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(54) Bezeichnung: Grenzdetektionssystem unter Nutzen von drahtlosen Signalen

(57) Zusammenfassung: Ein Grenzdetektionssystem für ein
Fahrzeug umfasst ein Steuergerät, das programmiert ist, um
als Reaktion auf das Erfassen einer Anwesenheit einer Per-
son in einer sich von dem Fahrzeug erstreckenden ersten
Zone eine Warnung zu erzeugen. Das System umfasst auch
einen drahtlose Empfänger, der ausgelegt ist, um Signale zu
empfangen, die von einer nomadischen Vorrichtung in einer
das Fahrzeug umgebenden zweiten Zone gesendet werden.
Das Steuergerät ist weiterhin programmiert, um als Reaktion
darauf, dass der Empfänger die Signale empfängt, die War-
nung auszugeben.
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Beschreibung

TECHNISCHES GEBIET

[0001] Diese Anmeldung betrifft allgemein Grenz-
warnsysteme für Fahrzeuge.

HINTERGRUND

[0002] Fahrzeuge werden zu verschiedenen Zwe-
cken bei verschiedenen Anwendungen genutzt.
Fahrzeuge können für Strafverfolgungsaktivitäten ge-
nutzt werden. Polizeibeamte können sich lange Zeit
in dem Fahrzeug aufhalten. Beamte können Zeit in
dem Fahrzeug verbringen, während sie ein Rechner-
system nutzen, um Informationen zu verarbeiten oder
Berichte zu erstellen. In anderen Situationen kann die
Aufmerksamkeit eines Beamten auf das Beobachten
eines bestimmten Orts oder einer bestimmten Person
gerichtet sein. Somit könnte der Polizeibeamte abge-
lenkt sein und weniger auf Personen achten, die sich
nahe dem Fahrzeug versteckt halten. Beispielswei-
se kann die Aufmerksamkeit eines Beamten auf Akti-
vitäten gerichtet sein, die vor dem Fahrzeug stattfin-
den, und er könnte bezüglich potentieller Aktivitäten,
die im Bereich des Hecks des Fahrzeugs stattfinden,
nicht wachsam sein. Beamte, die auf ihre Aufgaben
und Pflichten im Fahrzeug konzentriert sind, können
leicht durch Personen zu Schaden kommen, die sich
dem Fahrzeug von einer Richtung nähern, die der Be-
amte nicht überwacht.

ZUSAMMENFASSUNG

[0003] In manchen Auslegungen umfasst ein Grenz-
detektionssystem für ein Fahrzeug ein Steuergerät,
das programmiert ist, um als Reaktion auf das Erfas-
sen einer Anwesenheit einer Person in einem ersten
Bereich um das Fahrzeug eine Warnung zu erzeu-
gen. Das Grenzdetektionssystem umfasst auch ei-
nen drahtlosen Empfänger, der ausgelegt ist, um Si-
gnale zu empfangen, die von einer nomadischen Vor-
richtung in einem zweiten Bereich um das Fahrzeug
gesendet werden, wobei das Steuergerät weiterhin
programmiert ist, um als Reaktion darauf, dass der
Empfänger die Signale empfängt, die Warnung aus-
zugeben. Andere Konfigurationen können entspre-
chende Rechnersysteme, Einrichtungen und Rech-
nerprogramme, die auf einer oder mehreren Rech-
nerspeichervorrichtungen aufgezeichnet sind, um-
fassen, welche jeweils ausgelegt sind, um die Maß-
nahmen der Verfahren auszuführen.

[0004] Manche Konfigurationen können ein oder
mehrere der folgenden Merkmale umfassen. Das
Grenzdetektionssystem, bei dem der zweite Bereich
den ersten Bereich umfasst. Das Grenzdetektions-
system, bei dem der drahtlose Empfänger ausgelegt
ist, um Signale zu empfangen, die gemäß mindestens
einer von mehreren drahtlosen IEEE 802.11-Kom-

munikationsnormen gesendet werden. Das Grenz-
detektionssystem, bei dem der drahtlose Empfän-
ger ausgelegt ist, um Signale zu empfangen, die ge-
mäß mindestens einer von mehreren Mobilkommu-
nikationsnormen zu einem Mobiltelefonnetz gesen-
det werden. Das Grenzdetektionssystem nach An-
spruch 1, in dem der drahtlose Empfänger ausgelegt
ist, um Signale zu empfangen, die gemäß mindes-
tens einer von mehreren Bluetooth-Kommunikations-
normen gesendet werden. Das Grenzdetektionssys-
tem, bei dem der drahtlose Empfänger ausgelegt ist,
um Signale zu empfangen, die von einem dedizierten
Nahbereichskommunikationssystem gesendet wer-
den. Das Grenzdetektionssystem kann ein Display
umfassen, und das Steuergerät kann weiterhin pro-
grammiert sein, um am Display einen Hinweis auf
die Art eines Signals auszugeben, das die Warnung
auslöste. Das Grenzdetektionssystem, bei dem der
drahtlose Empfänger weiterhin ausgelegt ist, um ei-
ne Signalstärke der Signale, die empfangen werden,
auszugeben. Das Grenzdetektionssystem, bei dem
das Steuergerät weiterhin programmiert ist, um beru-
hend auf der Signalstärke eine Entfernung der noma-
dischen Vorrichtung von dem Fahrzeug zu schätzen.
Das Grenzdetektionssystem, bei dem das Steuerge-
rät weiterhin programmiert ist, um beruhend auf ei-
ner Änderung der Signalstärke eine Fortbewegungs-
richtung der nomadischen Vorrichtung zu schätzen.
Das Grenzdetektionssystem, bei dem das Steuerge-
rät weiterhin programmiert ist, um als Reaktion auf
die Warnung ein Aktivieren von Türverriegelungen
anzuordnen. Das Grenzdetektionssystem, bei dem
das Steuergerät weiterhin programmiert ist, um als
Reaktion auf die Warnung ein Schließen von Fens-
tern, die offen sind, anzuordnen. Das Grenzdetekti-
onssystem kann einen Radarempfänger umfassen,
der ausgelegt ist, um auf Radarsignale hin zu über-
wachen, die von anderen Fahrzeugen gesendet wer-
den, und wobei das Steuergerät weiterhin program-
miert sein kann, um als Reaktion auf das Empfan-
gen von Radarsignalen, die von anderen Fahrzeu-
gen gesendet werden, die Warnung auszugeben. Die
Umsetzung der beschriebenen Konfigurationen kann
Hardware, ein Verfahren oder einen Prozess oder
Rechnersoftware auf einem Medium, auf das der
Rechner zugreifen kann, umfassen.

[0005] Bei manchen Konfigurationen umfasst ein
Fahrzeug einen Grenzwarnsensor, der ausgelegt ist,
um eine Anwesenheit einer Person zu detektieren,
die sich in einer von dem Fahrzeug erstreckenden
ersten Zone befindet. Das Fahrzeug umfasst auch ei-
nen drahtlosen Empfänger, der ausgelegt ist, um Si-
gnale zu empfangen, die von einer nomadischen Vor-
richtung, die sich außerhalb des Fahrzeugs in einer
zweiten Zone befindet, die das Fahrzeug umgibt und
mindestens einen Teil der ersten Zone umfasst, zu
einem Empfänger außerhalb des Fahrzeugs gesen-
det wurden. Das Fahrzeug umfasst auch ein Steu-
ergerät, das programmiert ist, um als Reaktion auf
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die in der ersten Zone detektierte Anwesenheit der
Person eine Warnung auszugeben und als Reaktion
darauf, dass der Empfänger die Signale empfängt,
die Warnung auszugeben. Andere Konfigurationen
können entsprechende Rechnersysteme, Einrichtun-
gen und Rechnerprogramme, die auf einer oder meh-
reren Rechnerspeichervorrichtungen aufgezeichnet
sind, umfassen, welche jeweils ausgelegt sind, um
die Maßnahmen der Verfahren auszuführen.

[0006] Manche Konfigurationen können ein oder
mehrere der folgenden Merkmale umfassen. Das
Fahrzeug, in dem der drahtlose Empfänger ausgelegt
ist, um Signale zu empfangen, die gemäß mindestens
einer von mehreren drahtlosen IEEE 802.11-Kommu-
nikationsnormen gesendet werden. Das Fahrzeug,
in dem der drahtlose Empfänger ausgelegt ist, um
Signale zu empfangen, die gemäß mindestens ei-
ner von mehreren Mobilkommunikationsnormen zu
einem Mobiltelefonnetz gesendet werden. Das Fahr-
zeug, in dem der drahtlose Empfänger ausgelegt
ist, um Signale zu empfangen, die gemäß mindes-
tens einer von mehreren Bluetooth-Kommunikations-
normen gesendet werden. Das Fahrzeug, in dem
der drahtlose Empfänger ausgelegt ist, um Signa-
le zu empfangen, die von einem dedizierten Nahbe-
reichskommunikationssystem gesendet werden. Die
Umsetzung der beschriebenen Konfigurationen kann
Hardware, ein Verfahren oder einen Prozess oder
Rechnersoftware auf einem Medium, auf das der
Rechner zugreifen kann, umfassen.

[0007] In manchen Konfigurationen umfasst ein Ver-
fahren zum Detektieren einer Person in der Nähe ei-
nes Fahrzeugs das Überwachen, durch ein Steuer-
gerät, eines Grenzwarnsensors, der ausgelegt ist, um
eine Anwesenheit einer Person zu detektieren, die
sich in einer von dem Fahrzeug erstreckenden ers-
ten Zone befindet. Das Verfahren umfasst als Reak-
tion auf das Detektieren der Anwesenheit der Per-
son in der ersten Zone auch das Ausgeben einer
Warnung durch das Steuergerät. Das Verfahren um-
fasst auch das Überwachen durch das Steuergerät
auf drahtlose Signale, die von einer nomadischen
Vorrichtung, die sich in einer das Fahrzeug umgeben-
den zweiten Zone befindet, zu einem Empfänger au-
ßerhalb des Fahrzeugs gesendet werden. Das Ver-
fahren umfasst als Reaktion auf das Empfangen der
drahtlosen Signale auch das Ausgeben einer War-
nung durch das Steuergerät. Andere Konfigurationen
können entsprechende Rechnersysteme, Einrichtun-
gen und Rechnerprogramme, die auf einer oder meh-
reren Rechnerspeichervorrichtungen aufgezeichnet
sind, umfassen, welche jeweils ausgelegt sind, um
die Maßnahmen der Verfahren auszuführen.

[0008] Manche Konfigurationen können ein oder
mehrere der folgenden Merkmale umfassen. Das
Verfahren kann das Ausgeben einer Art eines draht-
losen Signals, das die Warnung auslöste, durch das

Steuergerät umfassen. Die Umsetzung der beschrie-
benen Konfigurationen kann Hardware, ein Verfah-
ren oder einen Prozess oder Rechnersoftware auf ei-
nem Medium, auf das der Rechner zugreifen kann,
umfassen.

Figurenliste

Fig. 1 zeigt eine Umgebung, in der ein Fahrzeug,
das ein Grenzdetektionssystem umfasst, betrie-
ben werden kann.

Fig. 2 ist ein Blockdiagramm einer möglichen
Konfiguration für das Grenzdetektionssystem.

Fig. 3 ist ein Flussdiagramm für eine mögliche
Folge von Operationen für das Grenzdetektions-
system.

EINGEHENDE BESCHREIBUNG

[0009] Hierin werden Ausführungsformen der vorlie-
genden Offenbarung beschrieben. Es versteht sich
jedoch, dass die offenbarten Ausführungsformen le-
diglich Beispiele sind und dass andere Ausführungs-
formen unterschiedliche und alternative Formen an-
nehmen können. Die Figuren sind nicht unbedingt
maßstabsgetreu; einige Merkmale könnten übergroß
dargestellt oder minimiert sein, um Einzelheiten von
bestimmten Komponenten zu zeigen. Daher sind
hierin offenbarte bestimmte strukturelle und funktio-
nelle Details nicht als einschränkend auszulegen,
sondern lediglich als repräsentative Grundlage, um
einem Fachmann das diverse Nutzen der vorliegen-
den Erfindung zu lehren. Wie der Durchschnittsfach-
mann erkennen kann, können verschiedene Merk-
male, die anhand einer der Figuren dargestellt und
beschrieben werden, mit Merkmalen kombiniert wer-
den, die in einer oder mehreren anderen Figuren dar-
gestellt sind, um Ausführungsformen zu erzeugen,
die nicht ausdrücklich dargestellt oder beschrieben
sind. Die gezeigten Merkmalskombinationen sehen
repräsentative Ausführungsformen für typische An-
wendungen vor. Es könnten aber bei bestimmten An-
wendungen oder Umsetzungen verschiedene Kom-
binationen und Abwandlungen der Merkmale, die mit
den Lehren dieser Offenbarung im Einklang sind, er-
wünscht sein.

[0010] Zum Verbessern der Sicherheit von Perso-
nen in einem Fahrzeug kann ein Grenzdetektions-
system genutzt werden, um Insassen des Fahrzeugs
eine Warnung zu geben, dass sich Personen nahe
dem Fahrzeug aufhalten könnten. Ein solches Sys-
tem kann in der Lage sein, Personen in der Nähe des
Fahrzeugs zu detektieren und einen Warnhinweis zu
deren Anwesenheit in dem Bereich zu geben. Das
Grenzdetektionssystem kann ein Radarsystem nut-
zen, wie es sich in einem Totwinkelwarnsystem fin-
den könnte. Das Grenzdetektionssystem kann einen
Ultraschallsensor nutzen, wie er sich in einem Rück-
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fahrwarnsystem finden könnte. Die von dem Grenz-
detektionssystem genutzten Sensoren können akti-
ve Sensoren sein, die ein Signal aussenden und
ein Rücklaufsignal empfangen. Zusätzliche Sensoren
können Kamerasysteme umfassen, die Bildverarbei-
tungsprogramme enthalten, um Personen nahe dem
Fahrzeug zu detektieren.

[0011] Fig. 1 zeigt eine Übersicht einer Umgebung,
in der sich ein Fahrzeug 10 aufhalten könnte. Bei-
spielsweise kann das Fahrzeug 10 von Strafver-
folgungspersonal genutzt werden. Während einer
Schicht können Beamte in dem Fahrzeug parken, um
verschiedene Aufgaben auszuführen. Beispielsweise
könnten Beamte einen Rechner nutzen, um Informa-
tionen zu verarbeiten, oder könnten Aktivitäten in ei-
nem bestimmten Bereich beobachten. Zu diesen Zei-
ten könnten die Beamten durch die Aufgaben, die sie
erledigen, abgelenkt sein und könnten potentielle Be-
drohungen, die in der Nähe bestehen, nicht erken-
nen. Beispielsweise könnten ein oder mehrere Per-
sonen 50, 52 in der Nähe des Fahrzeugs 10 gehen.
Zum Verbessern der Sicherheit der Beamten in dem
Fahrzeug 10 kann es nützlich sein, wenn Personen
50,5 2 nahe dem Fahrzeug detektiert werden könn-
ten.

[0012] Das Fahrzeug 10 kann ein Grenzdetektions-
system 56 umfassen. Das Grenzdetektionssystem 56
kann ausgelegt sein, um verschiedene Fahrzeugsen-
soren zu überwachen, um die Anwesenheit von Per-
sonen 50, 52 oder anderen Objekten (z.B. Fahrzeu-
gen), die sich nahe dem Fahrzeug 10 befinden oder
sich nahe auf das Fahrzeug 10 zubewegen, zu detek-
tieren. Das Grenzwarnsystem 56 kann den Beamten
in dem Fahrzeug 10 eine Warnung liefern, wenn nahe
dem Fahrzeug 10 eine Anwesenheit einer Person 50,
52 detektiert wird. Dies erlaubt es den Beamten, sich
auf verschiedene Aufgaben zu konzentrieren, ohne
ständig in allen Richtungen um das Fahrzeug 10 her-
um überwachen zu müssen.

[0013] Das Grenzdetektionssystem 56 kann ver-
schiedene Sensoren umfassen, die ausgelegt sind,
um Objekte und Personen 50, 52 nahe dem Fahrzeug
10 zu detektieren. Durch Überwachen auf drahtlose
Übermittlungen, die von einer nomadischen Vorrich-
tung 34 emittiert werden, die von der Person 50 in
der Nähe des Fahrzeugs 10 mitgeführt werden kann,
kann es möglich sein, das Grenzdetektionssystem
56 weiter zu verbessern. Das Grenzdetektionssys-
tem 56 könnte weiter verbessert werden, um Kommu-
nikationen von anderen Fahrzeugen, einschließlich
luftgestützten Drohnen, zu detektieren. Heutzutage
führt die meisten Menschen mindestens eine noma-
dische Vorrichtung 34, etwa ein Mobiltelefon, mit sich.
Die nomadische Vorrichtung 34 kann ein Mobiltele-
fon, ein Tablett, einen Rechner und andere derartige
elektronische Vorrichtungen umfassen. Jede tragba-
re elektronische Vorrichtung, die drahtlos mit einem

Netzwerk oder einer anderen Vorrichtung kommuni-
zieren kann, könnte umfasst sein. Ferner kann die
nomadische Vorrichtung 34 eine luftgestützte Droh-
ne oder ein ferngesteuertes Fahrzeug/Luftfahrzeug
umfassen. Ein Merkmal von nomadischen Vorrich-
tungen ist, dass sie allgemein ausgelegt sind, um
mittels eines drahtlosen Kommunikationskanals ei-
ne Verbindung herzustellen, um mit einem Netzwerk
oder anderen nomadischen Vorrichtungen Informa-
tionen auszutauschen.

[0014] Die nomadische Vorrichtung 34 kann ausge-
legt sein, um durch Verbindung mit einem Funkmast
36 mit einem ersten Netzwerk 38 zu kommunizieren.
Das erste Netzwerk 38 kann Sprach- und Datenüber-
mittlungen umfassen. Die nomadische Vorrichtung
34 kann ausgelegt sein, um durch Verbindung mit ei-
nem drahtlosen Netzwerkrouter 40 mit einem zweiten
Netzwerk 58 zu kommunizieren. Beispielsweise kann
sich der drahtlose Netzwerkrouter 40 in einem nahe-
gelegenen Gebäude 54 befinden und kann ausgelegt
sein, um WiFi-Vorrichtungen mit dem zweiten Netz-
werk 58 zu verbinden.

[0015] Das Fahrzeug 10 kann verschiedene Sys-
teme und Sensoren umfassen, die als Teil des
Grenzdetektionssystems 56 enthalten sein können.
Das Grenzdetektionssystem 56 kann beliebige Erfas-
sungssubsysteme umfassen, die Objekte innerhalb
eines Bereichs oder einer Grenze erfassen, der/die
das Fahrzeug 10 umgibt. Beispielsweise kann das
Grenzdetektionssystem 56 ein oder mehrere Kame-
ras umfassen, die Teil von verschiedenen Fahrzeug-
subsystemen sind. Die Kameras können ausgelegt
sein, um bei Aktivieren ein Videosignal zu liefern.
Das Videosignal kann angezeigt und weiter verarbei-
tet werden (z.B. für Objektdetektion). Beispielswei-
se kann eine Rückwärts-Einparkhilfe (RPA) oder ein
Rückfahrüberwachungssystem eine Rückfahrkame-
ra umfassen, die von einem Bereich hinter dem Fahr-
zeug 10 Video liefert. Das Fahrzeug 10 kann auch
eine nach vorne gerichtete Kamera umfassen, die
Teil eines Abstandsregeltempomat- (ACC) und Kolli-
sionswarnsystems (CW) oder eines Spurhalteassis-
tenzsystems (LDW) sein kann. Zusätzliche zur Sei-
te gerichtete Kameras können Teil eines Totwinkel-
warnsystems (BLIS) sein.

[0016] Fig. 2 zeigt ein Diagramm einer möglichen
Konfiguration eines Grenzdetektionssystems 56. Das
Grenzdetektionssystem 56 kann ein oder mehrere
Radarmodule 12 umfassen, um Objekte an verschie-
denen Positionen rund um das Fahrzeug 10 zu detek-
tieren. Das Radarsystem 12 kann einen Radar-Sen-
der-Empfänger 14 umfassen, der ausgelegt ist, um
Radarsignale zu senden und zu empfangen. Das Ra-
darsystem 12 kann Objekte rund um das Fahrzeug
10 und eine relative Bewegung der Objekte detek-
tieren. Das Radarsystem 12 kann durch Senden ei-
ner elektromagnetischen Welle und Empfangen ei-
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ner reflektierten elektromagnetischen Welle von Ob-
jekten in dem Weg der gesendeten elektromagneti-
schen Welle arbeiten. Die Ausgabe des Radarsys-
tems 12 kann ein Vorliegen des Objekts, eine Positi-
on des Objekts relativ zu dem Fahrzeug 10 und eine
relative Geschwindigkeit des Objekts umfassen. Das
Radarmodul kann Teil eines ACC/CW-Systems sein,
das Informationen in Verbindung mit Objekten liefert,
die sich in einem Bereich vor dem Fahrzeug 10 be-
finden. Das BLIS kann zur Seite weisende Radarvor-
richtungen umfassen. Das Rückfahrüberwachungs-
system kann einen nach hinten weisenden Radar um-
fassen. Das Radarsystem 12 kann ausgelegt sein,
um Objekte vor dem Fahrzeug, hinter dem Fahrzeug
und entlang der Seiten des Fahrzeugs zu detektie-
ren. Bei dem Radarsystem 12 kann es sich um laser-
basierte Radarsysteme (z.B. Lidar) handeln. Eine Ei-
genschaft des Radarsystems 12 besteht darin, dass
es nur eine beschränkte Zone vor der Radareinheit
erfassen kann. Somit könnten mehrere Radarsyste-
me erforderlich sein, um Objekte rund um das Fahr-
zeug 10 zu detektieren.

[0017] Mittels eines (nicht gezeigten) Fahrzeugnetz-
werks können elektronische Module in dem Fahr-
zeug 10 kommunizieren. Das Fahrzeugnetzwerk
kann mehrere Kanäle für Kommunikation umfassen.
Ein Kanal des Fahrzeugnetzwerks kann ein seriel-
ler Bus, etwa ein CAN (Controller Area Network),
sein. Einer der Kanäle des Fahrzeugnetzwerks kann
ein Ethernet-Netzwerk umfassen, das von der Nor-
menfamilie 802 des Institute of Electrical and Elec-
tronics Engineers (IEEE) definiert ist. Zusätzliche Ka-
näle des Fahrzeugnetzwerks können diskrete Ver-
bindungen zwischen Modulen umfassen und kön-
nen Leistungssignale von der Fahrzeugbatterie um-
fassen. Über verschiedene Kanäle des Fahrzeug-
netzwerks 60 können verschiedene Signale über-
tragen werden. Beispielsweise können Videosignale
über einen Hochgeschwindigkeitskanal (z.B. Ether-
net) übertragen werden, während Steuersignale über
CAN oder diskrete Signale übertragen werden kön-
nen. Das Fahrzeugnetzwerk kann beliebige Hard-
ware- und Softwarekomponenten umfassen, die das
Übertragen von Signalen und Daten zwischen Modu-
len unterstützen.

[0018] Das Grenzdetektionssystem 56 kann einen
Ultraschallsensor umfassen. Der Ultraschallsensor
kann Teil des Rückfahrüberwachungssystems oder
einer Front-Einparkhilfe sein. Das Ultraschallerfas-
sungssystem kann Objekte innerhalb einer vorbe-
stimmten Reichweite des Fahrzeugs 10 detektie-
ren. Das Ultraschallerfassungssystem kann Hochfre-
quenzschallwellen emittieren und ein von einem Ob-
jekt reflektiertes Signal detektieren.

[0019] Das Grenzdetektionssystem 56 kann ver-
schiedene Warnhinweise und Anzeigen ausgeben,

um einen Nutzer über ein Objekt in der Detektionszo-
ne zu informieren.

[0020] Das Fahrzeug 10 kann eine Bedienoberflä-
che 16 umfassen, die ein Display 18 umfasst, das
ausgelegt ist, um dem Fahrer Ausgabe zu liefern. In
manchen Konfigurationen kann das Display 18 ein
Touchbildschirm-Display sein, das ausgelegt ist, um
Bedienereingabe durch Berühren von Stellen auf ei-
nem Bildschirm des Diplays 18 zu ermöglichen. Die
Bedienoberfläche 16 kann weiterhin Eingabevorrich-
tungen umfassen, die ausgelegt sind, um dem Fah-
rer das Konfigurieren des Grenzdetektionssystems
56 zu ermöglichen. Ein Steuergerät 42 kann pro-
grammiert sein, um Signale zu der Bedienoberflä-
che 16 auszugeben und Eingaben von der Bedien-
oberfläche 16 anzunehmen. Die Bedienoberfläche 16
kann genutzt werden, um Optionen für Funktionen
des Grenzdetektionssystems anzuzeigen, die zu ak-
tivieren sind. Die dem Grenzdetektionssystem 56 zu-
geordneten verschiedenen Sensoren können mittels
der Bedienoberfläche 16 separat aktiviert und deakti-
viert werden. Die Bedienoberfläche 16 kann Lampen,
Leuchten oder andere Statusanzeigen umfassen, die
in dem Fahrzeug 10 eingebaut sind.

[0021] Die Bedienoberfläche 16 kann weiterhin ein
oder mehrere akustische Anzeigen 20 umfassen, die
als Reaktion auf ein Stellsignal eine akustische War-
nung liefern. Die akustischen Anzeigen 20 können
Lautsprecher, Summer, Alarmtöne und Hupen um-
fassen. Beispielsweise kann ein Lautsprecher, der
Teil eines Unterhaltungssystems ist, genutzt werden.
Die Bedienoberfläche 16 kann ein oder mehrere hap-
tische Anzeigen 22 umfassen, die als Reaktion auf
ein Stellsignal eine Vibration (z.B. eine Lenkradvibra-
tion) hervorrufen.

[0022] Das Display 18 kann ausgelegt sein, um Bil-
der und Video von den Kameras anzuzeigen. Der
Display-Bildschirm 18 kann sich in einer Instrumen-
tentafel des Fahrzeugs 10 befinden. In manchen
Auslegungen kann der Display-Bildschirm 18 ausge-
legt sein, um unter bestimmten Bedingungen Video
von einer aktiven Kamera anzuzeigen. Wenn sich
ein Getriebe des Fahrzeugs 10 beispielsweise im
Rückwärtsgang befindet, können Videobilder von der
Rückfahrkamera angezeigt werden. In manchen Aus-
legungen kann das Video gezeigt werden, wenn sich
das Fahrzeug 10 in einem geparkten Zustand befin-
det (Getriebe ist z.B. auf PARKEN gestellt). In man-
chen Auslegungen kann das Videosignal während ei-
nes Einparkmanövers angezeigt werden. In manchen
Auslegungen kann das Videosignal, das angezeigt
wird, von einem Fahrer gewählt werden. In manchen
Auslegungen kann die Anzeige von Video auf dem
Display 18 unterbunden werden, wenn sich das Fahr-
zeug 10 bewegt.
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[0023] Das Display 18 kann ferner ausgelegt sein,
um einen Status des Grenzdetektionssystems 56 an-
zuzeigen. Beispielsweise kann ein Bild des Fahr-
zeugs 10 angezeigt werden. Objekte oder Personen,
die nahe dem Fahrzeug 10 detektiert werden, kön-
nen bei einer Bildschirmposition relativ zu dem Fahr-
zeug 10 gemäß dem detektierten Ort des Objekts
oder der Person angezeigt werden. Der angezeigte
Inhalt kann einer Radarkarte ähneln, mit dem Fahr-
zeug 10 in der Mitte. Um das Fahrzeug können eine
Reihe von konzentrischen Kreisen angezeigt werden,
wobei jeder Kreis eine Entfernung eines Objekts oder
einer Person von dem Fahrzeug 10 angibt. Wenn ein
Objekt oder eine Person näher am Fahrzeug 10 als
die dem Kreis zugeordnete Entfernung ist, kann der
Kreis auf dem Display 18 hervorgehoben werden.

[0024] Das Steuergerät 42 kann programmiert sein,
um den Status der verschiedenen Grenzwarnsen-
soren zu überwachen. Wenn ein oder mehrere der
Grenzwarnsensoren ein Objekt innerhalb der Reich-
weite detektieren, kann das Steuergerät 42 ein Warn-
signal erzeugen. Das Warnsignal kann dann eine Ak-
tivierung der Vorrichtung auslösen, um die Fahrzeug-
insassen vor einer Person nahe dem Fahrzeug 10 zu
warnen.

[0025] Das Grenzdetektionssystem 56 kann eine
Schnittstelle zu einem Türsteuermodul 44 des Fahr-
zeugs 10 umfassen. Das Türsteuermodul 44 kann
ausgelegt sein, um verschiedene Zutritts-/Ausstiegs-
punkte des Fahrzeugs zu öffnen, zu schließen oder
zu verriegeln. Das Türsteuermodul 44 kann ein Ver-
riegelungssteuerungssubsystem 46 umfassen, das
ausgelegt ist, um die Türverriegelungen des Fahr-
zeugs 10 zu betätigen. Als Reaktion auf die Warnung
kann das Steuergerät 42 eine Befehl zu dem Türsteu-
ermodul 44 ausgeben, offene Zutrittspunkte zu dem
Fahrzeug, einschließlich eines Sonnendachs, einer
Heckklappe, eines Kofferraums, einer Ladeluke oder
eines Fensters, zu schließen. Das Türsteuermodul
44 kann beispielsweise ein Fenstersteuerungssub-
system 48 umfassen, das ausgelegt ist, um Fenster
des Fahrzeugs 10 zu betätigen. Das Türsteuermodul
44 kann mit dem Fahrzeugnetzwerk verbunden sein.
Als Reaktion auf eine Warnung kann das Steuerge-
rät 42 einen Befehl zu dem Verriegelungssteuerungs-
subsystem 46 ausgeben, um die Türverriegelungen
zu einer verriegelten Stellung zu betätigen. Als Re-
aktion auf die Warnung kann das Steuergerät 42 ei-
nen Befehl zu dem Fenstersteuermodul ausgeben,
um die Fenster zu einer geschlossenen Stellung zu
betätigen. Solche Maßnahmen können die Sicherheit
der Insassen des Fahrzeugs 10 verbessern, indem
das Innere des Fahrzeugs 10 für Eindringlinge weni-
ger zugänglich gemacht wird.

[0026] Bestehende Grenzdetektionssysteme nutzen
allgemein aktive Erfassungsvorrichtungen, um den
Bereich um das Fahrzeug 10 zu überwachen. Bei-

spielsweise geben Radar- und Ultraschallsysteme ei-
ne elektromagnetische Welle aus, die von Objekten
in dem Weg der Welle reflektiert wird. Das reflektier-
te Signal wird verarbeitet und es kann das Vorhan-
densein eines Objekts oder einer Person 50 detek-
tiert werden. Solche Sensoren bieten Personen auch
die Möglichkeit, die von dem Grenzdetektionssystem
56 gesendeten elektromagnetischen Signale zu de-
tektieren, und ermöglichen Personen das Vermeiden
von Detektion. Das verstohlene Wirkung des Grenz-
detektionssystems 56 kann durch passives Überwa-
chen der näheren Umgebung zum Detektieren von
Signalen, die von Vorrichtungen emittiert werden, die
von Personen 50, 52 in der nahen Umgebung mitge-
führt werden, verbessert werden.

[0027] Derzeit für Grenzdetektionssysteme genutzte
Sensoren weisen im Allgemeinen einen beschränk-
ten Bereich für Detektieren von Objekten nahe dem
Fahrzeug 10 auf. Radarsysteme 12 und Kameras
können von stehenden Objekten in dem Weg des
Radars oder der Kamera eingeschränkt werden. Ei-
nige der von dem Grenzdetektionssystem 56 ver-
wendeten Erfassungsvorrichtungen können eine be-
schränkte Reichweite oder ein beschränktes Sicht-
feld aufweisen. Ferner sind Radarsysteme 12 direk-
tionale Sensoren, die Objekte in einem beschränk-
ten Kreisbogen in dem Weg der Radarsignale detek-
tieren können. Kameras können während der Nacht-
zeit oder unter bestimmten Witterungsbedingungen
eine eingeschränkte Sicht aufweisen. Andere Sen-
soren, etwa Ultraschallsensoren, können für das Er-
fassen von Objekten eine eingeschränkte Reichwei-
te aufweisen. Im Allgemeinen muss sich eine Per-
son nahe dem Fahrzeug 10 in dem Weg und der
Erfassungsreichweite eines der Sensoren befinden,
um physisch detektiert zu werden. In vielen Situatio-
nen können nahegelegene Hindernisse das Detek-
tieren von Personen in der Nähe erschweren. Eine
Person, die sich hinter dem Hindernis befindet, könn-
te von herkömmlichen Grenzwarnsensoren nicht de-
tektierbar sein. Diese Faktoren können die Wirksam-
keit des Grenzdetektionssystems 56 einschränken.
Das Grenzdetektionssystem 56 kann durch Integrie-
ren von zusätzlichen Erfassungsfähigkeiten mit grö-
ßeren Reichweitefähigkeiten verbessert werden.

[0028] Das Grenzdetektionssystem 56 kann ein oder
mehrere Steuergeräte 42 umfassen, die ausgelegt
sind, um die verschiedenen Grenzwarnsensoren zu
überwachen und eine Warnung zu erzeugen. Das
Steuergerät 42 kann Signale von dem Radarsystem
12, dem Kamerasystem und anderen beschriebenen
Sensoren überwachen und eine Warnung ausgeben,
wenn ein Objekt oder eine Person detektiert wird. Das
Grenzdetektionssystem 56 kann ausgelegt sein, um
die nomadische Vorrichtung 34 zu detektieren, die
von der Person 50 in der Nähe des Fahrzeugs 10 mit-
geführt werden könnte.
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[0029] Das Fahrzeug 10 kann bereits mit drahtlosen
Kommunikationsschnittstellen ausgelegt sein, die mit
den sich an der nomadischen Vorrichtung 34 be-
findlichen Schnittstellen kompatibel sind. Beispiels-
weise umfassen viele Fahrzeuge eine Bluetooth-
Schnittstelle zum Paaren mit nomadischen Vorrich-
tungen 34, um eine Freihandtelefoniefunktion vorzu-
sehen. Daher könnten in den meisten Fahrzeugen
eine drahtlose Kommunikationsschaltung und Ver-
arbeitungskapazität zum Überwachen der drahtlo-
sen Kommunikationskanäle bereits vorhanden sein.
Durch passives Überwachen von drahtlosen Kommu-
nikationen, die zwischen nomadischen Vorrichtungen
34 und externen Empfängern gesendet werden, kann
es möglich sein, die Reichweite des Grenzdetektions-
systems 56 zu vergrößern.

[0030] Nomadische Vorrichtungen 34 können mit-
hilfe verschiedener drahtloser Kommunikationsstan-
dards oder -protokolle kommunizieren. Die nomadi-
sche Vorrichtung (z.B. Mobiltelefon) 34 kann über ein
Mobiltelefonnetz Kommunikationen herstellen. Fer-
ner kann die nomadische Vorrichtung 34 ausgelegt
sein, um mittels eines oder mehrerer der drahtlosen
IEEE-802.11-Netzwerkstandards (z.B. WiFi) zu kom-
munizieren. Ferner kann die nomadische Vorrichtung
34 eine Bluetooth- oder Bluetooth-Low-Energy(BLE)
-Schnittstelle umfassen. Jedes dieser drahtlosen Si-
gnale, das von der nomadischen Vorrichtung 34 aus-
gestrahlt wird, kann überwacht werden, um das Vor-
handensein der nomadischen Vorrichtung 34 zu de-
tektieren, die sich in der Nähe des Fahrzeugs 10
befindet. Das Grenzdetektionssystem 56 kann aus-
gelegt sein, um passiv auf drahtlose Kommunikati-
onssignale hin zu überwachen, um die Person 50
nicht zu warnen, dass sich das Grenzdetektionssys-
tem 56 in der Nähe befindet. Ein zusätzlicher Nut-
zen der Überwachung auf diese Signale hin ist, dass
die drahtlosen Kommunikationssignale bei einer grö-
ßeren Reichweite als einige der Grenzwarnsensorsi-
gnale detektiert werden können. Zudem können die
drahtlosen Kommunikationssignale gegenüber Hin-
dernissen zwischen dem Grenzdetektionssystem 56
und der nomadischen Vorrichtung 34 weniger emp-
findlich sein.

[0031] Das Grenzdetektionssystem 56 kann ein
drahtloses Kommunikationssystem 24 umfassen, um
mit fernen Vorrichtungen zu kommunizieren. Das
drahtlose Kommunikationssystem 24 kann eine An-
zahl (z.B. N) von drahtlosen Empfängern 26, 30 um-
fassen, die ausgelegt sind, um mittels eines oder
mehrerer drahtloser Kommunikationsprotokolle Si-
gnale zu empfangen. Zu beachten ist, dass die draht-
losen Empfänger 26, 30 Teil eines Sender-Emp-
fänger-Moduls sein können, das ausgelegt ist, um
gemäß einem festgelegten Kommunikationsprotokoll
sowohl zu empfangen als auch zu senden. Zu beach-
ten ist, dass ein erster drahtloser Empfänger 26 (z.B.
Empfänger Eins) und ein zweiter drahtloser Empfän-

ger 30 (z.B: Empfänger N) dargestellt sind. Die draht-
losen Empfänger 26, 30 werden anders bezeichnet,
da die Empfängerkonfiguration von dem drahtlosen
Kommunikationsprotokoll abhängt, das von dem je-
weiligen Empfänger unterstützt wird. Es kann eine
beliebige Anzahl von drahtlosen Empfängern 26, 30
vorhanden sein, um mehrere drahtlose Kommunika-
tionsprotokolle zu unterstützen. Die drahtlosen Emp-
fänger 26, 30 können mit zugeordneten Antennen 28,
32 gekoppelt sein. Die Antennen 28, 32 können aus-
gelegt sein, um elektromagnetische Wellen in elek-
trische Signale umzuwandeln. Bei manchen Konfigu-
rationen kann eine einzige Antenne genutzt werden.
Mehrere Antennen 28, 32 können erwünscht sein,
um innerhalb eines Sollfrequenzbereichs für jeden
der drahtlosen Kommunikationskanäle, der zu über-
wachen ist, Signalempfang zu optimieren. Die Anten-
nen 28, 32 können mit einer Länge ausgelegt sein,
die zum Empfangen eines bestimmten Frequenzbe-
reichs, der dem drahtlosen Kommunikationsprotokoll
zugeordnet ist, optimiert ist.

[0032] Ein oder mehrere der drahtlosen Empfänger
26, 30 können ausgelegt sein, um drahtlose Über-
mittlungen, die mittels eines Mobiltelefonnetzes ge-
sendet werden, zu überwachen. Die drahtlosen Emp-
fänger 26, 30 können ausgelegt sein, um Signale zu
empfangen, die gemäß einem oder mehreren von
einer Reihe von Mobilkommunikationsstandards zu
einem Mobiltelefonnetz gesendet werden. Beispiels-
weise kann eine nomadische Vorrichtung 34 mit Mo-
biltelefonfunktion in der Lage sein, mithilfe von ver-
schiedenen drahtlosen Protokollen zu kommunizie-
ren. Die nomadische Vorrichtung 34 kann mittels des
Funkmasts 36 über ein Mobiltelefonnetz 38 Kom-
munikationen herstellen. Drahtlose Kommunikations-
standards für Mobilkommunikationen können Global
System for Mobile Communications (GSM) Syste-
me, Code Division Multiple Access (CDMA) Syste-
me, Time Division Multiple Access (TDMA) Systeme,
Universal Mobile Telecommunications System, 3G-
und 4G-Systeme umfassen. Die drahtlosen Empfän-
ger 26, 30 können beliebige oder alle der möglichen
Standards für Mobilkommunikationen unterstützen.

[0033] Ein oder mehrere der drahtlosen Empfänger
26, 30 können ausgelegt sein, um WiFi-Kommuni-
kationen gemäß einem oder mehreren der IEEE-
802.11-Standards zu überwachen. In den USA ar-
beitet WiFi mithilfe der 802.11b- und 802.11g-Stan-
dards in dem Frequenzband 2,4 GHz, während Wi-
Fi mithilfe der 802.11a- und 802.11n-Standards in
dem Frequenzband 5 GHz arbeitet. Jedes der Fre-
quenzbänder kann in eine Reihe von Kanälen unter-
teilt sein. In dem Frequenzbereich 2,4 GHz können
beispielsweise 14 Kanäle vorhanden sein, die bei In-
krementen von 5 MHz beabstandet sind. Zu beachten
ist, dass sich die Zuweisung des Frequenzspektrums
nach Land ändern kann.
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[0034] Ein oder mehrere der drahtlose Empfänger
26, 30 können ausgelegt sein, um drahtlose Blue-
tooth- und/oder Bluetooth-Low-Energy(BTLE)-Kom-
munikationen gemäß einem oder mehreren anwend-
baren Bluetooth-Standards zu überwachen. Bei-
spielsweise kann der drahtlose Empfänger gemäß
den IEEE-802-PAN(Personal Area Network)-Proto-
kollen kommunizieren, wovon Bluetooth eine Unter-
gruppe ist. Bluetooth-Kommunikationsstandards und
-protokolle können von der Bluetooth Special Interest
Group (SIG) definiert werden. Ein oder mehrere der
drahtlosen Empfänger können Bluetooth-Empfänger
sein.

[0035] Ein oder mehrere der drahtlosen Empfän-
ger 26, 30 können ausgelegt sein, um Kommuni-
kationssignale in einem Frequenzbereich, der DS-
CR (Dedicated Short-Range Communications) zu-
gewiesen ist, zu überwachen. DSRC-Signale kön-
nen überwacht werden, um Kommunikationen von
anderen Fahrzeugen oder Infrastruktur-Vorrichtun-
gen zu detektieren. DSRC-Signale können in ei-
nem Spektrum von 75 MHz innerhalb des 5,9GHz-
Frequenzbands ausgesendet werden. Die DSRC-Si-
gnale können durch Infrastrukturkomponenten als
Teil eines Fahrzeug-zu-Infrastruktur(V2l)-Kommuni-
kationssystems gesendet werden. Die DSRC-Si-
gnale können durch andere Fahrzeuge als Teil
eines Fahrzeug-zu-Fahrzeug(V2V-Kommunikations-
systems gesendet werden. Bei manchen Auslegun-
gen kann das andere Fahrzeug mittels der DSRC-
Signale Positionsangaben senden. Die Position des
anderen Fahrzeugs relativ zu dem Fahrzeug 10 kann
auf dem Display 18 angezeigt werden.

[0036] Ein oder mehrere der drahtlosen Empfänger
26, 30 können ausgelegt sein, um drahtlose Signa-
le mittlerer Reichweite, die zu Fernsteuervorrichtun-
gen gehören, zu überwachen. Die Fernsteuervorrich-
tungen können Autos oder Luftfahrzeuge sein. Die
Fernsteuervorrichtungen können drahtlose Signale
zu einem von einer Person bedienten Steuermodul
senden. Das Grenzdetektionssystem 56 kann aus-
gelegt sein, um drahtlose Übermittlungen von der
Fernsteuervorrichtung und dem zugehörigen Steuer-
modul zu detektieren. Die drahtlosen Signale mittle-
rer Reichweite können 2,4GHz-Wechselspektrum-Si-
gnale sein. Die drahtlosen Empfänger 26, 30 können
ausgelegt sein, um DSSS(Direct Sequence Spre-
ad Spectrum)- und/oder FHSS(Frequency Hopping
Spread Spectrum)-Übermittlungen zu überwachen.
Ferner können Frequenzen in dem Bereich von 900 -
915 Mhz auf Aktivität überwacht werden. Es können
auch andere Frequenzbereiche, die von typischen
Fernsteuervorrichtungen genutzt werden, überwacht
werden.

[0037] Das drahtlose Kommunikationssystem 24
kann ausgelegt sein, um Kommunikationen zu über-
wachen, die von der nomadischen Vorrichtung 34

(z.B. Telefon, Tablett, Rechner) gesendet werden.
Das drahtlose Kommunikationssystem 24 kann aus-
gelegt sein, um die drahtlosen Signale ohne Stören
der drahtlosen Signale zu empfangen. Die nomadi-
sche Vorrichtung 34 kann eine Verbindung zu einem
externen Netz 38, 58 hergestellt haben. Das Steuer-
gerät 42 kann programmiert werden, um ein geeigne-
tes Kommunikationsprotokoll in Hardware und Soft-
ware zu implementieren, um Mitteilungen zu emp-
fangen, die gemäß dem gewählten drahtlosen Kom-
munikationsprotokoll gesendet werden. Bei manchen
Auslegungen kann das drahtlose Kommunikations-
system 24 als Teil des Steuergeräts 42 umgesetzt
sein. Bei einer anderen Auslegung kann die Funkti-
on des drahtlosen Kommunikationssystems 24 unter
mehreren Modulen verteilt sein.

[0038] Die drahtlosen Empfänger 26, 30 können
ausgelegt sein, um die elektrischen Signale von den
Antennen 28, 32 zu verarbeiten und diese in digitale
Daten umzuwandeln. Die drahtlosen Empfänger 26,
30 können ausgelegt sein, um elektrische Signale in
einem vorbestimmten Frequenzbereich zu verarbei-
ten. Die drahtlose Empfänger 26, 30 können ein oder
mehrere Verstärkerstufen umfassen, um eine Ampli-
tude des elektrischen Signals zu vergrößern oder an-
derweitig das elektrische Signal auf einen Sollspan-
nungsbereich zu skalieren. Die drahtlosen Empfän-
ger 26, 30 können ein oder mehrere Mischstufen um-
fassen, um das elektrische Signal zu demodulieren.
Die Mischstufen können Trägerfrequenzen des ge-
sendeten Signals herausfiltern und ein elektrisches
Basisbandsignal ausgeben. Die drahtlosen Empfän-
ger 26, 30 können ein oder mehrere Filter umfas-
sen, die ausgelegt sind, um Signale, die eine Fre-
quenz innerhalb eines vorbestimmten Frequenzbe-
reichs haben (z.B. Tiefpass, Bandpass), durchzulas-
sen. Die drahtlosen Empfänger 36, 30 können ein
oder mehrere Analog-Digital-Wandler (A/D) umfas-
sen, um die elektrischen Signale von einem analo-
gen Signal in ein digitales Signal umzuwandeln. Die
drahtlosen Empfänger 26, 30 können einen Prozes-
sor (z.B. einen digitalen Signalprozessor (DSP)) und
einen Speicher umfassen, die ausgelegt sind, um
Programme zum Verarbeiten der digitalen Signale
und Steuern der drahtlosen Empfängerkomponenten
laufen zu lassen. Der Prozessor kann die Befehle
ausführen, um die digitalen Signale zu dekodieren
und zu dem Steuergerät 42 digitale Daten auszuge-
ben. Die drahtlosen Empfänger 26, 30 können mittels
des Fahrzeugnetzwerks Daten zu dem Steuergerät
42 übertragen.

[0039] Die drahtlosen Empfänger 26, 30 können
auch ausgelegt sein, um die Stärke des empfange-
nen Signals zu messen. Beispielsweise kann eine
Schaltung implementiert werden, die das Signal von
der zugehörigen Antenne 28, 32 in eine Analogspan-
nung proportional zur Amplitude des empfangenen
Signals umwandelt. Im Allgemeinen kann die Größe
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des Signals zunehmen, wenn der Abstand zwischen
dem Sender (z.B. nomadischer Vorrichtung 34) und
der Antenne 28, 32 abnimmt. Die Analogspannung
kann mittels eines Analog-Digital-Wandlers abgetas-
tet werden, um dem Steuergerät 42 einen digitalen
Wert zu liefern.

[0040] Das drahtlose Kommunikationssystem 24
kann zum Teil als integrierte Schaltung implemen-
tiert werden. Das drahtlose Kommunikationssystem
24 kann diskrete Komponenten umfassen, die nach
Bedarf mit der integrierten Schaltung gekoppelt sind.
Da für verschiedene drahtlose Kommunikationspro-
tokolle viele integrierte Schaltungen verfügbar sind,
können die spezifischen Einzelheiten und die Konfi-
guration jeweils variieren. Die spezifischen Einzelhei-
ten jedes der drahtlosen Kommunikationsempfänger
26, 30 und der Verbindung von Komponenten und
Stufen hängt von dem jeweiligen drahtlose Kommuni-
kationsprotokoll ab, das verarbeitet wird. Das drahtlo-
se Kommunikationssystem 24 kann mittels des Fahr-
zeugnetzwerks mit dem Steuergerät 42 kommunizie-
ren.

[0041] Die drahtlosen Kommunikationsprotokolle
können festlegen, wie viele Signale drahtlos gesen-
det werden. Das Protokoll legt die Frequenzberei-
che und die Art und Weise fest, in der Signale für
drahtlose Übermittlung kodiert werden. Ferner kann
das Protokoll den erwarteten Inhalt und die erwarte-
te Formatierung der durch die Signale dargestellten
Daten definieren. Beispielsweise können Nachrich-
tenkopfangaben und Datenbytes spezifiziert werden.
Das drahtlose Kommunikationssystem 24 kann die
drahtlosen Signale empfangen und verarbeiten und
die Kopfangaben und Datenbytes zu dem Steuerge-
rät 42 ausgeben.

[0042] Bei manchen Auslegungen kann das draht-
lose Kommunikationssystem 24 genutzt werden, um
Mitteilungen von dem Grenzdetektionssystem 56 zu
senden. Bei solchen Auslegungen können die draht-
losen Empfänger 26, 30 als Teil eines drahtlosen
Sender-Empfänger-Moduls umgesetzt werden. Das
drahtlose Kommunikationssystem 24 kann ausge-
legt sein, um Mitteilungen zu senden. Das drahtlo-
se Kommunikationssystem 24 kann bestimmte Hand-
shaking-Protokolle, die von dem Protokoll festgelegt
sind, implementieren. Wenn beispielsweise eine Mit-
teilung empfangen wird, kann eine Bestätigung erfor-
derlich sein.

[0043] Das Steuergerät 42 kann programmiert sein,
um die drahtlose Signale, die von dem drahtlosen
Kommunikationssystem 24 erhalten werden, zu über-
wachen. Die Arten der empfangenen Mitteilungen
können von dem überwachten drahtlosen Protokoll
abhängen. Nomadische Vorrichtungen 34, etwa ein
Smartphone, die ausgelegt sind, um mittels WiFi
drahtlos zu kommunizieren, können regelmäßig eine

so genannte Probe Request (Test-Anforderung) sen-
den. Die Probe Request kann gesendet werden, um
Netzwerke in der Nähe der nomadischen Vorrichtung
34 zu detektieren. Die Probe Request kann Informa-
tionen wie eine MAC-Adresse (Media Access Con-
trol) der nomadischen Vorrichtung 34 umfassen. Das
Steuergerät 42 kann den Mitteilungsverkehr überwa-
chen, um zu ermitteln, ob eine Probe Request erhal-
ten wurde. Wurde eine Probe Request erhalten, kann
das Vorhandensein einer nomadischen Vorrichtung
34 in der Nähe detektiert werden. Das Steuergerät 42
kann programmiert sein, um die Probe Request zu
detektieren.

[0044] Ferner kann die nomadische Vorrichtung 34
zusätzliche Daten mit dem Netzwerk austauschen.
Beispielsweise kann die nomadische Vorrichtung 34
eine Verbindung mit dem externen Netzwerk 38, 58
aufgebaut haben und kann Daten mit dem externen
Netzwerk 38, 58 austauschen. Das Steuergerät 42
kann programmiert sein, um auf das Vorhandensein
von Mitteilungen und Datenpaketen, die zwischen der
nomadischen Vorrichtung 34 und dem externen Netz-
werk 38, 58 ausgetauscht werden, zu überwachen.
Beispielsweise kann das Steuergerät 42 program-
miert sein, um auf MAC-Adressen (Media Access
Control) hin zu überwachen, die in den Mitteilungen
enthalten sind, um eine Herkunft und ein Ziel der Mit-
teilungen zu ermitteln. Das Vorhandensein von Mit-
teilungen und Datenpaketen, die ausgetauscht wer-
den, kann darauf hinweisen, dass eine nomadische
Vorrichtung 34 in der Nähe des Fahrzeugs 10 vor-
handen ist.

[0045] Bei manchen Auslegungen kann das Steuer-
gerät 42 eine Signalstärke für die drahtlosen Signa-
le berechnen. Eine Signalstärke hohen Pegels kann
anzeigen, dass sich die nomadische Vorrichtung 34
näher am Fahrzeug 10 befindet. Profile der Signal-
stärke als Funktion von Entfernung können entwickelt
werden, um die Entfernung der nomadischen Vor-
richtung 34 von dem Grenzdetektionssystem 56 be-
ruhend auf der Signalstärke zu schätzen. Zusätzlich
können Änderungen der Signalstärke über Zeit über-
wacht werden. Die Änderungen der Signalstärke über
Zeit können analysiert werden, um einen Hinweis auf
eine Bewegungsrichtung der nomadischen Vorrich-
tung 34 zu geben. Beispielsweise kann eine abneh-
mende Signalstärke darauf hinweisen, dass sich die
nomadische Vorrichtung 34 von dem Fahrzeug 10
weg bewegt. Eine zunehmende Signalstärke kann
darauf hinweisen, dass sich die nomadische Vorrich-
tung 34 dem Fahrzeug 10 nähert.

[0046] Das Grenzdetektionssystem 56 kann auf das
Vorliegen von drahtlosen Übermittlungen (z.B. WiFi,
Mobil, Bluetooth etc.) von der nomadischen Vorrich-
tung 34 überwachen. Wird das Vorliegen einer draht-
losen Übermittlung detektiert, kann dem Fahrer des
Fahrzeugs 10 eine Warnung geliefert werden. Die
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Warnung kann aus einem oder mehreren von: visu-
eller Warnung, akustischer Warnung und haptischer
Warnung bestehen. Das Grenzdetektionssystem 56
kann einen Lautsprecher zum Ausgeben der akusti-
schen Warnung umfassen. Die Warnung kann dem
Fahrer mittels der Bedienoberfläche 16 übermittelt
werden.

[0047] Bei manchen Auslegungen kann das Display
18 ausgelegt sein, um die Signalstärke für einen
oder mehrere drahtlose Kommunikationskanäle an-
zuzeigen. Das Display 18 kann auch ausgelegt sein,
um eine geschätzte Entfernung zwischen der noma-
dischen Vorrichtung 34 und dem Grenzdetektions-
system 56 anzuzeigen. Ferner kann das Display 18
ausgelegt sein, um einen Hinweis auf den drahtlose
Kommunikationskanal anzuzeigen, der die Warnung
erzeugt hat. Beispielsweise kann das Display anzei-
gen, dass das drahtlose Signal, das die Warnung er-
zeugt hat, ein WiFi-Signal war. Bei manchen Ausle-
gungen kann das Display 18 ausgelegt sein, um eine
Bewegungsrichtung der nomadischen Vorrichtung 34
anzuzeigen. Die anzuzeigenden Größen können von
dem Steuergerät 42 ausgegeben werden.

[0048] Das Grenzdetektionssystem 56 kann weiter-
hin ausgelegt sein, um das Vorhandensein von sich
nähernden Fahrzeugen zu detektieren. Das Bordra-
darsystem 12 kann genutzt werden, um Radaraus-
sendungen von anderen Fahrzeugen zu detektieren.
Bei einem Fahrzeug, das ein Radarsystem umfasst,
kann das Radarsystem 12 passiv überwacht werden,
um von sich nähernden Fahrzeugen emittierte Ra-
darsignale zu detektieren. D.h. das Radarsystem 12
kann ausgelegt sein, um Radarsignale zu empfan-
gen, aber nicht, um ein Radarsignal zu senden. Fer-
ner kann die Amplitude der empfangenen Radarsi-
gnale einen Hinweis auf die Entfernung der Radar-
quelle von dem Fahrzeug 10 liefern.

[0049] Das Steuergerät 42 kann die DSRC-Kommu-
nikationskanäle überwachen, um das Vorhandensein
anderer Fahrzeuge, die sich dem Fahrzeug nähern,
festzustellen. Wird das Vorhandensein eines ande-
ren Fahrzeugs durch Empfang einer von einem ande-
ren Fahrzeug gesendeten Mitteilung detektiert, kann
das Steuergerät 42 ein Warnsignal ausgeben. Das
Steuergerät 42 kann programmiert sein, um zwischen
Mitteilungen, die von einem Fahrzeug gesendet wer-
den, und Mitteilungen, die von Infrastruktur-Kompo-
nenten (z.B. Verkehrssystemen) gesendet werden,
gemäß zugehörigen Kommunikationsprotokollen zu
unterscheiden.

[0050] Das Steuergerät 42 kann auf Kommunikatio-
nen hin überwachen, die von einer Drohne gesendet
werden. Die Drohne umfasst jede ferngesteuerte luft-
gestützte und landgestützte Vorrichtung bzw. Fahr-
zeug (z.B. ein ferngesteuertes Fahrzeug, Helikopter
etc.). Es gibt beispielsweise Drohnen, die ausgelegt

sind, um Kameras mitzuführen und Signale zu einem
Befehlsmodul zu senden. Solche Drohnen könnten
als Überwachungsvorrichtung genutzt werden, um in
einem Gebiet nach Polizeifahrzeugen zu suchen. Die
Detektion von Signalen von einer Drohne kann dazu
beitragen, die Insassen des Fahrzeugs 10 auf Akti-
vitäten anderer Personen in dem Bereich nahe dem
Fahrzeug 10 aufmerksam zu machen.

[0051] Ein Vorteil des offenbarten Systems besteht
darin, dass die Reichweite des Grenzdetektionssys-
tems 56 über herkömmliche Grenzerfassungssyste-
me hinaus erweitert wird. Beispielsweise kann ein
ultraschallgestütztes Grenzsystem eine Reichweite
von fünf Metern haben. Ein WiFi-Signal kann mit ei-
ner Reichweite von einhundert Metern detektiert wer-
den. Ferner sieht das offenbarte Grenzdetektionssys-
tem 56 eine Abdeckung vor, die von anderen Sen-
soren nicht abgedeckt werden kann. Beispielsweise
ist das Sichtfeld eines Radarsystems 12 auf einen
bestimmten Winkel und eine bestimmte Entfernung
von der Radareinheit beschränkt. Ein passives Über-
wachen auf drahtlose Emissionen kann die Detektion
von Objekten außerhalb des Sichtfelds anderer Sen-
soren ermöglichen.

[0052] Das verbesserte Grenzdetektionssystem 56
sieht verbesserte Detektion von möglichen Bedro-
hungen vor, die in der Nähe vorhanden sein kön-
nen. Das Steuergerät 42 kann die Warnung als Re-
aktion auf das Erfassen der Anwesenheit einer Per-
son in einem ersten Bereich um das Fahrzeug mithil-
fe eines vorbestehenden Grenzwarnsensors erzeu-
gen. Die Detektion von Personen mithilfe der vorbe-
stehenden Grenzwarnsensoren kann auf eine erste
Zone beschränkt sein, die sich von dem Fahrzeug
erstreckt. Das Steuergerät 42 kann ferner die War-
nung als Reaktion darauf erzeugen, dass die drahtlo-
sen Empfänger 26, 30 Signale von der nomadischen
Vorrichtung 34 empfangen. Die Detektion von Perso-
nen mithilfe des drahtlosen Empfängers kann in einer
zweiten, das Fahrzeug 10 umgebenden Zone effek-
tiv sein. Bei manchen Auslegungen kann die zweite
Zone die erste Zone umfassen. Bei manchen Ausle-
gungen kann die zweite Zone nur einen Teil der ers-
ten Zone umfassen.

[0053] Fig. 3 zeigt ein Flussdiagramm für Operatio-
nen, die von dem Steuergerät 42 ausgeführt wer-
den können, um das Grenzdetektionssystem 56 um-
zusetzen. Bei Operation 200 kann das Steuergerät
42 empfangene Signale überwachen, um zu ermit-
teln, ob ein Nachrichtenverkehr von einer nomadi-
schen Vorrichtung 34 vorhanden ist. Das Steuerge-
rät 42 kann wie beschrieben drahtlosen Verkehr mit-
hilfe eines oder mehrerer drahtloser Protokolle über-
wachen. Bei Operation 202 kann das Steuergerät 42
detektieren, ob die empfangenen Signale eine gültige
Nachricht von der nomadischen Vorrichtung 34 dar-
stellen. Wird eine gültige Nachricht empfangen, kann
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die Operation bei Operation 204 fortfahren. Wird kei-
ne gültige Nachricht empfangen, kann die Operation
zum Wiederholen zurück zum Start gehen.

[0054] Sobald eine gültige Nachricht empfangen
wird, können bei Operation 204 Befehle ausgeführt
werden, um die Entfernung und Richtung der noma-
dischen Vorrichtung 34 zu detektieren. Die Entfer-
nung und Richtung können auf der Signalstärke des
drahtlosen Signals beruhen. Dann kann Operation
206 ausgeführt werden.

[0055] Parallel zum Überwachen der drahtlosen
Kommunikationssignale können die Operationen
zum Überwachen der Grenzwarnsensoren ausge-
führt werden. Bei Operation 210 können die Grenz-
warnsensoren überwacht werden. Bei Operation 212
kann das Steuergerät 42 prüfen, ob von den Grenz-
warnsensoren ein Objekt detektiert wird. Wird kein
Objekt detektiert, kann die Operation zum Wiederho-
len zum Start zurückkehren. Wird ein Objekt detek-
tiert, kann die Operation 206 ausgeführt werden.

[0056] Bei Operation 206 kann eine Warnung aus-
gegeben werden, um Insassen des Fahrzeugs 10 das
Vorhandensein der nomadischen Vorrichtung 34 an-
zuzeigen. Bei Operation 208 können in dem Bemü-
hen, die Fahrzeuginsasse zu schützen, Türverriege-
lungen zu einer verriegelten Stellung gestellt werden
und offene Fenster geschlossen werden.

[0057] Auch wenn das Grenzwarnsystem als Fahr-
zeuganwendung erläutert wird, kann das Grenz-
warnsystem getrennt von dem Fahrzeug umgesetzt
werden. Beispielsweise kann das Grenzwarnsys-
tem als Teil eines Gebäudesicherheitssystems oder
eines persönlichen Grenzdetektionssystems umge-
setzt werden.

[0058] Die Prozesse, Verfahren oder Algorithmen,
die hierin offenbart werden, können einer Verarbei-
tungsvorrichtung, einem Steuergerät oder Rechner,
die eine vorbestehende programmierbare elektroni-
sche Steuereinheit oder eine dedizierte elektronische
Steuereinheit umfassen können, lieferbar sein/von
diesen umgesetzt werden. Analog können die Pro-
zesse, Verfahren oder Algorithmen als Daten und
Befehle, die von einem Steuergerät oder Rechner
ausführbar sind, in vielen Formen gespeichert wer-
den, einschließlich aber nicht ausschließlich als In-
formationen, die dauerhaft auf nicht beschreibbaren
Medien wie ROM-Vorrichtungen gespeichert werden,
und Informationen, die abänderbar auf beschreib-
baren Speichermedien wie Floppydisks, Magnetbän-
dern, CDs, RAM-Vorrichtungen oder anderen ma-
gnetischen und optischen Medien gespeichert wer-
den. Die Prozesse, Verfahren oder Algorithmen kön-
nen auch in einem von Software ausführbaren Ob-
jekt umgesetzt werden. Alternativ können die Pro-
zesse, Verfahren oder Algorithmen als Ganzes oder

zum Teil mithilfe geeigneter Hardwarekomponen-
ten, etwa ASICs (applikationsspezifische integrier-
te Schaltungen), FPGAs (feldprogrammierbare Gate-
Arrays), Zustandsmaschinen, Steuergeräte oder an-
dere Hardwarekomponenten oder - Vorrichtungen,
oder eine Kombination von Hardware-, Software- und
Firmware-Komponenten umgesetzt sein.

[0059] Während vorstehend beispielhafte Ausfüh-
rungsformen beschrieben werden, sollen diese Aus-
führungsformen nicht alle möglichen Formen, die
von den Ansprüchen umfasst werden, beschreiben.
Vielmehr sind die in der Beschreibung genutzten
Worte beschreibender, nicht einschränkender Natur,
und es versteht sich, dass verschiedene Änderun-
gen vorgenommen werden können, ohne vom We-
sen und Schutzumfang der Offenbarung abzuwei-
chen. Wie bereits beschrieben können die Merkma-
le von verschiedenen Ausführungsformen kombiniert
werden, um weitere Ausführungsformen der Erfin-
dung zu bilden, die eventuell nicht ausdrücklich be-
schrieben oder dargestellt werden. Während even-
tuell verschiedene Ausführungsformen beschrieben
worden sind, die Vorteile bieten oder gegenüber an-
deren Ausführungsformen oder Umsetzungen des
Stands der Technik bezüglich einer oder mehreren
erwünschten Eigenschaften bevorzugt sind, erkennt
der Durchschnittsfachmann, dass ein oder mehrere
Merkmale oder Eigenschaften geopfert werden könn-
ten, um erwünschte Attribute des Gesamtsystems
zu verwirklichen, die von der spezifischen Anwen-
dung und Umsetzung abhängen. Diese Attribute kön-
nen Kosten, Festigkeit, Haltbarkeit, Lebenszyklus-
kosten, Marktgängigkeit, Erscheinungsbild, Verpa-
ckung, Größe, Wartbarkeit, Gewicht, Herstellbarkeit,
einfache Montage etc. umfassen, sind aber nicht dar-
auf beschränkt. Somit liegen Ausführungsformen, die
gegenüber anderen Ausführungsformen oder Umset-
zungen des Stands der Technik bezüglich einer oder
mehreren Eigenschaften als weniger wünschenswert
beschrieben wurden, nicht außerhalb des Schutzum-
fangs der Offenbarung und können bei bestimmten
Anwendungen erwünscht sein.

Patentansprüche

1.   Grenzdetektionssystem für ein Fahrzeug, um-
fassend:
ein Steuergerät, das programmiert ist, um als Reakti-
on auf das Erfassen einer Anwesenheit einer Person
in einer sich von dem Fahrzeug erstreckenden ersten
Zone eine Warnung zu erzeugen; und
einen drahtlosen Empfänger, der ausgelegt ist, um
Signale zu empfangen, die von einer nomadischen
Vorrichtung in einer das Fahrzeug umgebenden
zweiten Zone gesendet werden, wobei das Steuerge-
rät weiterhin programmiert ist, um als Reaktion dar-
auf, dass der Empfänger die Signale empfängt, die
Warnung auszugeben.
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2.  Grenzdetektionssystem nach Anspruch 1, wobei
die zweite Zone die erste Zone umfasst.

3.   Grenzdetektionssystem nach Anspruch 1, wo-
bei der drahtlose Empfänger ausgelegt ist, um Signa-
le zu empfangen, die gemäß mindestens einer von
mehreren drahtlosen IEEE-802.11-Kommunikations-
normen gesendet werden.

4.  Grenzdetektionssystem nach Anspruch 1, wobei
der drahtlose Empfänger ausgelegt ist, um Signale zu
empfangen, die gemäß mindestens einer von mehre-
ren Mobilkommunikationsnormen zu einem Mobilte-
lefonnetz gesendet werden.

5.   Grenzdetektionssystem nach Anspruch 1, wo-
bei der drahtlose Empfänger ausgelegt ist, um Signa-
le zu empfangen, die gemäß mindestens einer von
mehreren Bluetooth-Kommunikationsnormen gesen-
det werden.

6.  Grenzdetektionssystem nach Anspruch 1, wobei
der drahtlose Empfänger ausgelegt ist, um Signale zu
empfangen, die von einem dedizierten Nahbereichs-
kommunikationssystem gesendet werden.

7.  Grenzdetektionssystem nach Anspruch 1, wel-
ches weiterhin ein Display umfasst, und wobei das
Steuergerät weiterhin programmiert ist, um zu dem
Display einen Hinweis auf eine Art des Signals, das
die Warnung auslöste, auszugeben.

8.  Grenzdetektionssystem nach Anspruch 1, wobei
der drahtlose Empfänger weiterhin ausgelegt ist, um
eine Signalstärke der Signale, die empfangen wer-
den, auszugeben.

9.  Grenzdetektionssystem nach Anspruch 8, wobei
das Steuergerät weiterhin programmiert ist, um beru-
hend auf der Signalstärke eine Entfernung der noma-
dischen Vorrichtung von dem Fahrzeug zu schätzen.

10.  Grenzdetektionssystem nach Anspruch 8, wo-
bei das Steuergerät weiterhin programmiert ist, um
beruhend auf einer Änderung der Signalstärke ei-
ne Fortbewegungsrichtung der nomadischen Vorrich-
tung zu schätzen.

11.  Grenzdetektionssystem nach Anspruch 1, wo-
bei das Steuergerät weiterhin programmiert ist, um
als Reaktion auf die Warnung eine Aktivierung von
Türverriegelungen anzuordnen.

12.  Grenzdetektionssystem nach Anspruch 1, wo-
bei das Steuergerät weiterhin programmiert ist, um
als Reaktion auf die Warnung ein Schließen von
Fenstern, die offen sind, anzuordnen.

13.  Grenzdetektionssystem nach Anspruch 1, wel-
ches weiterhin einen Radarempfänger umfasst, der

ausgelegt ist, um auf Radarsignale hin zu überwa-
chen, die von anderen Fahrzeugen gesendet werden,
und wobei das Steuergerät weiterhin programmiert
ist, um als Reaktion auf das Empfangen von Radarsi-
gnalen, die von anderen Fahrzeugen gesendet wer-
den, die Warnung auszugeben.

14.  Fahrzeug, umfassend:
einen Grenzwarnsensor, der ausgelegt ist, um eine
Anwesenheit einer Person zu detektieren, die sich in
einer von dem Fahrzeug erstreckenden ersten Zone
befindet;
einen drahtlosen Empfänger, der ausgelegt ist, um
Signale zu empfangen, die von einer nomadischen
Vorrichtung, die sich außerhalb des Fahrzeugs in ei-
ner zweiten Zone befindet, die das Fahrzeug umgibt
und mindestens einen Teil der ersten Zone umfasst,
zu einem Empfänger außerhalb des Fahrzeugs ge-
sendet werden; und
ein Steuergerät, das programmiert ist, um als Reakti-
on auf die in der ersten Zone detektierte Anwesenheit
der Person eine Warnung auszugeben und als Re-
aktion darauf, dass der Empfänger die Signale emp-
fängt, die Warnung auszugeben.

15.    Fahrzeug nach Anspruch 14, wobei der
drahtlose Empfänger ausgelegt ist, um Signale zu
empfangen, die gemäß mindestens einer von meh-
reren drahtlosen IEEE-802.11-Kommunikationsnor-
men gesendet werden.

16.  Fahrzeug nach Anspruch 14, wobei der draht-
lose Empfänger ausgelegt ist, um Signale zu emp-
fangen, die gemäß mindestens einer von mehreren
Mobilkommunikationsnormen zu einem Mobiltelefon-
netz gesendet werden.

17.    Fahrzeug nach Anspruch 14, wobei der
drahtlose Empfänger ausgelegt ist, um Signale zu
empfangen, die gemäß mindestens einer von meh-
reren Bluetooth-Kommunikationsnormen gesendet
werden.

18.  Fahrzeug nach Anspruch 14, wobei der draht-
lose Empfänger ausgelegt ist, um Signale zu empfan-
gen, die von einem dedizierten Nahbereichskommu-
nikationssystem gesendet werden.

19.  Verfahren zum Detektieren einer Person in der
Nähe eines Fahrzeugs, umfassend:
durch ein Steuergerät Überwachen eines Grenz-
warnsensors, der ausgelegt ist, um eine Anwesenheit
einer Person zu detektieren, die sich in einer von dem
Fahrzeug erstreckenden ersten Zone befindet;
als Reaktion auf das Detektieren der Anwesenheit
der Person in der ersten Zone Ausgeben einer War-
nung durch das Steuergerät;
Überwachen durch das Steuergerät auf drahtlose Si-
gnale, die von einer nomadischen Vorrichtung, die
sich in einer das Fahrzeug umgebenden zweiten
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Zone befindet, zu einem Empfänger außerhalb des
Fahrzeugs gesendet werden; und
als Reaktion auf das Empfangen der drahtlosen Si-
gnale Ausgeben der Warnung durch das Steuergerät.

20.  Verfahren nach Anspruch 19, welches weiter-
hin das Ausgeben einer Art eines drahtlosen Signals,
das die Warnung auslöste, durch das Steuergerät
umfasst.

Es folgen 3 Seiten Zeichnungen
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Anhängende Zeichnungen
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