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(57) Hauptanspruch: Fahrzeug (F1) mit einem Beleuch-
tungssystem (BS) zum Informieren eines Verkehrsteilneh-
mers (P, F2) iber eine geplante Bewegung des Fahrzeugs
(F1) mittels Abbildens eines Lichtmusters (LM) auf eine be-
fahrbare Flache (BF), wobei das Beleuchtungssystem (BS)
dazu vorbereitet ist, das Lichtmuster (LM) mit einem ers-
ten Merkmal zu erzeugen, an dem fiir den Verkehrsteilneh-
mer (P, F2) erkennbar ist, dass sich das Fahrzeug (F1)
in einem autopilotgesteuerten Betriebsmodus befindet; wo-
bei das Beleuchtungssystem (BS) dazu vorbereitet ist, das
Lichtmuster (LM) mit einem zweiten Merkmal zu erzeugen,
wenn eine fahrzeugexterne (BVe) Beobachtungsvorrichtung
erkennt, dass sich eine Person (P) in einer Nahe des Fahr-
zeugs (F1) befindet, wobei das Lichtmuster (LM) eine zeitli-
che Veranderung umfasst und die zeitliche Veranderung von
einer geplanten Geschwindigkeit des Fahrzeugs (F1) abhan-

gig ist.
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Beschreibung

[0001] Unter einem ersten Aspekt betrifft die vorlie-
gende Erfindung ein Fahrzeug mit einem Beleuch-
tungssystem zum Informieren eines Verkehrsteilneh-
mers Uber eine geplante Bewegung des Fahrzeugs
mittels Abbildens eines Lichtmusters auf eine be-
fahrbare Flache. Die Bezeichnung ,befahrbare Fla-
che' kann auch einen Teil einer Flache aufweisen,
der (beispielsweise aufgrund einer Fahrbahnbegren-
zung) de-facto nicht befahrbar ist oder dessen Be-
fahren nach der jeweils anzuwendenden Verkehrs-
ordnung regelwidrig ware. Fir die Bezeichnung als
,befahrbare Flache’ soll hier gentigen, dass der Ver-
kehrsteilnehmer (beispielsweise ein Fahrer dessel-
ben oder eines anderen Fahrzeugs oder ein Ful3-
ganger) annehmen wirde, dass die so bezeich-
nete Flache befahrbar sind. Typischerweise weist
das Beleuchtungssystem ein Scheinwerfersystem
mit mindestens einem Scheinwerfer auf, mit dem
(abhéngig von einer aktuellen Umgebungssituati-
on) eine Teilmenge von Einzelbereichen einer be-
fahrbaren Flache wahlweise und gezielt beleuchtet
werden kann, wobei das Scheinwerfersystem nicht
ausgewahlte Einzelbereiche der befahrbaren Flache
nicht beleuchtet. Dazu kann das Scheinwerfersystem
beispielsweise einen Multibeam-Scheinwerfer (ins-
besondere LED-Multibeam-Scheinwerfer) umfassen.
Das Scheinwerfersystem kann zur Beleuchtung einer
befahrbaren Flache vor dem Fahrzeug, hinter dem
Fahrzeug und/oder neben dem Fahrzeug vorbereitet
sein.

[0002] Auflierdem betrifft die Erfindung ein Fahrzeug
mit einem Detektorsystem zum Erkennen eines au-
topilotgesteuerten Betriebsmodus und/oder eines ge-
planten Fahrwegs eines anderen Fahrzeugs, dessen
Beleuchtungssystem ein Lichtmuster auf eine befahr-
bare Flache abbildet. Das Detektorsystem weist typi-
scherweise eine Kamera auf.

[0003] Dartberhinaus betrifft die Erfindung unter
dem ersten Aspekt ein Verfahren zum Informieren ei-
nes Verkehrsteilnehmers Uber eine geplante Bewe-
gung eines ersten Fahrzeugs. Das Verfahren weist
folgende Schritte auf. In einem ersten Schritt wird
das erste Fahrzeug in einem autopilotgesteuerten
Betriebsmodus betrieben. In einem zweiten Schritt
wird ein Lichtmuster auf eine befahrbare Flache ab-
gebildet.

[0004] Unter einem zweiten Aspekt betrifft die Erfin-
dung ein Fahrzeug mit einem Beleuchtungssystem
und einer autopilotgesteuerten Fahrfunktion.

[0005] Die genannten Fahrzeuge kénnen beispiels-
weise Personenkraftwagen, Lastkraftwagen, Busse,
landwirtschaftliche Maschinen oder Baumaschinen
sein.
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[0006] Die DE 10 2011 112 577 A1 beschreibt ein
Fahrzeug mit einer Lichtsignaleinrichtung zum Anzei-
gen auf einer Fahrbahnoberfldche einer Bewegungs-
trajektorie oder Richtung, in die sich das Fahrzeug bei
einem Fahrmandver bewegt.

[0007] Die DE 10 2012 212 178 A1 beschreibt ein
Fahrzeug mit einem Projektor zum Projizieren eines
Textbildes auf eine StralRenoberflache hinter dem
Fahrzeug. Das Textbild ist beispielsweise eine Warn-
phrase zum Benachrichtigen eines Fu3gangers.

[0008] Die DE 10 2006 041 857 A1 beschreibt ein
Fahrzeug mit einer Lichtquelle zum Informieren ei-
nes Fahrers des Fahrzeugs Uber eine Anwesenheit
eines Individuums mittels Abbildens eines Lichtmus-
ters auf eine Fahrbahn. Es wird vorgeschlagen, die
Fahrbahn vor dem Fahrzeug mit Lichtmustern zu be-
leuchten, welche den Typ des involvierten Objekts
anzeigen. So kann der Fahrer Uber Objekte informiert
werden, die sich der unmittelbaren Umgebung des
Fahrzeugs ndhern, ohne dass seine Aufmerksamkeit
von der Fahrbahn weggelenkt wird.

[0009] Die EP 1334 871 A2 beschreibt ein Fahrzeug
mit einem Beleuchtungssystem zum Informieren ei-
nes Verkehrsteilnehmers Uber eine geplante Bewe-
gung des Fahrzeugs mittels Abbildens von rechten
und linken Begrenzungslinien auf eine Strafllenober-
flache.

[0010] Die JP 2007-131 213 A beschreibt eine Uber-
tragung von verkehrsrelevanten Fahrzeuginformatio-
nen (beispielsweise Entfernung bis zur Kreuzung und
Fahrzeuggeschwindigkeit) von einem ersten Fahr-
zeug zu einem zweiten Fahrzeug mittels eines Licht-
signals. Das zweite Fahrzeug empfangt das Licht-
signal indirekt Uber eine StralRenoberflache selbst
dann, wenn zwischen den beiden Fahrzeugen keine
direkte Sicht besteht.

[0011] Die Druckschrift US 7,853,405 B2 beschreibt
einen Kommunikationsablauf zwischen einem ersten
Fahrzeug, dessen Lichtstrahl beim Anhalten an ei-
ner Kreuzung mit einem blinkenden Strahimuster auf
die Strallenoberflache im Kreuzungsbereich gerich-
tet wird. Das erste Fahrzeug sendet ein Fahrzeug-
kennungssignal mittels eines Funkgerates aus, das
von dem zweiten Fahrzeug empfangen wird, welches
sich der Kreuzung nahert. Danach erkennt das zwei-
te Fahrzeug das blinkende Strahimuster auf der Stra-
Renoberflache, das von dem haltenden ersten Fahr-
zeug auf der Strallenoberfladche erzeugt wurde. In ei-
nem weiteren Schritt sendet das zweite Fahrzeug,
welches sich der Kreuzung nahert, das Fahrzeugken-
nungssignal an das haltende Fahrzeug zurlick. Auch
wird die Mdglichkeit erwahnt, dass das zweite Fahr-
zeug, das sich der Kreuzung nahert, beim Erkennen
des Strahlmusters des ersten Fahrzeugs als Reakti-
on auf das Erkennen des Strahlmusters des ersten
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haltenden Fahrzeugs ein Strahlmuster seines Licht-
strahls &ndert.

[0012] Die Druckschrift DE 10 2009 051 485 A1 be-
schreibt ein Fahrzeug mit einem Scheinwerfer, der
beim Erkennen eines FulRgangers mittels eines Sen-
sors zur Umfelderfassung und einer Auswerteeinheit
vor dem Fahrzeug eine linienférmige Lichtverteilung
auf einer Bodenoberflache erzeugt. AulRerdem wird
vorgeschlagen, eine Helligkeit der Lichtverteilung an-
hand einer Pulsweitenmodulation einzustellen, so-
dass Flickereffekte entstehen oder ein Lauflicht er-
zeugt wird.

[0013] Die Druckschrift DE 10 2011 081 382 A1 be-
schreibt eine Vorrichtung zum Andern einer Lichtaus-
sendung eines Scheinwerfers eines Fahrzeugs auf
ein Objekt, wobei auf das Objekt oder in ein Umfeld
des Objekts ein sich verdnderndes Beleuchtungs-
muster ausgestrahlt wird. Das Objekt kann beispiels-
weise ein FuRganger sein. Unter Umfeld des Fahr-
zeugs wird auch ein Fahrbahnbereich vor dem Fahr-
zeug verstanden.

[0014] Die DE 20 2007 005 580 U1 beschreibt ein
Transportfahrzeug mit einem Scheinwerfer, der mit-
tels eines Stellmotors in die aktuelle Fahrtrichtung
des Transportfahrzeugs geschwenkt wird, um Per-
sonen zu warnen, fir die sich das Transportfahr-
zeug nicht im Gesichtsfeld befindet. Der Scheinwer-
fer kann mit LED bestuckt sein, welche die Farbe des
abgestrahlten Lichts zufallsgeneratorgesteuert wech-
seln.

[0015] Die DE 10 2011 081 394 B3 beschreibt ein
Fahrzeug, dessen Hauptscheinwerfer und/oder zu-
satzlicher Scheinwerfer ein Lichtmuster auf die Fahr-
bahnoberflache projiziert, das einen vorgesehenen
Bewegungspfad des Fahrzeugs anzeigt. Damit wer-
den der Fahrer des Fahrzeugs und andere Verkehrs-
teilnehmer Uber den Verlauf des voraussichtlichen
Bewegungspfads des Fahrzeugs informiert und eine
Kollisionsgefahr zu verringert. Hierzu wird der Bewe-
gungspfad mittels Abbildung von Reifenspuren oder
von einer Spurfiihrungslinie oder von einem Fahr-
bahnverlauf oder von einer Fahrspur markiert. Ge-
steuert durch einen Fahrer des Fahrzeugs oder ge-
steuert durch ein Fahrerassistenzsystem kann das
Fahrzeug dem erwarteten Bewegungspfad folgen.
Zur Bestimmung des Bewegungspfads kénnen Da-
ten eines Navigationsgerats bericksichtigt werden.

[0016] Die DE 10 2009 009 472 A1 beschreibt ein
Fahrzeug, dessen Scheinwerfer ein Lichtmuster auf
die Fahrbahnoberflache projiziert, das einen vorge-
sehenen Bewegungspfad des Fahrzeugs anzeigt.
Damit werden der Fahrer des Fahrzeugs und an-
dere Verkehrsteilnehmer Uber den Verlauf des vor-
aussichtlichen Bewegungspfads des Fahrzeugs in-
formiert und eine Kollisionsgefahr verringert. Zur vi-
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suellen Gefahrenwarnung wird eine Projektion von
farbigen und/oder blinkenden Pfeile auf eine Fahr-
bahn vorgeschlagen.

[0017] Die bekannten Vorschlage zur Information
von Personen Uber einen voraussichtlichen Fahrweg
bertcksichtigen keine Besonderheiten, die bei einer
vollig autonomen Steuerung eines Fahrzeugs gege-
ben sind. Eine vollig autonome Steuerung eines Fahr-
zeugs kann beispielsweise in einer Aufbewahrungs-
anlage fur Fahrzeuge (beispielsweise Parkhaus, Tief-
garage, Autofahre oder Parkplatz) oder sogar im 6f-
fentlichen Verkehrsraum gegeben sein, wenn das
Fahrzeug mittels eines Parkhauspiloten zum Parken
und Entparken selbsttatig (d.h. ohne Fahrer) zu einer
Parkbucht fahrt oder eine Parkbucht verlasst.

[0018] Unter dem ersten Aspekt ist es eine Aufgabe
der vorliegenden Erfindung, eine Vertréglichkeit ei-
ner simultanen Nutzung von Fahrzeugeinstelleinrich-
tungen (beispielsweise von Parkhdusern, Tiefgara-
gen und Parkplatzflachen) durch autopilotgesteuerte
Fahrzeuge und andere Verkehrsteilnehmer (wie fah-
rergesteuerte Fahrzeuge und Fuldgénger) zu verbes-
sern.

[0019] Unter dem zweiten Aspekt ist es eine Aufga-
be der vorliegenden Erfindung, fiir eine Sensorik des
Fahrzeugs eine Erkennbarkeit eines Objekts zu ver-
bessern, die die autopilotgesteuerte Fahrfunktion des
Fahrzeugs fur eine Positionsfindung innerhalb einer
Umgebung des Fahrzeugs bendétigt. Alternativ oder
zusatzlich ist es unter dem zweiten Aspekt eine Auf-
gabe der vorliegenden Erfindung, fir eine Sensorik
des Fahrzeugs eine Erkennbarkeit eines Objekts zu
verbessern, das einer Ausfuhrung eines geplanten
Fahrverlaufs méglicherweise im Weg steht. In beiden
Fallen kann die Sensorik beispielsweise eine Kame-
ra sein.

[0020] Die Aufgabe unter dem ersten Aspekt wird er-
findungsgemaf durch ein Fahrzeug gemal Patent-
anspruch 1 und/oder gemaR Patentanspruch 8 und
durch ein Verfahren gemaf Patentanspruch 9 geldst.
Die Aufgabe unter dem zweiten Aspekt wird erfin-
dungsgemal durch ein Fahrzeug gemal Patentan-
spruch 6 geldst. Vorteilhafte Weiterbildungen der vor-
liegenden Erfindungen sind in den Unteranspriichen
angegeben.

[0021] Unter dem ersten Aspekt weist das erfin-
dungsgemalie Fahrzeug ein Beleuchtungssystem
zum Informieren eines Verkehrsteilnehmers uber ei-
ne geplante Bewegung des Fahrzeugs auf. Die In-
formation des Verkehrsteilnehmers erfolgt mittels Ab-
bildens eines Lichtmusters auf eine befahrbare Fla-
che. Das Beleuchtungssystem ist dazu vorbereitet,
das Lichtmuster mit einem ersten Merkmal zu er-
zeugen, an dem fir den Verkehrsteilnehmer erkenn-
bar ist, dass sich das Fahrzeug in einem autopilot-
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gesteuerten Betriebsmodus befindet. Das Beleuch-
tungssystem ist dazu vorbereitet, das Lichtmuster mit
einem zweiten Merkmal zu erzeugen, wenn eine fahr-
zeugexterne Beobachtungsvorrichtung erkennt, dass
sich eine Person in einer Nahe des Fahrzeugs be-
findet. Das Lichtmuster umfasst eine zeitliche Ver-
anderung, beispielsweise ein Blinken, einen gleiten-
den Helligkeitswechsel (Fading) und/oder eine raum-
liche Bewegung des Lichtmusters auf der befahrba-
ren Flache (beispielsweise eine Wellenbewegung in
Richtung und/oder quer zu einer geplanten Fahrspur
des Fahrzeugs). Die zeitliche Verdnderung ist von
einer geplanten Geschwindigkeit des Fahrzeugs ab-
hangig und kann optional auch von einer aktuellen
Geschwindigkeit des Kraftfahrzeugs abhéngig sein.

[0022] Alternativ oder zusatzlich weist das erfin-
dungsgemale Fahrzeug ein Detektorsystem zum Er-
kennen eines autopilotgesteuerten Betriebsmodus
und/oder eines geplanten Fahrwegs eines ande-
ren Fahrzeugs auf, dessen Beleuchtungssystem ein
Lichtmuster auf eine befahrbare Flache abbildet. Das
Detektorsystem ist dazu vorbereitet, an einem Merk-
mal des Lichtmusters zu erkennen, dass sich das
andere Fahrzeug in einem autopilotgesteuerten Be-
triebsmodus befindet.

[0023] Entsprechend wird unter dem ersten Aspekt
ein Verfahren zum Informieren eines Verkehrsteil-
nehmers Uber eine geplante Bewegung eines ersten
Fahrzeugs bereitgestellt, das folgende Schritte auf-
weist. In einem ersten Schritt wird das erste Fahr-
zeugs in einem autopilotgesteuerten Betriebsmodus
betrieben. In einem zweite Schritt wird ein Licht-
muster auf eine befahrbare Flache abgebildet, wo-
bei das Lichtmuster ein Merkmal aufweist, an dem
fir den Verkehrsteilnehmer erkennbar ist, dass sich
das erste Fahrzeug in einem autopilotgesteuerten
Betriebsmodus befindet. Das Lichtmuster wird mit ei-
nem zweiten Merkmal erzeugt, wenn eine fahrzeug-
externe Beobachtungsvorrichtung erkennt, dass sich
eine Person in einer Nahe des Fahrzeugs befindet.

[0024] Unter dem zweiten Aspekt ist das Beleuch-
tungssystem des erfindungsgemaflen Fahrzeugs da-
zu vorbereitet, eine Erkennbarkeit eines Objekts, die
die autopilotgesteuerte Fahrfunktion des Fahrzeugs
fur eine Positionsfindung innerhalb einer Umgebung
des Fahrzeugs benétigt, mittels gezielten Beleuch-
tens des Objekts zu verbessern. Alternativ oder zu-
satzlich kann das Beleuchtungssystem des erfin-
dungsgemalien Fahrzeugs dazu vorbereitet sein, ei-
ne Erkennbarkeit eines Objekts, das einer Ausflh-
rung eines geplanten Fahrverlaufs maéglicherweise
im Weg steht, mittels gezielten Beleuchtens des Ob-
jekts zu verbessern. Eine Weiterentwicklung sieht
vor, dass in einem selben Fahrzeug die erfindungsge-
malke Merkmalskombination des ersten Aspekts mit
einer erfindungsgemafien Merkmalskombination des
zweiten Aspekts kombiniert verwirklicht ist.
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[0025] Unter dem ersten Aspekt kann ein Konzept
der Erfindung darin gesehen werden, in einem autopi-
lotgesteuerten Betriebsmodus des Fahrzeugs die be-
fahrbare Flache mittels eines Scheinwerfersystems
des Fahrzeugs mit einem Lichtmuster zu beleuchten,
das ein Merkmal aufweist, anhand dessen ein Ver-
kehrsteilnehmer auf einen Blick erkennen kann, dass
sich das Fahrzeug in einem autopilotgesteuerten Be-
triebsmodus befindet. Ein solcher Verkehrsteilneh-
mer ist typischerweise ein Fuligénger oder ein Fahrer
eines anderen Fahrzeugs (beispielsweise ein Fah-
rer eines anderen Kraftfahrzeugs oder ein Fahrrad-
fahrer). Falls sich in dem autopilotgesteuerten Fahr-
zeug ein Fahrer befindet, kann es auch fur diese Per-
son Vorteile haben, wenn sie anhand des autopilot-
spezifischen Merkmals des Lichtmusters unmittelbar
erkennen und Uberprifen kann, dass sich ihr Fahr-
zeug in dem autopilotgesteuerten Betriebsmodus be-
findet. Wenn das Beleuchtungssystem dazu vorbe-
reitet ist, das Lichtmuster auf eine befahrbare Flache
hinter dem Fahrzeug abzubilden, kénnen die Vortei-
le des erfinderischen Konzepts auch bei einer Riick-
wartsfahrt des Fahrzeugs genutzt werden. Optional
kann das Beleuchtungssystem dazu vorbereitet sein,
bei einer Vorwartsfahrt das Lichtmuster nicht nur vor
dem Fahrzeug, sondern auch auf eine befahrbare
Flache hinter dem Fahrzeug abzubilden. Unabhén-
gig davon ist auch die Option mdéglich, dass bei ei-
ner Rickwartsfahrt das Lichtmuster nicht nur (bezo-
gen auf die Hauptfahrrichtung) hinter dem Fahrzeug,
sondern auch auf eine befahrbare Flache (bezogen
auf die Hauptfahrrichtung) vor dem Fahrzeug abge-
bildet wird.

[0026] Unter dem zweiten Aspekt kann ein Konzept
der Erfindung darin gesehen werden, dass fiir ei-
ne Sensorik des Fahrzeugs eine Erkennbarkeit ei-
nes Objekts, die die autopilotgesteuerte Fahrfunkti-
on des Fahrzeugs fur eine Positionsfindung inner-
halb einer Umgebung des Fahrzeugs bendtigt, mit-
tels gezielten Beleuchtens verbessert wird, und/oder
dass fur eine Sensorik des Fahrzeugs eine Erkenn-
barkeit eines Objekts, das einer Ausfiihrung eines ge-
planten Fahrverlaufs moéglicherweise im Weg steht,
mittels gezielten Beleuchtens verbessert wird. Bei-
spielsweise kann es bei einem autopilotgesteuerten
Einparken bei Dunkelheit von Vorteil sein, mittels
gezielten Beleuchtens durch das Beleuchtungssys-
tem (lichtbasierte Fahrerassistenz) ein oder mehre-
re markante Objekte gezielt hervorzuheben. Damit
kann erreicht werden, dass eine autopilotgesteuerte
(pilotierte) Fahrfunktion fur ihre Positionierung in der
Fahrzeugumgebung und/oder fiir eine Erfassung der
Fahrzeugumgebung markante Objekte oder Hinder-
nisse besser oder liberhaupt erst erkennen kann, de-
ren Erkennung die autopilotgesteuerte Fahrfunktion
des Fahrzeugs fur eine Positionsfindung innerhalb ei-
ner Umgebung des Fahrzeugs bendtigt, und/oder die
eine Ausflhrung eines geplanten Fahrverlaufs mdg-
licherweise verhindern kénnen.
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[0027] Eine bevorzugte Ausflhrungsform sieht vor,
dass das Beleuchtungssystem dazu vorbereitet ist,
das Lichtmuster mit einem zweiten Merkmal zu er-
zeugen, wenn eine fahrzeuginterne Beobachtungs-
vorrichtung erkennt, dass sich eine Person in einer
Néhe des Fahrzeugs befindet. Hierdurch erhélt eine
Person, die sich in der Nahe des Fahrzeugs befindet,
das sich in einem autopilotgesteuerten Betriebsmo-
dus befindet, eine unmittelbar visuell wahrnehmbare
Information dartiber, dass die Steuerung des Fahr-
zeugs die Anwesenheit wenigstens einer Person in
der Nahe des Fahrzeugs erkannt hat. So kann eine
Person, die sich in der Nahe des Fahrzeugs befindet,
eine erhohte Vorsicht walten lassen, wenn das Fahr-
zeug (das sich im autopilotgesteuerten Betriebsmo-
dus befindet) die Anwesenheit der Person offensicht-
lich nicht erkannt hat. Beispielsweise kann das zweite
Merkmal darin bestehen, dass eine Wei-Gelb-Strei-
fung und/oder Rot-Gelb-Streifung des Lichtmusters
in eine Weil3-Griin-Streifung beziehungsweise Rot-
Grin-Streifung wechselt.

[0028] Eine weitere Ausflihrungsform sieht vor, dass
das erste Merkmal eine erste Struktur des Lichtmus-
ters und/oder eine erste Einfarbung und/oder eine
erste zeitliche Veranderung des Lichtmusters um-
fasst. Alternativ oder zusatzlich kann es auch von
Vorteil sein, wenn das zweite Merkmal eine zwei-
te Struktur des Lichtmusters und/oder eine zwei-
te Einfarbung und/oder eine zweite zeitliche Veran-
derung des Lichtmusters umfasst. Das Lichtmuster
in Fahrtrichtung vor dem Fahrzeug kann beispiels-
weise weilk-gelb-gestreift sein, wahrend das Licht-
muster in Fahrtrichtung hinter dem Fahrzeug bei-
spielsweise rot-gelb-gestreift ist, wobei die Streifung
den autopilotgesteuerten Betriebsmodus anzeigt. Fur
Fahrten ohne Autopilot kann beispielsweise in Fahrt-
richtung vor dem Fahrzeug ein ungestreiftes wei-
Res Lichtmuster verwendet werden und hinter dem
Fahrzeug ein ungestreiftes rotes Lichtmuster verwen-
det werden. Unabhangig davon kann mit einer seit-
lichen Bodenbeleuchtung (die beispielsweise in Sei-
tenspiegeln angeordnet ist) auch neben dem Fahr-
zeug ein Lichtmuster auf die befahrbare Flache abge-
bildet werden, das beispielsweise einen Sicherheits-
abstand zu dem Fahrzeug markiert, der nicht betre-
ten werden sollte. So kann auch ein Lichtmuster in
Fahrrichtung hinter dem Fahrzeug mittels eines Licht-
musters neben dem Fahrzeug mit einem Lichtmus-
ter vor dem Fahrzeug verbunden werden, um dem
Verkehrsteilnehmer eine intuitive Verstandlichkeit der
Lichtmuster zu erleichtern.

[0029] Bevorzugt ist, wenn der autopilotgesteuerte
Betriebsmodus ein Betriebsmodus zum autonomen
Einstellen des Fahrzeugs in einer Aufbewahrungsan-
lage fir Fahrzeuge ist und/oder zum autonomen Ent-
parken des Fahrzeugs aus einer Aufbewahrungsan-
lage fur Fahrzeuge ist. Hierdurch werden die Vortei-
le des erfindungsgemafRen Konzeptes insbesondere
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dort nutzbar, wo ein autopilotgesteuerter Betriebsmo-
dus zuerst verwirklicht werden kann. Die Aufbewah-
rungsanlage fur Fahrzeuge kann beispielsweise ein
Parkhaus, eine Tiefgarage, eine Autofahre oder ein
Parkplatz sein.

[0030] Besonders bevorzugt ist, wenn das Lichtmus-
ter einen geplanten Fahrweg des Fahrzeugs sicht-
bar markiert. Hierdurch wird der Verkehrsteilnehmer
in leicht verstandlicher Weise Uiber einen raumlichen
Verlauf eines geplanten Fahrwegs des Fahrzeugs in-
formiert.

[0031] Vorteilhaft ist, wenn in der Abbildung des
raumlichen Verlaufs des geplanten Fahrwegs ein
Lichtintensitatsverlauf infolge perspektivischer Ver-
kirzung ausgeglichen wird. Alternativ oder zusatz-
lich kann das Beleuchtungssystem auch dazu vor-
bereitet sein, in der Abbildung des rdumlichen Ver-
laufs des geplanten Fahrwegs einen Lichtintensitats-
verlauf infolge eines konstanten oder ortsabhangigen
Gefélles der befahrbaren Flache auszugleichen. Al-
ternativ kann auch ein Lichtintensitatsverlauf infolge
einer konstanten oder ortsabhangigen Neigung der
befahrbaren Flache gegeniber einer Bezugsebene
(Horizontalebene) des Fahrzeugs ausgeglichen wer-
den. Ein ortsabhéngiger Verlauf des Gefalles der be-
fahrbaren Flache und/oder eine ortsabhangige Nei-
gung der befahrbaren Flache gegentiber einer Be-
zugsebene (Horizontalebene) des Fahrzeugs ist bei-
spielsweise mittels Radar und/oder mindestens ei-
ner 3D-Kamera ermittelbar. Alternativ oder zusétzlich
kann das Beleuchtungssystem auch dazu vorberei-
tet sein, in der Abbildung des rdumlichen Verlaufs
des geplanten Fahrwegs einen Lichtintensitatsverlauf
infolge eines ortsabhangigen Reflexionsvermégens
der befahrbaren Flache auszugleichen. Ein ortsab-
hangiger Verlauf des Reflexionsvermdgens der be-
fahrbaren Flache kann beispielsweise mittels einer
Kamera erfasst werden, die fir einen Lichtfrequenz-
bereich des Lichtmusters aufnahmeféhig ist. Dazu
kann beispielsweise ein von der Kamera aufgenom-
menes Bild des Lichtmusters mit einem beabsichtig-
ten Lichtmuster verglichen werden und das Beleuch-
tungssystem in Abhangigkeit eines Unterschieds zwi-
schen dem aufgenommenen Lichtmuster und dem
beabsichtigten Lichtmuster hinsichtlich Lichtintensi-
tatsverlauf und/oder rdumlicher Lage des zu erzeu-
genden Lichtmusters nachreguliert werden.

[0032] Eine Weiterbildung sieht vor, dass das Licht-
muster einen Sicherheitsstreifen entlang des geplan-
ten Fahrwegs des Fahrzeugs umfasst. Hierdurch wird
der Verkehrsteilnehmer in leicht verstandlicher Weise
Uber einen raumlichen Verlauf eines Bereiches infor-
miert, den er meiden sollte, um sich und/oder einen
anderen Verkehrsteilnehmer nicht zu gefahrden.

[0033] Besonders vorteilhaft ist, wenn das Beleuch-
tungssystem fiir den autopilotgesteuerten Betriebs-
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modus mindestens einen betriebsmodusspezifischen
Schweinwerfer aufweist, wobei der betriebsmodus-
spezifische Scheinwerfer an einer Stelle des Fahr-
zeugs angebracht ist, anhand derer Verkehrsteil-
nehmer anhand einer Streustrahlung des betriebs-
modusspezifischen Scheinwerfers erkennen kénnen,
dass sich das Fahrzeug in dem autopilotgesteuer-
ten Betriebsmodus befindet, wenn dieser Scheinwer-
fer eingeschaltet ist. Hierdurch kann der Verkehrsteil-
nehmer auf leichte Art (also ohne Ablenkung vom ub-
rigen Geschehen) Fahrzeuge, die sich in einem au-
topilotgesteuerten Betriebsmodus befinden, von sol-
chen Fahrzeugen unterscheiden, die sich nicht in ei-
nem autopilotgesteuerten Betriebsmodus befinden.

[0034] Es kann zweckma&Rig sein, das erfindungs-
gemale Verfahren dadurch weiterzubilden, dass es
auch folgenden dritten und vierten Schritt aufweist. In
dem dritten Schritt wird das auf die befahrbare Flache
abgebildete Lichtmuster mittels eines Detektorsys-
tems eines zweiten Fahrzeugs erfasst. In dem vierten
Schritt wird mittels des Detektorsystems des zweiten
Fahrzeugs an einem Merkmal des Lichtmusters er-
kannt, dass sich das erste Fahrzeug in einem auto-
pilotgesteuerten Betriebsmodus befindet. Hierdurch
kann eine Steuerung eines zweiten Fahrzeugs erken-
nen, dass sich das erste Fahrzeug in einem auto-
pilotgesteuerten Betriebsmodus befindet, und diese
Erkenntnis beim Erzeugen von Hinweisen an einen
Fahrer des zweiten Fahrzeugs bericksichtigen (bei-
spielsweise aus einem Fahrerassistenzsystem). Al-
ternativ oder zuséatzlich ist auch vorstellbar, dass ei-
ne Steuerung des zweiten Fahrzeugs diese Erkennt-
nis beim Erzeugen von Fahranweisungen und/oder
Lichtmustern fiir einen eigenen autopilotgesteuerten
Betrieb beriicksichtigt.

[0035] Die im Zusammenhang mit dem erfindungs-
gemalen Verfahren beschriebenen Vorteile und
Weiterbildungen kénnen in gleicher Weise auf das er-
findungsgemalRe Fahrzeug lbertragen werden.

[0036] Die vorliegende Erfindung wird nun anhand
der beigefligten Zeichnungen naher erldutert. Dabei
zeigen:

Fig. 1 eine schematische Darstellung einer Ver-
kehrssituation in einer Aufbewahrungsanlage
fur Fahrzeuge (beispielsweise Parkebene eines
Parkhauses, einer Tiefgarage, einer Autofahre
oder einem Parkplatz); und

Fig. 2 einen schematischen Ablaufplan des er-
findungsgemafien Verfahrens.

[0037] Die nachfolgend naher beschriebenen Aus-
fuhrungsbeispiele stellen bevorzugte Ausflihrungs-
formen der vorliegenden Erfindung dar.

[0038] Die Fig. 1 zeigt eine Verkehrssituation mit ei-
nem ersten F1 und einem zweiten F2 Fahrzeug sowie
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einem FulRganger P auf einer Parkebene einer Auf-
bewahrungsanlage fir Fahrzeuge F1, F2. Die Auf-
bewahrungsanlage fir Fahrzeuge F1, F2 kann bei-
spielsweise ein Parkhaus, eine Tiefgarage, eine Au-
tofahre oder ein Parkplatz sein. Die Parkebene weist
mehrere Parkbuchten P1 bis P4 auf. Von dem ers-
ten F1 und zweiten F2 Fahrzeug sind skizzenhaft
Rader R, die Windschutzscheibe WS sowie Front-
scheinwerfer FS angedeutet. Das erste Fahrzeug F1
befindet sich in einem autopilotgesteuerten Betriebs-
modus, in dem es eine Parkbucht P2 selbsttatig an-
steuert. Dazu weist das erste Fahrzeug F1 einen so-
genannten Parkhauspiloten auf.

[0039] AuRerdem weist das erste Fahrzeug F1 ei-
nen ersten betriebsmodusspezifischen Scheinwerfer
SB auf, mittels dessen Lichtmuster LM auf eine be-
fahrbare Flache BF der Parkebene abgebildet wer-
den, die sich in Hauptfahrrichtung des Fahrzeugs
F1 gesehen vor dem Fahrzeug F1 befindet. Alterna-
tiv oder zusatzlich weist das erste Fahrzeug F1 ei-
nen zweiten betriebsmodusspezifischen Scheinwer-
fer SB' auf, mittels dessen Lichtmuster LM auf eine
befahrbare Flache BF der Parkebene abgebildet wer-
den, die sich in Hauptfahrrichtung des Fahrzeugs F1
gesehen hinter dem Fahrzeug F1 befindet. Der be-
triebsmodusspezifische erste SB und/oder zweite SB'
Scheinwerfer kann beispielsweise ein Videoprojektor
(Beamer) sein. Alternativ oder zusatzlich kann das
Beleuchtungssystem BS des Fahrzeugs F1 Kompo-
nenten umfassen, die betriebsmodusspezifisch sol-
che Teile der befahrbaren Flache BF beleuchten, die
rechts und/oder links des Fahrzeugs F1 liegen. Hier-
zu kbénnen beispielsweise Bodenbeleuchtungen ver-
wendet werden, die in Seitenrlickspiegeln SR ange-
ordnet sind.

[0040] Das erste Fahrzeug F1 weist also ein Be-
leuchtungssystem BS zum Informieren eines Ver-
kehrsteilnehmers P, F2 Uber eine geplante Bewe-
gung des ersten Fahrzeugs F1 auf. Die Information
des Verkehrsteilnehmers P, F2 erfolgt mittels Abbil-
dens eines Lichtmusters LM auf eine befahrbare Fla-
che BF. Das Beleuchtungssystem BS ist dazu vor-
bereitet, das Lichtmuster LM mit einem ersten Merk-
mal zu erzeugen, an dem fur den Verkehrsteilneh-
mer P, F2 erkennbar ist, dass sich das Fahrzeug F1
in einem autopilotgesteuerten Betriebsmodus befin-
det. Dieses Merkmal kann beispielsweise in einem
Pfeil PF bestehen, der in eine Fahrtrichtung des ers-
ten Fahrzeugs F1 anzeigt. Alternativ oder zusétzlich
kann das betriebsmodusspezifische Merkmal in ei-
ner Schraffierung und/oder Einfarbung einer virtuel-
len oder realen Fahrbahnbegrenzung und/oder Ein-
farbung des Pfeils PF bestehen.

[0041] Besonders bevorzugt ist, wenn das Lichtmus-
ter LM einen geplanten Fahrweg des Fahrzeugs F1
sichtbar markiert. Hierdurch wird der Verkehrsteil-
nehmer P, F2 in leicht verstandlicher Weise Uber ei-
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nen raumlichen Verlauf des geplanten Fahrwegs des
Fahrzeugs F1 informiert.

[0042] Das Lichtmuster LM kann beispielsweise ei-
ne virtuelle oder reale Fahrbahnbegrenzung fur ei-
nen geplanten Fahrweg oder flr einen Rangierbe-
reich des ersten Fahrzeugs F1 markieren. Eine Wei-
terbildung sieht vor, dass das Lichtmuster LM ei-
nen Sicherheitsstreifen SS entlang eines geplanten
Fahrwegs des Fahrzeugs F1 umfasst. Hierdurch wird
der Verkehrsteilnehmer P, F2 in leicht verstandlicher
Weise Uber einen rdumlichen Verlauf eines Berei-
ches informiert, den er meiden sollte, um sich und/
oder einen anderen Verkehrsteilnehmer nicht zu ge-
fahrden.

[0043] Ohne Beschrankung der Allgemeinheit zeigt
die Figur ein Lichtmuster LM, das sich von einem
Bereich, den das erste Fahrzeug F1 bereits zurtick-
gelegt hat, bis zu einer Parkbucht P2 erstreckt. Die
durchgehende Darstellung des Lichtmusters LM er-
leichtert es dem Verkehrsteilnehmer P, F2, die Be-
deutung des Lichtmusters LM intuitiv zu verstehen.

[0044] Die Beschreibungseinleitung erldutert weite-
re Gestaltungsmdglichkeiten des Lichtmusters LM
(beispielsweise Bericksichtigung einer perspektivi-
schen Verkirzung des Lichtmusters, Beriicksichti-
gung eines Verlaufs des Gefélles der befahrbaren
Flache BF, Berucksichtigung einer Neigung der be-
fahrbaren Flache BF gegeniber einer Bezugsebene
des Fahrzeugs F1 und Berticksichtigung des Reflexi-
onsvermdgens der befahrbaren Flache).

[0045] Auf einer Freiflache bei grellem Tageslicht
und/oder bei einer schlecht lichtreflektierenden be-
fahrbaren Flache BF kann es vorkommen, dass das
Lichtmuster LM auf der befahrbaren Flache BF nicht
kontrastreich genug ist, um wahrnehmbar zu sein.
Um den Verkehrsteilnehmer P, F2 auch in solchen Si-
tuationen darlber zu informieren, dass sich das erste
Fahrzeug F1 in einem autopilotgesteuerten Betriebs-
modus befindet, wenn es sich in so einem Betriebs-
modus befindet, ist Folgendes zweckméaRig. Der oder
die Scheinwerfer FS, SB, SB', die dazu vorberei-
tet sind, das Lichtmuster LM auf der befahrbaren
Flache BF abzubilden, kénnen an einer Stelle des
ersten Fahrzeugs F1 angebracht sein und/oder ein
Licht mit einem Merkmal abstrahlen, an dem der Ver-
kehrsteilnehmer P, F2 auch mit einem Blick auf den
Scheinwerfer FS, SB, SB' erkennen kdnnen, dass
sich das erste Fahrzeug F1 in einem autopilotgesteu-
erten Betriebsmodus befindet. Beispielsweise kann
das Lichtmuster LM mittels eines Scheinwerfers SB,
SB' erzeugt werden, der an einer Stelle des ersten
Fahrzeugs F1 angebracht ist, an der sich bei Perso-
nenkraftwagen Ublicherweise kein Fahrscheinwerfer
FS befindet (beispielsweise auf der Frontseite oder
Ruckseite des Fahrzeugs im Bereich einer Fahrzeug-
ldngsachse des Fahrzeugs). Wenn ein an dieser Stel-
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le angebrachter Scheinwerfer SB, SB' leuchtet, kann
dies also dazu dienen, einem Verkehrsteilnehmer P,
F2 anzuzeigen, dass sich das erste Fahrzeug F1
in einem autopilotgesteuerten Betriebsmodus befin-
det. Alternativ oder zusétzlich ist es auch vorstellbar,
dass Farbkomponenten (beispielsweise eine griine
Farbkomponente) des betriebsartspezifischen Licht-
musters LM von dem Verkehrsteilnehmer P, F2 auch
bei hellem Tageslicht noch aus der Ferne erkennbar
ist. Alternativ oder zusatzlich kénnen Tagfahrleuch-
ten des ersten Fahrzeugs F1 dazu vorbereitet sein,
Licht mit einem bestimmten Merkmal (beispielsweise
Blinken und/oder Lichteinfarbung und/oder mit einem
bestimmten Symbol) zu erzeugen, das einen Ver-
kehrsteilnehmer P, F2 dariber informiert, dass sich
das erste Fahrzeug F1 in einem autopilotgesteuerten
Betriebsmodus befindet.

[0046] Unabhéangig davon ist es grundsatzlich auch
mdglich, dem Fahrbahnmaterial der befahrbaren Fla-
che BF bei ihrer Herstellung eine lichtreflektieren-
de Substanz beizumengen oder auf der befahrba-
ren Flache BF aufzutragen, damit das Lichtmuster
LM von dem Verkehrsteilnehmer P, F2 (insbesonde-
re unter schwierigen Lichtverhéltnissen) leichter er-
kannt werden kann.

[0047] Eine davon unabhangige weitere Weiterbil-
dung sieht vor, dass das Beleuchtungssystem BS
ein Merkmal des Lichtmusters LM des ersten Fahr-
zeugs F1 zur Bestdtigung des Erkennens &andert,
wenn eine Anwesenheit eines Verkehrsteilnehmers
P, F2 erkannt wurde. Das Lichtmuster LM des ersten
Fahrzeugs F1 kann mittels einer bordeigenen Erken-
nungsvorrichtung BVi desselben F1 oder eines an-
deren F2 Fahrzeugs und/oder mittels einer externen
Erkennungsvorrichtung BVe erkannt werden. Erken-
nungs- und/oder Auswerteergebnisse kdnnen zu ei-
nem oder mehren Fahrzeugen F1 Ubertragen wer-
den, die sich in der N&he des ersten Fahrzeugs F1
befinden (beispielsweise mittels einer Car2Car-Ver-
bindung, insbesondere mittels WLAN p).

[0048] Eine davon unabhangige weitere Weiterbil-
dung sieht vor, dass das erste F1 und/oder ein zwei-
tes F2 Fahrzeug jeweils ein Detektorsystem DS zum
Erkennen und Auswerten eines betriebsmodusspezi-
fischen Lichtmusters LM aufweist, das ein anderes
Fahrzeug im autopilotgesteuerten Betriebsmodus er-
zeugt. Das Ergebnis des Auswertens kann beispiels-
weise dazu genutzt werden, einen Fahrer auf eine
Gefahr hinzuweisen oder eine Fahrempfehlung fir ei-
nen Fahrer oder Autopiloten zu priifen oder abzuan-
dern.

[0049] Eine Weiterbildung sieht eine Zuspielmog-
lichkeit von Daten vor, so dass der betriebsmodus-
spezifische Scheinwerfer SB und/oder SB' (beispiels-
weise zu Schulungszwecken von einem Fahrlehrer,
zur Verkaufsférderung eines Autohandlers oder zum
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Betrachten von Nachrichtensendungen) als Projektor
fur ein einfaches Autokino verwendet werden kann
(dessen Bilder beispielsweise auf einer Wand W ei-
ner Parkbucht P2 abgebildet werden). Um eine ver-
sehentliche, verkehrsgefadhrdende Nutzung der Auto-
kinofunktion zu vermeiden, kann die Projektion von
Bildern von der Voraussetzung abhangig gemacht
werden, dass sich das erste Fahrzeug F1 im Still-
stand befindet und/oder dass sich auf der Wand W
der Parkbucht P2 ein bestimmter Smartcode zur Frei-
gabe der Autokinofunktion befindet. Ob sich auf der
Wand W der Smartcode zur Freigabe der Autokino-
funktion befindet, kann beispielsweise mittels eines
Detektorsystems DS ermittelt werden.

[0050] Das in Fig. 2 gezeigte Verfahren 100 zum In-
formieren eines Verkehrsteilnehmers P, F2 (ber ei-
ne geplante Bewegung eines Fahrzeugs weist fol-
gende Schritte auf. In einem ersten Schritt 110 wird
ein Fahrzeug in einem autopilotgesteuerten Betriebs-
modus betrieben. In einem zweiten Schritt 120 wird
ein Lichtmuster auf eine befahrbare Flache abgebil-
det, wobei das Lichtmuster ein Merkmal aufweist, an
dem fir den Verkehrsteilnehmer P, F2 erkennbar ist,
dass sich das Fahrzeug in einem autopilotgesteu-
erten Betriebsmodus befindet. Typischerweise wer-
den die beiden Schritte 110, 120 gleichzeitig durchge-
fuhrt. Es ist auch méglich, dass das Lichtmuster vor
einem Inbetriebsetzen des Fahrzeugs auf die befahr-
bare Flache abgebildet wird, also der zweite Schritt
120 vor dem ersten Schritt 110 durchgefiihrt wird.

[0051] Optional weist das Verfahren 100 auch fol-
genden dritten 130 und vierten 140 Schritt auf. In dem
dritten Schritt 130 wird das auf die befahrbare Fla-
che BF abgebildeten Lichtmuster LM mittels eines
Detektorsystems DS eines zweiten Fahrzeugs F2 er-
fasst. In einem vierten Schritt 140 wird mittels des
Detektorsystems DS des zweiten Fahrzeugs F2 an
einem Merkmal des Lichtmusters LM erkannt, dass
sich das erste Fahrzeug F1 in einem autopilotgesteu-
erten Betriebsmodus befindet. Mit dieser Option kann
eine Steuerung eines zweiten Fahrzeugs F2 erken-
nen, dass sich das erste Fahrzeug F1 in einem au-
topilotgesteuerten Betriebsmodus befindet, und die-
se Erkenntnis beim Erzeugen von Hinweisen an ei-
nen Fahrer des zweiten Fahrzeugs F2 berticksichti-
gen (beispielsweise aus einem Fahrerassistenzsys-
tem). Alternativ oder zusétzlich ist auch vorstellbar,
dass eine Steuerung des zweiten Fahrzeugs F2 die-
se Erkenntnis beim Erzeugen von Fahranweisungen
und/oder Lichtmustern fiir einen eigenen autopilotge-
steuerten Betrieb bertcksichtigt.

[0052] Bevorzugt ist, wenn der autopilotgesteuerte
Betriebsmodus ein Betriebsmodus zum autonomen
Parken des Fahrzeugs F1 in einer Aufbewahrungsan-
lage fir Fahrzeuge und/oder zum autonomen Entpar-
ken des Fahrzeugs F1 aus einer Aufbewahrungsan-
lage flr Fahrzeuge ist. Hierdurch werden die Vortei-

8/11

le des erfindungsgemafRen Konzeptes insbesondere
dort nutzbar, wo ein autopilotgesteuerter Betriebsmo-
dus zuerst verwirklicht werden kann. Die Aufbewah-
rungsanlage fur Fahrzeuge kann beispielsweise ein
Parkhaus, eine Tiefgarage, eine Autofahre oder ein
Parkplatz sein.

[0053] Unter dem zweiten Aspekt ist das Beleuch-
tungssystem BS des ersten Fahrzeugs F1 dazu
vorbereitet, eine Erkennbarkeit eines Objekts P, S,
die eine autopilotgesteuerte Fahrfunktion des ers-
ten Fahrzeugs F1 fir eine Positionsfindung inner-
halb einer Umgebung des ersten Fahrzeugs F1 be-
noétigt, mittels gezielten Beleuchtens des Objekts P,
S zu verbessern. Das Objekt kann beispielsweise
eine Person sein, die sich in einer Umgebung des
Fahrzeugs aufhélt, oder ein Smartcode, der auf ei-
ner Parkhaussédule S befestigt ist. Alternativ oder zu-
satzlich kann das Beleuchtungssystem BS des ers-
ten Fahrzeugs F1 auch dazu vorbereitet sein, eine
Erkennbarkeit eines Objekts P, S, das einer Aus-
fuhrung eines geplanten Fahrverlaufs méglicherwei-
se im Weg steht, mittels gezielten Beleuchtens des
Objekts P, S zu verbessern. Eine Weiterentwicklung
sieht vor, dass in einem selben Fahrzeug F1 die erfin-
dungsgemalie Merkmalskombination des ersten As-
pekts mit einer erfindungsgemafen Merkmalskom-
bination des zweiten Aspekts kombiniert verwirklicht
ist.

Patentanspriiche

1. Fahrzeug (F1) mit einem Beleuchtungssystem
(BS) zum Informieren eines Verkehrsteilnehmers (P,
F2) Gber eine geplante Bewegung des Fahrzeugs
(F1) mittels Abbildens eines Lichtmusters (LM) auf
eine befahrbare Flache (BF), wobei das Beleuch-
tungssystem (BS) dazu vorbereitet ist, das Lichtmus-
ter (LM) mit einem ersten Merkmal zu erzeugen,
an dem fur den Verkehrsteilnehmer (P, F2) erkenn-
bar ist, dass sich das Fahrzeug (F1) in einem auto-
pilotgesteuerten Betriebsmodus befindet; wobei das
Beleuchtungssystem (BS) dazu vorbereitet ist, das
Lichtmuster (LM) mit einem zweiten Merkmal zu er-
zeugen, wenn eine fahrzeugexterne (BVe) Beobach-
tungsvorrichtung erkennt, dass sich eine Person (P)
in einer Nahe des Fahrzeugs (F1) befindet, wobei das
Lichtmuster (LM) eine zeitliche Verédnderung umfasst
und die zeitliche Verdnderung von einer geplanten
Geschwindigkeit des Fahrzeugs (F1) abhangig ist.

2. Fahrzeug (F1) nach dem vorhergehenden An-
spruch, dadurch gekennzeichnet, dass das Be-
leuchtungssystem (BS) dazu vorbereitet ist, das
Lichtmuster (LM) mit einem zweiten Merkmal zu er-
zeugen, wenn eine fahrzeuginterne (BVi) Beobach-
tungsvorrichtung erkennt, dass sich eine Person (P)
in einer Nahe des Fahrzeugs (F1) befindet.
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3. Fahrzeug (F1) nach einem der vorhergehenden
Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass das ers-
te Merkmal eine erste Struktur des Lichtmusters (LM)
und/oder eine erste Einfarbung und/oder eine erste
zeitliche Veranderung des Lichtmusters (LM) umfasst
und/oder dass das zweite Merkmal eine zweite Struk-
tur des Lichtmusters (LM) und/oder eine zweite Ein-
farbung und/oder eine zweite zeitliche Veranderung
des Lichtmusters (LM) umfasst.

4. Fahrzeug (F1) nach einem der vorhergehen-
den Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dass der
autopilotgesteuerte Betriebsmodus ein Betriebsmo-
dus zum autonomen Einstellen des Fahrzeugs (F1)
in einer Aufbewahrungsanlage fir Fahrzeuge ist und/
oder zum autonomen Entparken des Fahrzeugs (F1)
aus einer Aufbewahrungsanlage fur Fahrzeuge ist.

5. Fahrzeug (F1) nach einem der vorhergehen-
den Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dass das
Lichtmuster (LM) einen geplanten Fahrweg des Fahr-
zeugs (F1) sichtbar markiert.

6. Fahrzeug (F1) nach einem der vorherge-
henden Anspriiche mit einem Beleuchtungssystem
(BS) und einer autopilotgesteuerten Fahrfunktion,
dadurch gekennzeichnet, dass das Beleuchtungs-
system (BS) dazu vorbereitet ist, eine Erkennbarkeit
eines Objekts (P, S), die die autopilotgesteuerte Fahr-
funktion des Fahrzeugs (F1) fiir eine Positionsfindung
innerhalb einer Umgebung des Fahrzeugs (F1) be-
noétigt, mittels gezielten Beleuchtens des Objekts (P,
S) zu verbessern, und/oder eine Erkennbarkeit eines
Objekts (P, S), das einer Ausflhrung eines geplan-
ten Fahrverlaufs mdglicherweise im Weg steht, mit-
tels gezielten Beleuchtens des Objekts (P, S) zu ver-
bessern.

7. Fahrzeug (F1) nach einem der vorhergehen-
den Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass das
Beleuchtungssystem (BS) fir den autopilotgesteu-
erten Betriebsmodus mindestens einen betriebsmo-
dusspezifischen Schweinwerfer (SB, SB') aufweist,
wobei der betriebsmodusspezifische Scheinwerfer
(SB, SB') an einer Stelle des Fahrzeugs (F1) ange-
bracht ist, anhand derer Verkehrsteilnehmer (P, F2)
anhand einer Streustrahlung des betriebsmodusspe-
zifischen Scheinwerfers (SB, SB') erkennen kénnen,
dass sich das Fahrzeug (F1) in dem autopilotgesteu-
erten Betriebsmodus befindet, wenn dieser Schein-
werfer (SB, SB') eingeschaltet ist.

8. Fahrzeug (F1) nach einem der vorhergehen-
den Anspriche mit einem Detektorsystem (DS) zum
Erkennen eines autopilotgesteuerten Betriebsmodus
und/oder eines geplanten Fahrwegs eines anderen
Fahrzeugs (F1), dessen Beleuchtungssystem (BS)
ein Lichtmuster (LM) auf eine befahrbare Flache (BF)
abbildet, dadurch gekennzeichnet, dass das Detek-
torsystem (DS) dazu vorbereitet ist, an einem Merk-
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mal des Lichtmusters (LM) zu erkennen, dass sich
das andere Fahrzeug (F1) in einem autopilotgesteu-
erten Betriebsmodus befindet.

9. Verfahren (100) zum Informieren eines Ver-
kehrsteilnehmers (P, F2) Gber eine geplante Bewe-
gung eines ersten Fahrzeugs (F1), wobei das Verfah-
ren (100) folgende Schritte aufweist:

- Betreiben (110) des ersten Fahrzeugs (F1) in einem
autopilotgesteuerten Betriebsmodus;

- Abbilden (120) eines Lichtmusters (LM) auf eine be-
fahrbare Flache (BF), wobei das Lichtmuster (LM) ein
Merkmal aufweist, an dem fir den zu informieren-
den Verkehrsteilnehmer (P, F2) erkennbar ist, dass
sich das erste Fahrzeug (F1) in einem autopilotge-
steuerten Betriebsmodus befindet; wobei das Licht-
muster (LM) mit einem zweiten Merkmal erzeugt wird,
wenn eine fahrzeugexterne (BVe) Beobachtungsvor-
richtung erkennt, dass sich eine Person (P) in einer
Néhe des Fahrzeugs (F1) befindet, wobei das Licht-
muster (LM) zeitlich veréndert wird und die zeitliche
Veranderung von einer geplanten Geschwindigkeit
des Fahrzeugs (F1) abhangig ist.

10. Verfahren (100) nach Anspruch 9, dadurch
gekennzeichnet, dass das Verfahren (100) auch fol-
gende Schritte aufweist:

- Erfassen (130) des auf die befahrbare Flache (BF)
abgebildeten Lichtmusters (LM) mittels eines Detek-
torsystems (DS) eines zweiten Fahrzeugs (F2);

- Erkennen (140) mittels des Detektorsystems (DS)
des zweiten Fahrzeugs (F2) an einem Merkmal des
Lichtmusters (LM), dass sich das erste Fahrzeug (F1)
in einem autopilotgesteuerten Betriebsmodus befin-
det.
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