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(57) Abstract: The invention relates to a high-beam assistance system in a vehicle (1) having an optical camera (3), wherein control
of an automatic high beam is performed in accordance with data (19) captured by the camera (3). The high-beam assistance system
according to the invention is characterized in that at least one further environmental sensor (7, 8, 9) is provided, which monitors at least
one region not sensed by the camera (3), wherein alternative control of the automatic high beam is performed in accordance with data
(19) captured by the at least one further environmental sensor (7, 8, 9).

(57) Zusammenfassung: Die Erfindung betrifft ein Fernlichtassistenzsystem in einem Fahrzeug (1) mit einer optischen Kamera (3),
bei welchem in Abhéngigkeit von erfassten Daten (19) der Kamera (3) eine Ansteuerung eines automatischen Fernlichts erfolgt. Das
erfindungsgeméBe Fernlichtassistenzsystem ist dadurch gekennzeichnet, dass wenigstens ein weiterer Umgebungssensor (7, 8, 9) vor-
gesehen ist, welcher zumindest einen von der Kamera (3) nicht erfassten Bereich {iberwacht, wobei in Abhéngigkeit von erfassten Daten
(19) des wenigstens einen weiteren Umgebungssensors (7, 8, 9) eine alternative Ansteuerung des automatischen Fernlichts erfolgt.
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Fernlichtassistenzsystem

Die Erfindung betrifft ein Fernlichtassistenzsystem mit einer optischen Kamera nach der
im Oberbegriff von Anspruch 1 naher definierten Art. AuBerdem betrifft die Erfindung die
Verwendung eines derartigen Fernlichtassistenzsystems.

Ein Fernlichtassistenzsystem bzw. ein sogenannter Fernlichtassistent ist aus dem
allgemeinen Stand der Technik bekannt. Das Fernlichtassistenzsystem ist dabei ein
Sicherheits-/Komfortelement, welches in Fahrzeugen eingesetzt wird, um das Auf- und
Abblenden des Fernlichts bei Dunkelheit zu automatisieren. Uber eine typischerweise im
Bereich der Vorderseite des Innenspiegels angebrachte Kamera wird das
Scheinwerferlicht entgegenkommender und das Riicklicht vorausfahrender Fahrzeuge bis
zu einer relevanten Entfernung von dem Fahrzeug registriert. Der Fernlichtassistent
schaltet das Fernlicht dann selbststandig ein und aus bzw. verandert die vom Fernlicht
erzeugte Lichtverteilung vor dem Fahrzeug je nachdem, ob andere Verkehrsteilnehmer
erkannt worden sind oder nicht. Ohne dass der Fahrer des Fahrzeugs aktiv in die
Bedienung des automatischen Fernlichts involviert werden muss, kann so einerseits eine
gute Sicht erzielt werden, und andererseits kann das Blenden von anderen
Verkehrsteilnehmern durch das Fernlicht vermieden werden.

Das Ansteuern eines automatischen Fernlichts Uber eine Kamera als Sensor zur
Erfassung anderer Verkehrsteilnehmer kann dabei in bestimmten Verkehrssituationen
nicht ausreichend sein, um ein Blenden eines anderen Verkehrsteilnehmers,
insbesondere eines vorausfahrenden beleuchteten Fahrzeugs, sicher auszuschlieRen.
Dies hangt beispielsweise mit dem seitlich eingeschrankten Blickwinkel der Kamera und
einem, je nach Einbauhdhe der Kamera, gegebenenfalls eingeschrankten Blickwinkel in
vertikaler Richtung zusammen. Auerdem kénnen gewisse Sichtbeeintrachtigungen wie
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beispielsweise beschlagene Scheiben oder dergleichen die Funktionalitat der Kamera als
Sensor fur das Fernlichtassistenzsystem beeintrachtigen.

Die Aufgabe der hier vorliegenden Erfindung besteht nun darin, ein
Fernlichtassistenzsystem weiter zu verbessern und insbesondere die oben genannten
Nachteile zu minimieren.

Erfindungsgeman wird diese Aufgabe durch ein Fernlichtassistenzsystem mit den
Merkmalen im Anspruch 1 gelést. Im Anspruch 10 ist eine besonders bevorzugte
Verwendung hierfir angegeben.

Das erfindungsgemafe Fernlichtassistenzsystem nutzt ahnlich wie der oben genannte
Stand der Technik eine optische Kamera. Erfindungsgema ist es so, dass wenigstens
ein weiterer Umgebungssensor zumindest einen von der Kamera nicht erfassten Bereich
Uberwacht. Ein solcher von der Kamera nicht erfasster Bereich kann beispielsweise ein
Bereich seitlich neben dem Fahrzeug bzw. seitlich vor dem Fahrzeug sein, welcher
aufgrund des typischerweise eingeschrankten Blickwinkels der Kamera nicht oder noch
nicht vollstandig erfasst wird. Um Uber die Kamera ein Fahrzeug in diesem Bereich zu
erfassen, beispielsweise ein Fahrzeug auf der benachbarten Spur, insbesondere eines,
welches das Fahrzeug mit dem Fernlichtassistenzsystem gerade Gberholt hat, ware es
notwendig, durch die Kamera das Fahrzeug und seine Ricklichter sowie insbesondere
die Straf3e unterhalb des Fahrzeugs zu erkennen. Dies ist bei einem tberholenden
Fahrzeug je nach Zeitpunkt, zu welchem es auf die Spur des Fahrzeugs mit dem
Fernlichtassistenzsystem einschwenkt, nicht oder lediglich verzégert méglich. In diesem
Fall wird das Fernlicht Uber ein herkémmliches Fernlichtassistenzsystem dann
typischerweise zu spat abgeschaltet. Aus diesem Grund kann nun tber den wenigstens
einen weiteren Umgebungssensor ein solcher von der Kamera nicht erfasster Bereich
Uberwacht werden. Bei diesem Sensor kann es sich beispielsweise um ein Radar, ein
Lidar, Ultraschallsensoren, Laserscanner oder ahnliches handeln.

Wird (iber diesen wenigstens einen weiteren Umgebungssensor ein anderer
Verkehrsteilnehmer in dem von ihm Uberwachten Bereich erkannt, dann kann Uber eine
alternative Ansteuerung des automatischen Fernlichts dieses entsprechend betatigt, in
dem beschriebenen Ausfuhrungsbeispiel abgeschaltet, werden. Der Fernlichtassistent
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sorgt also dafur, dass das Fernlicht abgeblendet wird, auch wenn der potenziell
geblendete Verkehrsteilnehmer durch die Kamera noch gar nicht erfasst ist.

Wie bereits erwdhnt kann es in einer vorteilhaften Weiterbildung des erfindungsgeméRen
Fernlichtassistenzsystems vorgesehen sein, dass der wenigstens eine weitere
Umgebungssensor so montiert ist, dass er einen Bereich seitlich des Fahrzeugs
Uberwacht. Insbesondere kann hier der der Gegenspur zugewandte Bereich bevorzugt
werden, da auf dieser Seite mit Fahrzeugen, welche beispielsweise iberholen oder
dergleichen, zu rechnen ist. GemaR einer sehr vorteilhaften Weiterbildung der Idee kann
es aber auch vorgesehen sein, dass zwei Umgebungssensoren so montiert sind, dass sie
beide Bereiche seitlich neben dem Fahrzeug berwachen.

Eine weitere aulerordentlich gunstige Weiterbildung der erfindungsgemafien ldee sieht
es nun alternativ oder erganzend hierzu vor, dass der wenigstens eine weitere
Umgebungssensor in einer von der Einbauhéhe der Kamera abweichenden Einbauhéhe
montiert ist. Kameras sind typischerweise fur eine Mitten- und Fernfelderfassung der
Umgebung des Fahrzeugs geeignet. Diese Erfassung beginnt je nach Einbauhéhe der
Kamera beispielsweise in Fahrtrichtung blickend eine gewisse Wegstrecke vor dem
Fahrzeug und ist in ihrer maximalen Reichweite typischerweise von den
Sichtverhaltnissen abhangig. Insbesondere der Beginn der Erfassung ein gewisses
Wegstiick vor dem Fahrzeug ist dann von Nachteil, wenn Objekte sich zwischen dem
Fahrzeug und diesem Beginn der Kameraerfassung befinden. Diese kénnen durch die
Kamera nicht erfasst werden, sodass hier eine Licke in der Erfassung entsteht,
insbesondere wenn die Objekte sich zeitlich erst dann in diesem Bereich bewegen, wenn
der Erfassungsbereich der Kamera diesen Abschnitt bei der Fahrt des Fahrzeugs bereits
passiert hat.

Dies gilt insbesondere fur die Anwendung in Nutzfahrzeugen. Hier sind die Kameras
vergleichbar wie bei Personenkraftwagen hinter der Windschutzscheibe des Fahrzeugs
montiert, um durch diese entsprechend geschitzt zu sein und bei Regen von den
Scheibenwischern zu profitieren. Kommt es nun dazu, dass ein Fahrzeug, welches den
Lastkraftwagen tberholt hat, vor diesem einschert, dann kann es dazu kommen, dass
dieses Fahrzeug sich noch zwischen dem Lastkraftwagen und dem Bereich, in dem die
Mitten- und Fernfelderfassung durch die Kamera beginnt, befindet. Das Fahrzeug wird
also nicht als solches erkannt, sodass das herkémmliche Fernlichtassistenzsystem im
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Falle eines vor dem Lastkraftwagen erkannten Fahrzeugs reagiert. In einer solchen
Situation wird nun der erfindungsgemaRe weitere Umgebungssensor genutzt. Die durch
den weiteren Umgebungssensor erfassten Sensordaten fiillen die Liicke, welche in den
erfassten Daten der Kamera zwischen dem Fahrzeug und dem Beginn des Bereichs ihrer

Erfassung verbleibt.

Um beispielsweise Gber ein Kamerasystem einen Personenkraftwagen zuverlassig
erfassen zu kdénnen, welcher vor einem Lastkraftwagen fahrt bzw. nach einem
Uberholvorgang vor diesem einschert, ist typischerweise das Fahrzeug sowie die Strale
unterhalb des Fahrzeugs in den erfassten Bilddaten notwendig. Wenn das Fahrzeug nun
so einschert, dass sich im Blickwinkel der Kamera lediglich ein Teil des Daches und
beispielsweise die hintere Heckscheibe befinden, dann kann das Fahrzeug nicht als

solches erkannt werden.

Durch das erfindungsgemaRe Fernlichtassistenzsystem werden solche Situationen nun
dadurch verhindert, dass tiber den wenigstens einen weiteren Umgebungssensor,
welcher gemaR einer vorteilhaften Weiterbildung der Idee ein Radar sein kann, in dieser
Licke der Erfassung durch die Kamera befindliche Fahrzeuge als solche erkannt werden.
Durch die Nutzung der Daten beider Sensoren, nicht in Form einer Redundanz, sondern
in Form einer Oder-Verknipfung, um die Reichweite zu verbessern, kann so die
gewiinschte Funktionalitat des Abblendens im Rahmen einer Fernlichtassistenz
zuverlassig ausgeldst werden.

Geman einer vorteilhaften Weiterbildung der Idee kann der wenigstens eine weitere
Umgebungssensor dabei, wie oben schon erwéhnt, ein Radarsystem sein. Entsprechend
einer vorteilhaften Weiterbildung der Idee kann das Radarsystem neben einem
Frontradar auch einen oder mehrere Seitenradare umfassen, um beispielsweise ein
Uberholendes Fahrzeug schon sehr frih und vor dem Ende des Einscherens vor das
Fahrzeug mit dem Fernlichtassistenzsystem erfassen zu kénnen.

Gemal einer weiteren sehr vorteilhaften Ausgestaltung der Idee ist es ferner vorgesehen,
dass der wenigstens eine weitere Umgebungssensor unterhalb der Kamera positioniert
ist. Ein solcher Aufbau kann insbesondere bei Nutzfahrzeugen von entscheidendem
Vorteil sein. Typischerweise ist das Kamerasystem im Bereich der Windschutzscheibe
oben oder unten so positioniert, dass es in den Genuss der Wirkung der Scheibenwischer
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kommt. Wird der weitere Umgebungssensor nun unterhalb positioniert, dann kann er
genau die Licke, die sich durch den insbesondere bei Nutzfahrzeugen sehr hohen
Einbaupunkt der Kamera ergibt, ideal ausfullen. Gemag einer vorteilhaften Weiterbildung
der Idee ist der weitere Umgebungssensor dabei mehr als 0,9 m, vorzugsweise mehr als

1 m, unterhalb der optischen Kamera positioniert.

In einer weiteren sehr gunstigen Weiterbildung der Idee ist es darliber hinaus
vorgesehen, dass der horizontale Blickwinkel des wenigstens einen weiteren
Umgebungssensors gréRer als der Blickwinkel der Kamera ist. Kameras haben
typischerweise einen Blickwinkel, welcher eine sichere und zuverlassige Erfassung in
dem schon erwahnten Mitten- und Fernbereich erméglicht. Ein solcher Blickwinkel der
Kamera kann beispielsweise in der Gré3enordnung von 50° liegen. In vielen Fallen reicht
dies dann nicht aus, um dicht vor oder neben dem Fahrzeug befindliche Objekte
zuverlassig zu erkennen, dies gilt insbesondere bei entsprechend hoher Einbauhéhe der
Kamera in dem Fahrzeug. Indem nun wenigstens ein weiterer Umgebungssensor
verwendet wird, kann diese Lucke geschlossen werden. Dabei ist es sinnvoll, wenn dieser
Umgebungssensor in der Horizontalen einen gréfReren Blickwinkel als die Kamera
aufweist, um nicht nur in der Vertikalen, bedingt durch seine bevorzugt unterhalb der
Kamera liegende Einbauposition, eine auch in der Horizontalen gegeniiber der Kamera
gréBeren Erkennungsbereich zu gewahrleisten, um so durch eine Fusion der
Sensordaten die im Blickfeld der Kamera verbleibenden Liicken zuverlassig zu schlieflen.

GemaR einer vorteilhaften Weiterbildung dieser Idee kann es auRerdem vorgesehen sein,
dass weitere Sensordaten in die Ansteuerung, insbesondere in eine Entscheidung zur
Unterdrickung des automatischen Fernlichts einflieRen. Weitere Sensordaten kénnen
also verwendet werden, um das Lichtsystem abgeblendet zu halten und ein Aufblenden
des Fernlichts zu vermeiden. Solche Daten kénnen insbesondere von weiteren Sensoren
stammen oder auch Daten sein, welche aus der Auswertung insbesondere des
Kamerabildes oder auch anderer Sensoriken wie beispielsweise eines
Navigationssystems oder dhnliches erfasst werden kénnen. So ist es beispielsweise
mdoglich, am Tag, wenn die Umgebung z.B. Uber einen Ddmmerungssensor oder als ,hell*
erkannt worden ist, das Fernlicht zu unterdriicken. Wenn z.B. Stralenlaternen von der
optischen Kamera des Fahrzeugs erkannt worden sind, kann von einer Stadtfahrt oder
einer Tunnelfahrt ausgegangen werden, bei welcher das Fernlicht ebenfalls unterdriickt
wird. Eine weitere Mdglichkeit besteht darin, das Fernlicht erst dann (iberhaupt



WO 2018/086728 PCT/EP2017/001250

aufzublenden, wenn eine gewisse Geschwindigkeit des Fahrzeugs erreicht ist,
beispielsweise eine Geschwindigkeit von mehr als 50 km/h, sodass typischerweise von
einer Fahrt auRerhalb der Stadt ausgegangen werden kann.

Prinzipiell ist das Fernlichtassistenzsystem fir jede Art von Fahrzeug geeignet. Anhand
des Beispiels oben wurde bereits erlautert, dass es insbesondere dann bestehende
Probleme ideal I6sen kann, wenn die Einbauhéhen der optischen Kamera einerseits und
des weiteren Umgebungssensors andererseits sich erheblich unterscheiden. Eine solche
Situation tritt insbesondere im Bereich von Nutzfahrzeugen auf, da diese gegentber
Personenkraftwagen eine sehr viel gréfRere Hohe aufweisen und typischerweise den
Fahrer und damit die Windschutzscheibe sowie die hinter ihr installierte Kamera auf einer
sehr viel héheren Einbauhéhe haben. Die besonders bevorzugte Verwendung des
erfindungsgemaRen Fernlichtassistenzsystems ist deshalb in einem Nutzfahrzeug,
insbesondere in einem Lastkraftwagen ohne eine sogenannte Schnauze bzw. Haube. Vor
allem aber nicht ausschliellich bei derartigen Anwendungen entsteht fur die Kamera eine
Licke in ihrer Erfassung unmittelbar vor dem Fahrzeug, welche in dem
erfindungsgemanien Fernlichtassistenzsystem nun ideal durch den wenigstens einen
weiteren Umgebungssensor geschlossen werden kann.

Weitere vorteilhafte Ausgestaltungen der Idee ergeben sich auch anhand des
Ausfiihrungsbeispiels, welches nachfolgend unter Bezugnahme auf die Figuren naher
beschrieben ist.

Dabei zeigen:

Fig. 1 eine prinzipmaRige Seitenansicht einer Situation zur Nutzung des
erfindungsgemafen Fernlichtassistenzsystems;

Fig. 2 eine prinzipmaRige Draufsicht einer Situation zur Nutzung des
erfindungsgemafen Fernlichtassistenzsystem;

Fig. 3 eine beispielhafte Darstellung des genutzten Steuergerateverbunds; und

Fig. 4 ein Funktionsdiagramm des Fernlichtassistenten.

Das erfindungsgemafe Fernlichtassistenzsystem wird nachfolgend rein beispielhaft fur
ein Nutzfahrzeug, in Form eines Lastkraftwagens, naher beschrieben. Das
erfindungsgemafe Fernlichtassistenzsystem ist jedoch nicht auf dieses bevorzugte
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Ausfihrungsbeispiel eingeschrankt, sondern kann selbstverstandlich fur beliebige

Fahrzeuge eingesetzt werden.

In der Darstellung der Figur 1 ist ein Lastkraftwagen 1 als Nutzfahrzeug sowie ein
Personenkraftwagen 2 als zu erkennendes Objekt ndher dargestellt. Bei dem
Lastkraftwagen 1 ist es so, dass eine optische Mono- oder Stereokamera 3 hinter einer
angedeuteten Windschutzscheibe 4, montiert ist. Die Montage kann dabei vergleichbar
wie bei den meisten Personenkraftwagen im oberen Bereich der Windschutzscheibe 4
erfolgen. Idealerweise ist die Kamera 3 aufgrund des sehr hohen Aufbaus des
Lastkraftwagens 1 jedoch wie hier dargestellt am unteren Rand der Windschutzscheibe 4
montiert. Die optische Achse der Kamera 3, welche in der Darstellung mit dem
Bezugszeichen 5 bezeichnet und durch eine strichpunktierte Linie angedeutet ist, weicht
dabei typischerweise um einen gewissen Winkel a von der mit dem Bezugszeichen 6
bezeichneten und strichzweipunktiert dargesteliten Waagrechten ab. Die Kamera 3 ist
also leicht nach unten geneigt, beispielsweise um einen Winkel von ca. 5° bei dem hier
gezeigten Einbau am unteren Ende der Windschutzscheibe 4. Bei einem Nutzfahrzeug 1
ist die in der Darstellung der Figur mit H bezeichnete Einbauhéhe der Kamera 3 tber der
Fahrbahn dennoch vergleichsweise grof3, sie liegt beispielsweise in der Gréf3enordnung
von ca. 1,5 m bis zu mehr als 3 m im Falle des Einbaus am oberen Ende der
Windschutzscheibe 4.

Der Blickwinkel der Kamera ist um eine zuverlassige Erfassung insbesondere im Bereich
einer mittleren und gréReren Entfernung zu gewahrleisten mit einem Blickwinkel 8 von
beispielsweise ca. 50° ausgestattet. Wenn der Personenkraftwagen 2 den
Lastkraftwagen 1 nun beispielsweise gerade Gberholt hat, und vor dem Lastkraftwagen 1
wieder einschert, kann es zu der in Figur 1 dargestellten Situation kommen. Im
Blickwinkel B der Kamera 3 liegt von dem Personenkraftwagen 2 nur der obere
Heckbereich. Um zuverlassig den Personenkraftwagen 2 als Fahrzeug erkennen zu
kénnen, ist zumindest das vollstandige Erkennen seiner Ricklichter, insbesondere das
Erkennen sowohl des Fahrzeugs als auch der Fahrbahn unterhalb des Fahrzeugs,
notwendig. Dies wirde bei dem hier dargestellten Blickwinkel erst in einem mit L
bezeichneten Abstand méglich sein. Der tatsachliche Abstand |, welcher kleiner als der
Abstand L ist, liegt jedoch darunter. Der Personenkraftwagen 2 befindet sich also nicht in
dem Bereich, welcher durch die Kamera 3 zuverlassig erfasst werden kann. Eine an das
Vorhandensein des Personenkraftwagens 2 gekoppelte Funktionalitat des
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Fernlichtassistenzsystems kann also nicht genutzt werden, da der Personenkraftwagen 2
nicht als solcher erkannt wird. Das Abblenden des Fernlichts wiirde in dieser Situation
also erst dann erfolgen, wenn der Abstand zwischen dem Lastkraftwagen 1 und dem
Personenkraftwagen 2 auf den Abstand L angewachsen ist. In dieser Zeit wiirde eine
starke Blendung des Fahrers des Personenkraftwagens 2 erfolgen. Dies ist héchst
unerwinscht.

Um dieser Problematik abzuhelfen wird nun zusétzlich ein weiterer Umgebungssensor, in
dem dargestellten Ausfuihrungsbeispiel der Figur 1 ein Radarsystem mit einem Frontradar
7, genutzt. Dieser Frontradar 7 ist auf einer sehr viel niedrigeren Einbauhdhe h (iber der
Fahrbahn eingebaut als die Kamera. Die Einbauhéhe h liegt typischerweise in der
GréRenordnung von 0,3 bis maximal 1 m Uber der Oberflache der StralRe. Dieser
Frontradar 7 erfasst nun beispielhaft den durch die punktierten Linien angedeuteten
Bereich, welcher zumindest innerhalb des Abstands | vor der Front des Lastkraftwagens 1
nur eine vergleichsweise kleine Uberlappung mit dem Blickwinkel B der Kamera 3
aufweist.

Der Frontradar 7 ist in der Lage, den Personenkraftwagen 2 als solchen zu erkennen,
sodass durch eine Nutzung der Sensordaten der Kamera 3 oder des Frontradars 7 ein
Aufbau maéglich wird, welcher eine Unterdriickung des Aufblendens in dem
Fernlichtassistent erméglicht, sodass der Fahrer des Personenkraftwagens 2 nach dem
Uberholen des Lastkraftwagens 1 nicht durch dessen Fernlicht, welches aufgeblendet
bleibt, geblendet wird. Fir die Erkennung durch Frontradar 7 muss der
Personenkraftwagen 2 dabei nicht vollstandig im Offnungswinkel des Radars enthaiten
sein. Es reicht vielmehr aus, wenn das zu erfassende Objekt, hier also der
Personenkraftwagen 2, sich nur teilweise im Erfassungsbereich befindet, um zuverlassig
erkannt zu werden. AuRerdem kann Uber den Frontradar 7 kénnen bewegte Fahrzeuge,
wie beispielsweise der Personenkraftwagen 2, und bereits als bewegt erkannte und
spéter angehaltene Fahrzeuge zuverlassig erkannt werden.

In der Darstellung der Figur 2 ist eine Draufsicht auf eine ahnliche Situation dargestellit.
Diese zeigt, dass eine Erfassung selbst bei einer gréBeren Entfernung zwischen dem
Lastkraftwagen 1 und dem Personenkraftwagen 2 auch hinsichtlich der horizontalen
Blickwinkel der Kamera 3, welche hier wiederum mit B bezeichnet ist, schwierig sein
kann. In dem dargesteliten Ausfithrungsbeispiel wird der Personenkraftwagen 2, welcher
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sich noch beim Einscheren vor den Lastkraftwagen 1 nach dem Uberholen befindet, nicht
ganz und damit nicht zuverlassig als solcher erkannt. Winschenswert wére es jedoch
bereits in dieser Situation, das aufgeblendete Fernlicht entsprechend abzublenden, also
die eigentliche Fernlichtanforderung zu unterdriicken. Erreicht wird dies nun wiederum
vergleichbar wie in dem oben beschriebenen Beispiel dadurch, dass der Frontradar 7
typischerweise einen sehr viel gréReren horizontalen Blickwinkel y aufweist. Betragt der
Blickwinkel der Kamera 3 in der Horizontalen ebenso wie der Blickwinkel in der Vertikalen
beispielsweise 50°, dann kann der Blickwinkel des Radars y insbesondere ca. 90°
betragen und erfasst, wie es aus der Darstellung zu erkennen ist, den
Personenkraftwagen 2 bereits sehr viel friher.

Optional ist es hier denkbar, dass erganzend zu dem Frontradar 7 weitere Radarsensoren
8, 9 zu dem Radarsystem gehéren, welche als sogenannte Seitenradare ausgebildet
sind, und den Bereich seitlich neben und schrag vor dem Lastkraftwagen 1 entsprechend
erfassen. |hre in der Darstellung der Figur 2 gewahlte Positionierung ist dabei rein
beispielhaft zu verstehen. Solche Seitenradare 8, 9 werden haufig auch an der Seite des
Fahrzeugs, beispielsweise im Bereich der Radkasten, eingesetzt. Selbstverstandlich
fallen auch solche direkt an der Seite des Fahrzeugs verbaute Seitenradare unter die
Definition und Idee der Erfindung. Durch die zusatzliche Verwendung der Daten dieser
optionalen Seitenradare 8, 9 kann die Erkennung noch weiter verbessert werden, und
insbesondere die Erkennung des Personenkraftwagens 2 zu einem noch friiheren
Zeitpunkt erfolgen, als wenn lediglich das Frontradar 7 entsprechend eingesetzt wird.
Dabei z&hlt selbstverstandlich auch bei einem Uberholenden Personenkraftwagen 2, wie
er wahrend des Einscherens in der Darstellung der Figur 2 in einer Draufsicht dargestelit
ist, der in Figur 1 erluterte vertikale Erfassungsbereich zusatzlich zu dem horizontalen
Erfassungsbereich gemaR der Darstellung in Figur 2.

Ferner ist es méglich, Uber das Radarsystem und insbesondere das Seitenradar 8, 9
Personenkraftwagen 2 zu erkennen, welche sich ausschliefilich neben und nicht vor dem
Lastkraftwagen 1 befinden, sodass auf diese nicht reagiert werden muss. Dies gilt
selbstversténdlich auch fur unbeleuchtete Fahrzeuge, welche am Strallenrand abgestellt
bzw. geparkt sind. Auch hier kann Uber das Radarsystem sehr schnell und zuverlassig ein
solches Fahrzeug aussortiert werden, da hier die fehlende Bewegung erkannt wird. Durch
die Kamera 3 ist dies prinzipiell auch méglich, wobei hier primar ein Erkennen des
unbeleuchteten Fahrzeugs erfolgen wird, da dies durch die Kamera sehr viel besser zu
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erfassen ist, als ob das Fahrzeug sich bewegt oder nicht. Hier ist das Radar 7 bzw. das
Radarsystem mit den Radaren 7, 8 und 9, sofern vorhanden, von Vorteil.

In der Darstellung der Figur 3 ist ein beispielhafter und bevorzugter Steuergerateverbund
zur Umsetzung der Funktionalitat, wiederum am Beispiel eines Fernlichtassistenten,
dargestellt. Die mit 3 bezeichnete Box symbolisiert wiederum die Kamera 3, welche auch
als Frontkamera 3 bezeichnet werden kénnte. Daneben befindet sich das Radarsystem 7
in Form des Frontradars. Gestrichelt angedeutet sind aulRerdem die optionalen
Seitenradare 8 und 9 links und rechts des Lastkraftwagens 1 dargestelit. Uber ein
Bussystem 10, insbesondere den ohnehin vorhandenen CAN-Bus des Fahrzeugs, sind
die Frontkamera 3, das Frontradar 7 sowie die beiden Seitenradare 8, 9 nun mit einer
Assistenzsystemsteuereinheit 11 verbunden. Diese Assistenzsystemsteuereinheit 11
dient zur Ansteuerung des Fernlichtassistenten. Wiederum Gber den CAN-Bus oder
gegebenenfalls auch ein alternatives Bussystem sind dieser
Assistenzsystemsteuereinheit 11 weitere Daten bekannt. Selbstverstandlich kénnte die
Assistenzsystemsteuereinheit 11 auch anderweitig ausgebildet sein und beispielsweise in
einem der Umgebungssensoren 7, 8, 9 oder das Radarsystem bzw. die Kamera 3 mit
integriert ausgefihrt sein. In der Darstellung der Figur 3 symbolisiert beispielsweise die
mit 12 bezeichnete Box die Kommunikationsschnittstellen zu Bedienelementen wie
beispielsweise einem Lichtschalter und der Stellung des Fernlichthebels. Die mit 13
bezeichnete Box symbolisiert die Kommunikationsschnittstelle zur Ansteuerung des
Lichts, also zur aktiven Nutzung des Fernlichts einerseits oder des Abblendlichts
andererseits. Daruber hinaus ist durch die mit 14 bezeichnete Box eine Statusanzeige
symbolisiert, sodass in dem Cockpit angezeigt wird, dass das Fernlichtassistenzsystem
aktiv ist, und ob dieser sich gerade in dem einen oder dem anderen Modus befindet. Teil
einer solchen Ansteuerung kann auch eine Funktion zur Aktivierung oder Deaktivierung
des Fernlichtassistenten sein. Diese kann beispielsweise in die Box 14 mit integriert
ausgefuhrt sein, oder als eigensténdige Funktion tUber das Bussystem angebunden

werden.

In der Darstellung der Figur 4 ist nun eine Funktionsdarsteliung der Fusion der
Sensordaten dargestellt. Eine mit 15 bezeichnete Box steht fur das Erkennen eines
beleuchteten Fahrzeugs durch die Frontkamera 3. Uber die mit 16 bezeichnete Box wird
ein fahrendes Fahrzeug Uber den Frontradar 7 erkannt. Ergénzend hierzu kann optional
auch uber die Seitenradare 8, 9 in der mit 17 bezeichneten Box eine entsprechende
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Erkennung erfolgen. Diese Daten werden nun in der Box 18 tber eine Oder-Verknipfung
miteinander kombiniert. Sobald Uber die Kamera 3 oder einen der Radarsensoren 7, 8, 9
ein Fahrzeug erkannt worden ist, wird also ein mit 19 bezeichnetes Signal, dass ein
Fahrzeug voraus ist, generiert. Uber die Kommunikationsschnittstelle 12 geman Figur 3
kénnen dann weitere Daten erfasst und abgefragt werden. So ist beispielsweise im
Rahmen der durch die Box 20 bezeichneten Erfassung, welche insbesondere durch einen
Helligkeitssensor oder die Bildverarbeitung der Daten der Kamera 3 erfolgen kann, zu
erkennen, ob es hell oder dunkel ist. Im Falle einer grofRen Helligkeit ist das Fernlicht
grundsatzlich unterdrickt. Die mit 21 bezeichnete Box symbolisiert also, dass eine
Tagfahrt erkannt worden ist. Die Box 22 fragt weitere Bedingungen ab. Hierfur kénnen
beispielsweise wiederum Bilder der Kamera 3 ausgewertet werden, um so beispielsweise
Stral3enlaternen zu erkennen. Sind Straf3enlaternen vorhanden, dann wird in der Box 23
eine Fahrt beispielsweise innerhalb der Stadt oder innerhalb eines Tunnels erkannt und
weitergegeben. Die Box 24 bezeichnet weitere alternative Daten, welche hier einflieBen
kénnen, beispielsweise die Fahrgeschwindigkeit des Lastkraftwagens 1 oder dhnliches. In
der Box 25 werden nun all diese Daten 19, 21, 23, 24 Uber eine Oder-Verknipfung
miteinander kombiniert. Im Falle, dass einer der Datensétze erflllt ist, kommt es dann wie
durch die Box 26 angedeutet, zu einer Unterdriickungsanforderung fiir das automatische
Fernlicht. DarUber hinaus kénnen weitere Funktionalitaten in die
Assistenzsystemsteuereinheit 11 mit einflieBen, beispielsweise in der Box 27, ob das
Fahrtlicht eingeschaltet ist, in der Box 28 die Stellung des Fernlichthebels und in der Box
29, ob ein automatisches Fernlicht angefordert ist, oder ob der Fahrer die Bedienung des
Fernlichts lieber selbst vornehmen will.

Das Fernlichtassistenzsystem ist insbesondere dann von Vorteil, wenn die Scheinwerfer
S0 ausgestaltet sind, dass diese vollstandig zwischen einem aufgeblendeten und einem
abgeblendeten Modus unterscheiden. Dies ware beispielsweise fir Halogen- bzw.
Xenon/Bixenonscheinwerfer oder sogenannte Full-LED-Scheinwerfer von Vorteil. Hier
liegt also der bevorzugte Einsatz des Fernlichtassistenzsystems.
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Patentanspriiche

1. Fernlichtassistenzsystem in einem Fahrzeug (1) mit einer optischen Kamera (3), bei
welchem in Abhangigkeit von erfassten Daten (19) der Kamera (3) eine
Ansteuerung eines automatischen Fernlichts erfolgt,
dadurch gekennzeichnet, dass
wenigstens ein weiterer Umgebungssensor (7, 8, 9) vorgesehen ist, welcher
zumindest einen von der Kamera (3) nicht erfassten Bereich Giberwacht, wobei in
Abhangigkeit von erfassten Daten (19) des wenigstens einen weiteren
Umgebungssensors (7, 8, 9) eine alternative Ansteuerung des automatischen
Fernlichts erfolgt.

2.  Fernlichtassistenzsystem nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet, dass
der wenigstens eine weitere Umgebungssensor (7, 8, 9) so montiert ist, dass er
einen Bereich seitlich des Fahrzeuges (1) Uberwacht.

3. Fernlichtassistenzsystem nach Anspruch 2,
dadurch gekennzeichnet, dass
zwei Umgebungssensoren (8, 9) so montiert sind, dass sie beide Bereiche seitlich
des Fahrzeuges (1) Uberwachen.

4. Fernlichtassistenzsystem nach Anspruch 1, 2 oder 3,
dadurch gekennzeichnet, dass
der wenigstens eine weitere Umgebungssensor (7, 8, 9 in einer von einer
Einbauhéhe (H) der Kamera (3) abweichenden Einbauh&he (h) montiert ist.
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Fernlichtassistenzsystem nach Anspruch 4,
dadurch gekennzeichnet, dass
der weitere Umgebungssensor (7, 8, 9) unterhalb der Kamera (3) positioniert ist.

Fernlichtassistenzsystem nach einem der Anspriiche 1 bis 5,
dadurch gekennzeichnet, dass

der wenigstens eine weitere Umgebungssensor ein Radarsystem (7, 8, 9) ist.

Fernlichtassistenzsystem nach Anspruch 6,
dadurch gekennzeichnet, dass
das Radarsystem zumindest einen Frontradar (7) umfasst.

Fernlichtassistenzsystem nach Anspruch 6 oder 7,
dadurch gekennzeichnet, dass

das Radarsystem zumindest einen Seitenradar (8,9) umfasst.

Fernlichtassistenzsystem nach einem der Anspriiche 1 bis 8,

dadurch gekennzeichnet, dass

weitere Sensordaten (21, 23, 24) aus dem Fahrzeug (1) in die Ansteuerung des
automatischen Fernlichts einflieBen.

Verwendung des Fernlichtassistenzsystems nach einem der Anspriiche 1 bis 9,
in einem Nutzfahrzeug (1).
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