte auslesen,
sodass auch dann auf die Existenz von erhabenen Hindernissen geschlossen werden

kann, sollten diese durch eine rein sensorbasierte Detektion Ubersehen worden sein.

Es kénnen verschiedene, die erhabenen Hindernisse beschreibende Informationen in der
digitalen StraRenkarte eingetragen werden, wobei zumindest der Ort, beziehungsweise
Verlauf, erhabener Hindernisse gespeichert wird. Ergénzend kdnnen beispielsweise die
Dimensionen der erhabenen Hindernisse wie Hoéhe, Breite und/oder Tiefe sowie Abstédnde
zueinander gespeichert werden. Auch kann eine Klassifizierung der erhabenen
Hindernisse, also beispielsweise ,Leitplanke”, ,Grlnstreifen” oder dergleichen gespeichert
werden. Ebenfalls kann ein Zeitstempel wie ein Datum und/oder eine Uhrzeit gespeichert
werden, sodass in der digitalen Straenkarte nachverfolgt werden kann, wann und wie oft
entsprechende erhabene Hindernisse detektiert wurden. Hierdurch lassen sich temporéare
erhabene Hindernisse erkennen und diese entsprechend nach Ausbleiben einer erneuten
Detektion innerhalb eines bestimmten Zeitfensters aus der digitalen Straenkarte wieder

[6schen.

Entsprechend einer weiteren vorteilhaften Ausgestaltung des erfindungsgemafen
Verfahrens, bestimmt die Recheneinheit einen Kurvenradius fiir den das erhabene
Hindernis aufweisenden Streckenabschnitt und gestaltet das Ausmaf der
Helligkeitsreduktion der vom Scheinwerfer abgestrahlten Lichtverteilung und/oder einen
Schwenkwinkel in Abhéngigkeit des Kurvenradius aus, wobei in engen Kurven die
Helligkeit stérker reduziert wird und/oder die Lichtverteilung weiter geschwenkt wird, als in

weiten Kurven. Der Kurvenradius kann aus der digitalen StraRenkarte ermittelt werden
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oder alternativ, beziehungsweise ergénzend, unter Auswertung der Sensordaten
bestimmt werden. Weist der StraRenverlauf enge Kurven auf, so bedeutet dies, dass
durch das erhabene Hindernis hinter der Kurve liegende potentiell verdeckte
Verkehrsteilnehmer néher am Ego-Fahrzeug liegen, als bei weiten Kurven. Entsprechend
ist es vorteilhaft bei engen Kurven die Lichtverteilung starker abzudunkeln
beziehungsweise weiter von dem erhabenen Hindernis wegzuschwenken. Hierdurch lasst

sich das Risiko weitere Verkehrsteilnehmer zu blenden noch zuverlassiger reduzieren.

Bei einem erhabenen Hindernis welches durchgehend entlang der vom Ego-Fahrzeug
befahrenen StralRe verlauft, kann als ,Streckenabschnitt” ein beliebig langer Abschnitt der
StralRe verstanden werden, insbesondere im ndheren Umfeld des Ego-Fahrzeugs,
beispielsweise innerhalb der néchsten vor dem Ego-Fahrzeug liegenden 5 m, 10 m, 50 m,

100 m oder auch Bruchteile oder Vielfache davon.

Bevorzugt wird dabei die Lichtverteilung des sich ndher am erhabenen Hindernis
befindlichen Scheinwerfers in einem Kurvenradiusbereich zwischen 500 m und 1200 m
gedimmt, wobei die Helligkeit der Lichtverteilung bei einem Kurvenradius von gréfier als
1200 m 100 % betragt und bei einem Kurvenradius von kleiner als 500 m 0 % betragt. Bei
einem Kurvenradius von gréer als 1200 m wird also das Dimmen der Lichtverteilung
unterlassen. Bei einem Kurvenradius von kleiner als 500 m wird die Lichtverteilung und
damit der jeweilige Scheinwerfer deaktiviert. Wie im vorigen bereits erwdhnt, befinden
sich hinter der Kurve liegende weitere Verkehrsteilnehmer bei einem hohen Kurvenradius
weiter zum Ego-Fahrzeug entfernt als bei einem kleinen Kurvenradius. Insbesondere bei
einem Kurvenradius von 1200 m befinden sich dann die hinter der Kurve liegenden, durch
das erhabene Hindernis potenziell verdeckten Verkehrsteilnehmer so weit vom Ego-
Fahrzeug entfernt, dass ohnehin kein Risiko vorliegt, die weiteren Verkehrsteilnehmer
durch die Lichtverteilung zu blenden. Somit muss die Lichtverteilung auch nicht

abgedunkelt beziehungsweise weggeschwenkt werden.

Bei einem Kurvenradius von kleiner als 500 m hingegen befinden sich die potenziell hinter
der Kurve liegenden und durch das erhabene Hindernis verdeckten Verkehrsteilnehmer
so nah am Ego-Fahrzeug, dass zum zuverldssigen Verhindern des Blendens das Werfen

von Licht in die Umgebung mit den Scheinwerfern gestoppt wird.
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Das Dimmen der Lichtverteilung im Kurvenradiusbereich zwischen 500 m und 1200 m
kann beliebig ausgeflhrt sein. Die einfachste Ausfiihrungsform sieht eine kontinuierliche
und lineare Dimmung vor. Es kénnte jedoch auch eine progressive oder degressive
Dimmung vorgenommen werden, beispielsweise folgend einer quadratischen oder
logarithmischen Funktion. Ebenfalls kénnte eine diskontinuierliche, also gestufte

Dimmung, erfolgen.

Analog kann auch das Verschwenken des oder der Scheinwerfer in Abhangigkeit des

Kurvenradius im Bereich zwischen 500 m und 1200 m ausgefihrt werden.

Entsprechend einer weiteren vorteilhaften Ausgestaltung des erfindungsgemafen
Verfahrens, wird die Lichtverteilung des sich néher am erhabenen Hindernis befindlichen
Scheinwerfers um 0,3 Grad abgesenkt. Durch das Absenken der Lichtverteilung um 0,3
Grad lasst sich zuverlassig gewahrleisten, dass erhabene Hindernisse von typischer
Hoéhe, insbesondere mit einer Oberkante auf einer geodéatischen Héhe im Bereich
zwischen 30 cm und 120 cm, nicht Uberstrahlt werden. Somit [asst sich im Besonderen

das Blendrisiko fUr die weiteren Verkehrsteilnehmer reduzieren.

Eine weitere vorteilhafte Ausgestaltung des erfindungsgemafien Verfahrens sieht ferner
vor, dass die Recheneinheit den sich weiter weg vom erhabenen Hindernis befindlichen
Scheinwerfer ansteuert, um die von diesem Scheinwerfer abgestrahlte Lichtcharakteristik
vertikal nach oben zu schwenken, insbesondere um 0,3 Grad. Indem die
Lichtcharakteristik des weiter weg vom erhabenen Hindernis angeordneten Scheinwerfers
nach oben geschwenkt wird, I&sst sich ein gréRerer Umgebungsbereich aufhellen.
Hierdurch ist es fUr die fahrzeugfuhrende Person des Ego-Fahrzeugs méglich
Umgebungsobjekte bei Dunkelheit zuverlassiger zu erkennen, was eine noch sicherere
FUhrung des Ego-Fahrzeugs ermdglicht. Dabei hat sich insbesondere ein Schwenkwinkel
von 0,3 Grad als vorteilhaft herausgestellt. Bei einem Schwenkwinkel von 0,3 Grad nach
oben wird gewéhrleistet, dass trotz Richtens der Lichtverteilung nach oben noch
ausreichend Licht auf die vom Ego-Fahrzeug befahrene Fahrbahn geworfen wird. Das
nach oben Schwenken des vom erhabenen Hindernis weiter weg angeordneten
Scheinwerfers ist gefahrlos méglich, da ohnehin kein Blendrisiko durch die von diesem
Scheinwerfer in die Umgebung abgestrahlte Lichtcharakteristik fur die hinter dem

erhabenen Hindernis liegenden Verkehrsteilnehmer besteht.
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Entsprechend einer weiteren vorteilhaften Ausgestaltung des erfindungsgemafen
Verfahrens verarbeitet die Recheneinheit die Sensordaten, um Fahrzeuge im
Fahrzeugumfeld zu detektieren, und steuert die Recheneinheit die Scheinwerfer an, um
die von zumindest einem Scheinwerfer in die Umgebung geworfene Lichtverteilung aus

einem solchen Bereich wegzuschwenken, indem detektierte Fahrzeuge liegen.

Dies erlaubt es aus dem hinter einem erhabenen Hindernis liegenden Stralenabschnitt
heraustretende, das Sichtfeld des Ego-Fahrzeugs betretende Verkehrsteilnehmer,
ebenfalls von der Lichtverteilung auszusparen. Hierdurch wird also das Blendrisiko fur
weitere Verkehrsteilnehmer reduziert, welche vormals durch das erhabene Hindernis
verdeckt wurden und dann in das Sichtfeld des Ego-Fahrzeugs wandern, entweder well
sich Gegenverkehr dem Ego-Fahrzeug néhert oder weil das Ego-Fahrzeug aufgrund einer
héheren Fahrgeschwindigkeit zu weiter vorausfahrenden Verkehrsteilnehmern

aufschlief3t.

Das Detektieren der Fahrzeuge im Fahrzeugumfeld ist dabei mit Hilfe bewahrter
Methoden méglich, beispielsweise basierend auf geometrischen Merkmalen und/oder

Bilderkennungsmethoden.

Eine weitere vorteilhafte Ausgestaltung des erfindungsgemafien Verfahrens sieht ferner
vor, dass die Recheneinheit den Verlauf von erhabenen Hindernissen entlang zumindest
eines nachsten dem Ego-Fahrzeug vorausliegenden Streckenabschnitts aus der digitalen
Stralenkarte ausliest, ein Abstand zwischen zwei aufeinanderfolgenden erhabenen
Hindernissen bestimmt, den Abstand mit einem festgelegten Toleranzabstand vergleicht
und das Dimmen und/oder Schwenken zumindest des sich ndher am erhabenen
Hindernisses befindlichen Scheinwerfers wahrend einer Fahrt entlang eines zwischen
zwei erhabenen Hindernissen liegenden Streckenabschnitts unterbindet, wenn fir die

beiden erhabenen Hindernisse der Abstand kleiner ist, als der Toleranzabstand.

Hierdurch lasst sich beim Entlangfahren eines nicht durchgehenden erhabenen
Hindernisses das standige An- und Ausschalten bzw. verschwenken der
Lichtcharakteristik verhindern. Dies kénnte némlich fur die fahrzeugflihrende Person
stérend sein und somit den sicheren Fahrbetrieb gefahrden. Der Toleranzabstand kann
dabei einen beliebigen fest vorgegebenen Wert annehmen, beispielsweise 50 cm, 1 m, 10

m oder auch Bruchteile oder Vielfache hiervon.
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Ergénzend oder alternativ wére es auch méglich die Unterbrechung zwischen
benachbarten erhabenen Hindernissen durch das Auswerten der Sensordaten zu
erfassen. Aufgrund der Krimmung des StraRenverlaufs in der Kurve ist dies jedoch nur
bis zu einer eingeschrankten Entfernung vor dem Ego-Fahrzeug mdéglich, wenn es sich
um Rechtsverkehr und eine Rechtskurve beziehungsweise wenn es sich um Linksverkehr
und eine Linkskurve handelt. Vorteilhaft wird daher der Abstand zwischen erhabenen

Hindernissen aus der digitalen Stralenkarte ausgelesen.

Bei einem Fahrzeug, umfassend wenigstens ein Umgebungssensor, schwenkbare
Scheinwerfer, Positionsbestimmungsmittel und eine Recheneinheit, sind
erfindungsgemal der wenigstens eine Umgebungssensor, die schwenkbaren
Scheinwerfer, die Positionsbestimmungsmittel und die Recheneinheit zur Durchfiihrung
eines im vorigen beschriebenen Verfahrens eingerichtet. Bei dem Fahrzeug kann es sich
um ein beliebiges Ego-Fahrzeug wie ein PKW, LKW, Transporter, Bus oder dergleichen
handeln. Die Recheneinheit kann durch ein einzelnes Computersystem oder auch
mehrere kommunikativ miteinander gekoppelte verteilte Computersysteme ausgebildet
sein. Bei einem solchen Computersystem, beziehungsweise bei der Recheneinheit, kann
es sich beispielsweise um einen zentralen Bordcomputer oder das Steuergerat eines

Fahrzeuguntersystems handeln.

Weitere vorteilhafte Ausgestaltungen des erfindungsgemafen Verfahrens zum Betreiben
des Fernlichtassistenten und des erfindungsgemafen Fahrzeugs ergeben sich auch aus
den Ausfuhrungsbeispielen, welche nachfolgend unter Bezugnahme auf die Figuren

naher beschrieben werden.

Dabei zeigen:

Fig. 1 eine schematisierte Draufsicht auf ein erfindungsgeméfRes Fahrzeug, welches
ein erfindungsgemafes Verfahren zum Betrieb eines Fernlichtassistenten
ausfuhrt, wobei eine vom Fahrzeug in die Umgebung geworfene
Lichtverteilung abgedunkelt wird;

Fig. 2 eine schematisierte Draufsicht auf das erfindungsgemagie Fahrzeug, wobei
die Lichtverteilung zur Seite geschwenkt wird; und

Fig. 3 eine schematisierte Draufsicht auf das erfindungsgemagie Fahrzeug, wobei

die Lichtverteilung nach unten geschwenkt wird.
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Figur 1 zeigt ein erfindungsgemafes Fahrzeug, im Folgenden als Ego-Fahrzeug 1
bezeichnet. Das Ego-Fahrzeug 1 fahrt entlang einer Stral3e 4. Die Strale 4 kann dabei
Uber eine beliebige Anzahl an Fahrspuren verfigen, wobei nicht zwangsweise eine
Gegenfahrspur vorhanden sein muss. Das Ego-Fahrzeug 1 weist schwenkbare
Scheinwerfer 3 zum Werfen einer Lichtverteilung 2 in die Umgebung auf. In dem
gezeigten Ausflhrungsbeispiel weist das Ego-Fahrzeug einen linken 3L und einen
rechten schwenkbaren Scheinwerfer 3R auf. Generell besteht das Risiko, dass weitere

Verkehrsteilnehmer durch die Lichtverteilung 2 geblendet werden.

Ein klassischer Fernlichtassistent ist dazu in der Lage weitere Verkehrsteilnehmer zu
erkennen und schwenkbare Scheinwerfer 3 anzusteuern, um die von den Scheinwerfern 3
abgegebene Lichtverteilung 2 von einem erkannten Verkehrsteilnehmer wegzurichten.
Insbesondere nachts kdnnen entsprechende Systeme an ihre Grenzen stof3en,
beispielsweise weil weit zum Ego-Fahrzeug 1 entfernt liegende weitere
Verkehrsteilnehmer zu schwach beleuchtet werden, sodass sie in Kamerabildern nur
schwer erkennbar sind. Aufgrund dessen wird in Kamerabildern typischerweise nach
Fahrzeugleuchten gesucht, wie RUckleuchten, Frontscheinwerfer, Positionslichter und
dergleichen, was es erlaubt die Anwesenheit von weiteren Verkehrsteilnehmern zu
erkennen, auch wenn die eigentliche Silhouette eines solchen Fahrzeugs nicht erkannt

werden kann.

Am Fahrbahnrand kénnen sich erhabene Hindernisse, wie beispielsweise Leitplanken
befinden, welche die Sicht des Ego-Fahrzeugs 1 auf die entsprechenden
Fahrzeugleuchten verdecken kénnen. In einem solchen Fall besteht das Risiko, dass der
Fernlichtassistent die weiteren Verkehrsteilnehmer nicht erkennt, und somit die
Lichtverteilung 2 in den entsprechenden Bereichen nicht wegschwenkt. Somit besteht ein
Blendrisiko fur die weiteren Verkehrsteilnehmer. Mit Hilfe eines erfindungsgemafien
Verfahrens lasst sich dieses Risiko abmindern oder sogar das Blenden der weiteren

Verkehrsteilnehmer génzlich verhindern.

Hierzu erfasst das Ego-Fahrzeug 1 mittels wenigstens eines Umgebungssensors sein
Fahrzeugumfeld. Von dem wenigstens einem Umgebungssensor erzeugte Sensordaten
werden durch eine fahrzeuginterne Recheneinheit verarbeitet, um die Anwesenheit

besagter erhabener Hindernisse am Fahrbahnrand zu detektieren. Dabei kann sowohl der
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linke, als auch der rechte Fahrbahnrand Uberwacht werden. Bei Anwesenheit
entsprechender erhabener Hindernisse bestimmt die Recheneinheit einen Aufenthaltsort
des Ego-Fahrzeugs 1, gleicht diesen mit einer digitalen Stral3enkarte ab, und ermittelt, ob
aus Sicht des Ego-Fahrzeugs 1 auf das erhabene Hindernis in der digitalen StraRenkarte
der Verlauf eines StraBenabschnitts hinter dem erhabenen Hindernis erkannt wird. Ist dies
der Fall, so steuert die Recheneinheit die schwenkbaren Scheinwerfer 3 des Ego-
Fahrzeugs 1 an, um die Lichtverteilung 2 abzudunkeln, seitlich wegzuschwenken
und/oder nach unten zu verschwenken. Die Helligkeit der Lichtverteilung 2 kann dabei
gegenuber der restlichen Lichtverteilung beispielsweise auf 20 % der Standardhelligkeit

reduziert werden.

Mit anderen Worten geht die Recheneinheit davon aus, dass auf einem hinter einem
erhabenen Hindernis liegenden Stralenabschnitt generell weitere Verkehrsteilnehmer
unterwegs sind, sodass die entsprechenden Bereiche der Lichtverteilung 2 vorsorglich

ausgespart werden. Somit wird das Blendrisiko abgemindert.

Figur 1a) zeigt dabei das Werfen einer unverénderten Lichtverteilung 2 in die Umgebung.
Figur 1b) zeigt den Fall, dass zur Reduktion des Blendrisikos fur in der Kurve hinter dem
erhabenen Hindernis potenziell liegende weitere Verkehrsteilnehmer die

Lichtcharakteristik 2 des sich ndher am erhabenen Hindernis befindlichen Scheinwerfers

3R abgedunkelt wird, angedeutet durch eine enge Schraffierung.

In den Figuren 2 und 3 ist ebenfalls in den Unterfiguren a) der Ausgangsfall einer
unveranderten Lichtverteilung 2 dargestellt. In Figur 2b) wird die vom sich ndher am
erhabenen Hindernis befindlichen Scheinwerfer 3R in die Umgebung gestrahlte
Lichtverteilung 2 horizontal zur Seite vom erhabenen Hindernis weggeschwenkt,

angedeutet durch einen gekrimmten Pfeil.

In Figur 3b) wird die von dem entsprechenden Scheinwerfer 3R in die Umgebung
geworfene Lichtverteilung 2 vertikal nach unten geschwenkt, ebenfalls angedeutet durch
einen gekrimmten Pfeil. Somit sinkt die Reichweite mit der die Lichtverteilung 2 in die
Umgebung geworfen wird, sodass erreicht werden kann, dass der hinter dem erhabenen
Hindernis liegende StraRenabschnitt gar nicht mehr beschienen wird. Optional ist es
maoglich, die vom anderen Scheinwerfer 3L, also die vom sich weiter weg zum erhabenen

Hindernis befindlichen Scheinwerfer 3 in die Umgebung geworfene Lichtverteilung 2,
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vertikal nach oben zu schwenken, sodass hier die Reichweite erhdht wird. Dies erlaubt
aufgrund der besseren Ausleuchtung der Umgebung der fahrzeugflihrenden Person

Umgebungsobjekte zuverl&dssiger bei Dunkelheit zu erkennen.

Dies darf bevorzugt jedoch nur dann erfolgen, wenn die vom weiter weg zum erhabenen
Hindernis angeordenten Scheinwerfer 3L in die Umgebung geworfene Lichtverteilung 2
nicht auf einen hinter dem erhabenen Hindernis liegenden Straenabschnitt fallt. Dies
ware bei Rechtsverkehr der Fall bei einer reinen Rechtskurve. In Figur 3 weist der
Stralenverlauf jedoch zuerst eine Linkskurve auf, sodass hier eigentlich nicht die
Lichtverteilung 2 angehoben werden sollte. Diese Darstellung dient also zu illustrativen

Zwecken, um auf diesen Sonderfall aufmerksam zu machen.

Die in den Figuren 1, 2 und 3 gezeigten Ausfuhrungsbeispiele kénnen beliebig

miteinander kombiniert werden.

Auch ist es mdglich, dass ein erhabenes Hindernis sowohl auf der aus Sicht des Ego-
Fahrzeugs 1 rechten und linken Fahrbahnseite vorliegt, beispielsweise bei einer Fahrbahn
mit baulicher Trennung. So kdnnte rechts neben dem Standstreifen eine Leitplanke
verlaufen sowie eine die eigene Fahrbahn zu einer Gegenfahrbahn abgrenzende bauliche
Trennung vorhanden sein. In diesem Falle stellen beide Scheinwerfer 3 des Ego-
Fahrzeugs einen sich ndher am erhabenen Hindernis befindlichen Scheinwerfer 3 dar,
sodass sowohl der linke 3L, als auch der rechte Scheinwerfer 3R beide abgedunkelt, in

die Fahrbahnmitte geschwenkt und/oder vertikal nach unten geschwenkt werden kénnen.

Bei den in den Figuren 1 bis 3 gezeigten Ausflihrungsbeispielen handelt es sich jeweils
um Rechtsverkehr. Das erfindungsgemafe Verfahren lasst sich analog gespiegelt auf

Situationen mit Linksverkehr Ubertragen.
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Patentanspriche

1. Verfahren zum Betreiben eines Fernlichtassistenten eines Ego-Fahrzeugs (1) mit
schwenkbaren Scheinwerfern (3), wobei die Scheinwerfer (3) eine Lichtverteilung
(2) in die Umgebung werfen,
gekennzeichnet durch die folgenden Verfahrensschritte:

- Erfassen eines Fahrzeugumfelds mittels wenigstens eines Umgebungssensors
des Ego-Fahrzeugs (1);

- Verarbeiten von dem wenigstens einen Umgebungssensor erzeugter
Sensordaten durch eine fahrzeuginterne Recheneinheit, um die Anwesenheit
von erhabenen Hindernissen am Fahrbahnrand festzustellen;

- bei Anwesenheit wenigstens eines erhabenen Hindernisses: Bestimmen eines
Aufenthaltsorts des Ego-Fahrzeugs (1), Abgleichen des Aufenthaltsorts mit einer
digitalen StralRenkarte und Ermitteln, durch die Recheneinheit, ob aus Sicht des
Ego-Fahrzeugs (1) auf das erhabene Hindernis aus der digitalen StraRenkarte
der Verlauf eines StraBenabschnitts hinter dem erhabenen Hindernis
ausgelesen werden kann; und wenn ja:

- Ansteuern zumindest desjenigen Scheinwerfers (3) welcher sich néher am
erhabenen Hindernis befindet, durch die Recheneinheit, um:

o die Helligkeit der abgestrahlten Lichtverteilung (2) zu reduzieren;
o die Lichtverteilung (2) vertikal nach unten zu schwenken; und/oder
o die Lichtverteilung (2) horizontal vom erhabenen Hindernis weg zu

schwenken.

2. Verfahren nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet, dass

die Recheneinheit beim Abgleichen des Aufenthaltsorts des Ego-Fahrzeugs (1) mit
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der digitalen StralRenkarte nur solche StralRenabschnitte als hinter dem erhabenen
Hindernis liegend erachtet, welche sich bis zu einem maximalen lateralen Abstand

von 30 Metern entfernt zum erhabenen Hindernis befinden.

3. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2,
dadurch gekennzeichnet, dass
die Recheneinheit unter Auswertung der Sensordaten eine Héhe von
Umgebungsobjekten ermittelt und nur solche Umgebungsobjekte als erhabene
Hindernisse klassifiziert, deren Oberkante auf einer geodatischen Héhe im Bereich

zwischen 30 cm und 120 cm liegt.

4. Verfahren nach einem der Anspriche 1 bis 3,
dadurch gekennzeichnet, dass
die Recheneinheit erkannte erhabene Hindernisse in der digitalen Straenkarte

eintragt.

5. Verfahren nach einem der Anspriche 1 bis 4,
dadurch gekennzeichnet, dass
die Recheneinheit einen Kurvenradius fur den das erhabene Hindernis
aufweisenden Streckenabschnitt bestimmt und das Ausmaf der Helligkeitsreduktion
der vom Scheinwerfer (3L, 3R) abgestrahlten Lichtverteilung (2) und/oder einen
Schwenkwinkel in Abhéngigkeit des Kurvenradius ausgestaltet, wobei in engen
Kurven die Helligkeit starker reduziert wird und/oder die Lichtverteilung (2) weiter

geschwenkt wird, als in weiten Kurven.

6. Verfahren nach Anspruch 5,
dadurch gekennzeichnet, dass
die Lichtverteilung (2) des sich ndher am erhabenen Hindernis befindlichen
Scheinwerfers (3) in einem Kurvenradiusbereich zwischen 500 Metern und 1200
Metern gedimmt wird, wobei die Helligkeit der Lichtverteilung (2) bei einem
Kurvenradius von gréer als 1200 Metern 100% betragt und bei einem

Kurvenradius von kleiner als 500 Metern 0% betragt.

7. Verfahren nach einem der Anspriche 1 bis 6,

dadurch gekennzeichnet, dass
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die Lichtverteilung (2) des sich ndher am erhabenen Hindernis befindlichen

Scheinwerfers (3) um 0,3° abgesenkt wird.

Verfahren nach einem der Anspriche 1 bis 7,

dadurch gekennzeichnet, dass

die Recheneinheit den sich weiter weg vom erhabenen Hindernis befindlichen
Scheinwerfer (3) ansteuert, um die von diesem Scheinwerfer (3) abgestrahlte

Lichtcharakteristik (2) vertikal nach oben zu schwenken, insbesondere um 0,3°.

Verfahren nach einem der Anspriche 1 bis 8,

dadurch gekennzeichnet, dass

die Recheneinheit die Sensordaten verarbeitet, um Fahrzeuge im Fahrzeugumfeld
zu detektieren und die Recheneinheit die Scheinwerfer (3) ansteuert, um die von
zumindest einem Scheinwerfer (3L, 3R) in die Umgebung geworfene Lichtverteilung
(2) aus einem solchen Bereich weg zu schwenken, in dem detektierte Fahrzeuge

liegen.

Verfahren nach einem der Anspriche 4 bis 9,

dadurch gekennzeichnet, dass

die Recheneinheit den Verlauf von erhabenen Hindernissen entlang zumindest
eines néchsten dem Ego-Fahrzeug (1) vorausliegenden Streckenabschnitts aus der
digitalen StraRenkarte auslief3t, einen Abstand zwischen zwei aufeinanderfolgenden
erhabenen Hindernissen bestimmt, den Abstand mit einem festgelegten
Toleranzabstand vergleicht und das Dimmen und/oder Schwenken zumindest des
sich ndher am erhabenen Hindernis befindlichen Scheinwerfers (3) wahrend einer
Fahrt entlang eines zwischen zwei erhabenen Hindernissen liegenden
Streckenabschnitts unterbindet, wenn fir die beiden erhabenen Hindernisse der

Abstand kleiner ist, als der Toleranzabstand.

Fahrzeug, umfassend wenigstens einen Umgebungssensor, schwenkbare
Scheinwerfer (3), Positionsbestimmungsmittel und eine Recheneinheit,

dadurch gekennzeichnet, dass

der wenigstens einen Umgebungssensor, die schwenkbaren Scheinwerfer (3), die
Positionsbestimmungsmittel und die Recheneinheit zur Durchfilhrung eines

Verfahrens nach einem der Anspriche 1 bis 10 eingerichtet sind.
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