(19) (19 DE 10 2008 058 976 A1 2009.07.02

Bundesrepublik Deutschland
Deutsches Patent- und Markenamt

(12) Offenlegungsschrift

(21) Aktenzeichen: 10 2008 058 976.4 61y ntce: B60W 30/14 (2006.01)
(22) Anmeldetag: 25.11.2008
(43) Offenlegungstag: 02.07.2009

(30) Unionsprioritat: (72) Erfinder:
11/946,556 28.11.2007 uUs Labuhn, Pamela I., Shelby Township, Mich., US;
Green, Charles A., Canton, Mich., US; Nickolaou,
(71) Anmelder: James N., Clarkston, Mich., US; O'Leary, Patrick J.,
GM Global Technology Operations, Inc., Detroit, Clinton Township, Mich., US; Bartz, Daniel J., Lake
Mich., US Orion, Mich., US
(74) Vertreter:
Manitz, Finsterwald & Partner GbR, 80336
Miinchen

Prifungsantrag gemaf § 44 PatG ist gestellt.
Die folgenden Angaben sind den vom Anmelder eingereichten Unterlagen enthommen

(54) Bezeichnung: Verfahren zum Betreiben eines Tempomatsystems fiir ein Fahrzeug

(57) Zusammenfassung: Es wird ein Verfahren zum Betrei-

ben eines Tempomatsystems fiir ein Fahrzeug bereitge- 34 ¢ 30 s
stellt. Das Verfahren kann bestimmte Umgebungen einer Q p—— @

niedrigen Geschwindigkeit, wie Parkplatze, identifizieren, ST aNOERE

in denen die Verwendung des Tempomatsystems flr ge- 26 SENSOREN

28

COMPUTER EINES|
ADAPTIVEN TEM-

LENKRAD-
POMATEN SENSOR

wohnlich ungeeignet ist, und kann das System dement-
sprechend sperren. GemaR einer Ausfuhrungsform ver- s
gleicht ein System eines adaptiven Tempomaten mit vollem Z

SYSTEM

Geschwindigkeitsbereich (FSRA-Tempomatsystem) eine g

Lenkradstellung mit einem Lenkradschwellenwert, um zu 20

ermitteln, ob das Fahrzeug in einer ungeeigneten Umge- gews
bung einer niedrigen Geschwindigkeit betrieben wird, und COMPUTER

sperrt, wenn dies der Fall ist, das Tempomatsystem dem- g
entsprechend. IE—KEI 32

24



DE 10 2008 058 976 A1

Beschreibung
TECHNISCHES GEBIET

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft allgemein
Tempomatsysteme fur Fahrzeuge und insbesondere
Tempomatsysteme, die in bestimmten Umgebungen
einer niedrigen Geschwindigkeit arbeiten kdnnen.

HINTERGRUND

[0002] Ein System eines adaptiven Tempomaten
(ACC-System), das manchmal als selbstandiges, ak-
tives oder intelligentes Tempomatsystem bezeichnet
wird, halt allgemein ein Quellenfahrzeug auf einer
durch den Fahrer ausgewahlten Fahrzeuggeschwin-
digkeit (Geschwindigkeitsregelungseinstellung), bis
vorne ein sich langsamer bewegendes Fihrungs-
fahrzeug erfasst wird. Wenn ein sich langsamer be-
wegendes Fuhrungsfahrzeug detektiert wird, schaltet
das ACC-System automatisch von der Geschwindig-
keitsregelungseinstellung auf eine um, bei der das
Quellenfahrzeug verlangsamt und beschleunigt wird,
um eine bestimmte Distanz zwischen ihm und dem
Flhrungsfahrzeug aufrechtzuerhalten (Abstandsre-
gelungseinstellung). Herkdmmlich konnten einige
ACC-Systeme nur oberhalb von bestimmten Fahr-
zeuggeschwindigkeiten, wie beispielsweise 40 km/h
(25 mph), arbeiten.

[0003] Um einen groBeren Betriebsbereich bereit-
zustellen, wurden ACC-Systeme entwickelt, die bei
niedrigeren Fahrzeuggeschwindigkeiten arbeiten
kdnnen, was in einigen Fallen den gesamten Bereich
bis hinunter zu einem vollstandigen Fahrzeugstopp
umfasst. Diese Systeme werden manchmal als Sys-
teme eines adaptiven Tempomaten mit vollem Ge-
schwindigkeitsbereich  (FSRA-Tempomatsysteme)
bezeichnet.

ZUSAMMENFASSUNG DER ERFINDUNG

[0004] Gemall einem Aspekt wird ein Verfahren
zum Betreiben eines Tempomatsystems fir ein Fahr-
zeug bereitgestellt. Das Verfahren umfasst allgemein
die Schritte, dass (a) ein Lenkeingang von einem
Lenkradsensor empfangen wird, wobei der Lenkein-
gang allgemein eine Lenkradstellung betrifft; (b) die
Lenkradstellung mit einem Lenkradschwellenwert
verglichen wird, um zu ermitteln, ob das Fahrzeug in
einer ungeeigneten Umgebung einer niedrigen Ge-
schwindigkeit betrieben wird; und (c) das Tempomat-
system gesperrt wird, wenn das Fahrzeug in einer
ungeeigneten Umgebung einer niedrigen Geschwin-
digkeit betrieben wird.

[0005] Gemal einem anderen Aspekt wird ein Ver-
fahren zum Betreiben eines Tempomatsystems fir
ein Fahrzeug bereitgestellt. Das Verfahren umfasst
allgemein die Schritte, dass (a) ein Geschwindig-
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keitseingang von einem Fahrzeuggeschwindigkeits-
sensor empfangen wird, wobei der Geschwindig-
keitseingang allgemein eine Fahrzeuggeschwindig-
keit betrifft; (b) der Geschwindigkeitseingang und ein
Eingang von mindestens einem anderen Fahr-
zeugsensor verwendet werden, um zu ermitteln, ob
das Fahrzeug in einer ungeeigneten Umgebung ei-
ner niedrigen Geschwindigkeit betrieben wird, wobei
dies allgemein ohne die Verwendung elektronischer
Kartendaten ermittelt wird; und (c) das Tempomat-
system gesperrt wird, wenn das Fahrzeug in einer
ungeeigneten Umgebung einer niedrigen Geschwin-
digkeit betrieben wird.

[0006] GemalR einem anderen Aspekt wird ein Tem-
pomatsystem zur Verwendung bei einem Fahrzeug
bereitgestellt. Das System umfasst allgemein einen
Computer eines adaptiven Tempomaten; einen Fahr-
zeuggeschwindigkeitssensor, der mit dem Computer
eines adaptiven Tempomaten gekoppelt ist; und ei-
nen Lenkradsensor, der mit dem Computer eines ad-
aptiven Tempomaten gekoppelt ist. Der Computer ei-
nes adaptiven Tempomaten sperrt das Tempomat-
system, wenn die Fahrzeuggeschwindigkeit geringer
ist als ein Schwellenwert einer niedrigen Geschwin-
digkeit und die Lenkradstellung grofer ist als ein
Lenkradschwellenwert.

KURZBESCHREIBUNG DER ZEICHNUNGEN

[0007] Bevorzugte beispielhafte Ausfihrungsfor-
men der Erfindung werden hierin nachfolgend in Ver-
bindung mit den beigeflgten Zeichnungen beschrie-
ben, in denen gleiche Bezugszeichen gleiche Ele-
mente bezeichnen, und wobei:

[0008] Fig. 1 ein Blockdiagramm eines beispielhaf-
ten Tempomatsystems ist, das das vorliegende Ver-
fahren realisieren kann;

[0009] Fig. 2 ein Flussdiagramm ist, das einige der
Schritte einer Ausfuhrungsform des vorliegenden
Verfahrens zeigt;

[0010] Fig. 3 ein Flussdiagramm ist, das einige der
Schritte einer ausfuhrlicheren Ausfihrungsform von
Schritt 108 aus Fig. 2 zeigt;

[0011] Fig. 4 ein Flussdiagramm ist, das einige der
Schritte einer ausfuhrlicheren Ausfihrungsform von
Schritt 150 aus Fig. 2 zeigt; und

[0012] Fig. 5 ein Flussdiagramm ist, das einige der
Schritte einer ausfuhrlicheren Ausfihrungsform von
Schritt 160 aus Fig. 2 zeigt.

DETAILLIERTE BESCHREIBUNG DER BEVOR-
ZUGTEN AUSFUHRUNGSFORMEN

[0013] Das hierin beschriebene Verfahren betrifft
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allgemein Merkmale eines Tempomatsystems, das
bestimmte Umgebungen einer niedrigen Geschwin-
digkeit, wie beispielsweise Parkplatze, identifizieren
kann, bei denen die Verwendung eines Tempomaten
fur gewohnlich ungeeignet ist. Allgemein verwendet
das vorliegende Verfahren verschiedene Fahr-
zeugsensoren, um zu ermitteln, wann das Fahrzeug
in einer ungeeigneten Umgebung einer niedrigen Ge-
schwindigkeit betrieben wird, und sperrt das vorlie-
gende Verfahren, wenn dies detektiert wird, das Tem-
pomatsystem und informiert es den Fahrzeugbenut-
zer daruber, warum diese MaRnahme getroffen wur-
de. Obwohl sich die folgende Beschreibung auf eine
Ausfuhrungsform richtet, bei der das vorliegende
Verfahren in Verbindung mit einem FSRA-Tempo-
matsystem verwendet wird, sei angemerkt, dass das
vorliegende Verfahren auch mit Nicht-FSRA-Tempo-
matsystemen verwendet werden koénnte, die
ACC-Systeme und herkémmliche Nicht-ACC-Tempo-
matsysteme umfassen. Der Begriff* System eines
adaptiven Tempomaten mit vollem Geschwindig-
keitsbereich (FSRA-Tempomatsystem)" bezieht sich
breit auf einen Typ oder eine Kategorie von Syste-
men eines adaptiven Tempomaten (ACC-Systemen),
die in Umgebungen einer niedrigen Geschwindigkeit,
jedoch nicht notwendigerweise hinunter bis zu einem
vollstandigen Fahrzeugstopp, betrieben werden kén-
nen.

Tempomatsystem

[0014] Mit Bezug auf Fig. 1 ist ein Blockdiagramm
eines beispielhaften Tempomatsystems 10 gezeigt,
das das vorliegende Verfahren realisieren kann. Es
ist natlrlich anzumerken, dass auch andere Tempo-
matsysteme das hierin beschriebene Verfahren reali-
sieren und verwenden kdénnen, und dass das System
10 nur ein Beispiel ist. Das Tempomatsystem 10 ist
vorzugsweise ein FSRA-System, das in bestimmten
Umgebungen einer niedrigen Geschwindigkeit arbei-
ten kann und einen Computer 20 eines adaptiven
Tempomaten umfasst, der mit Tempomatschaltern
22, einem Motor- und/oder Getriebesteuermodul
(ECM/TCM) 24, einem Fahrzeugerfassungssystem
26, einem Lenkradsensor 28, anderen Fahrzeugsen-
soren 30, einem Bremscontroller-Computer 32 und
einer Fahrerschnittstelle 34 gekoppelt ist.

[0015] Der Computer 20 eines adaptiven Tempoma-
ten flhrt viele der elektronischen Verarbeitungsfunk-
tionen des Systems 10 durch und empfangt Informa-
tionen von einer Vielzahl von Eingangen, wie bei-
spielsweise den Tempomatschaltern 22, dem
ECM/TCM 24, dem Fahrzeugerfassungssystem 26,
dem Lenkradsensor 28 und den anderen Fahr-
zeugsensoren 30. In Ansprechen auf diese Eingange
fuhrt der Computer 20 eines adaptiven Tempomaten
elektronische Anweisungen aus — die jene umfassen,
die das vorliegende Verfahren betreffen — und gibt
Befehle an Einrichtungen wie beispielsweise das
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ECM/TCM 24, den Bremssteuerungs-Computer 32
und die Fahrerschnittstelle 34 aus, die das Tempo-
matsystem 10 allgemein steuern.

[0016] Die Tempomatschalter 22 sind vorzugsweise
durch einen Bediener gesteuerte Komponenten, die
an einem Lenkrad oder einem Steuerhebel angeord-
net sind, und kénnen einen "Ein/Aus"-Schalter, einen
"Geschwindigkeitsfestlegungs"-Schalter, einen "Wie-
deraufnehmen/Beschleunigen”-Schalter, einen "LO-
schen"-Schalter sowie beliebige andere geeignete
Schalter und/oder Bedienelemente umfassen, die in
der Technik bekannt sind. Die Tempomatschalter 22
sind elektronisch mit dem Computer 20 eines adapti-
ven Tempomaten gekoppelt und liefern ihm einen
Schaltereingang, der allgemein den Status der ver-
schiedenen Schalter tbermittelt. Wenn der Fahrer
beispielsweise den Ein/Aus-Schalter in eine
"Ein"-Stellung bringt, senden die Tempomatschalter
22 ein oder mehrere Signale an den Computer 20 ei-
nes adaptiven Tempomaten, um diese Auswahl mit-
zuteilen. Der Schaltereingang kann jede Kombination
von elektronischen Daten umfassen, die allgemein
den Status oder Zustand eines oder mehrerer der
Tempomatschalter 22 darstellen.

[0017] Wenn das Tempomatsystem 10 in einer
Geschwindigkeitsregelungseinstellung betrieben
wird, kann der Computer 20 eines adaptiven Tempo-
maten einfach den Schaltereingang, der eine durch
den Fahrer ausgewahlte Geschwindigkeit umfasst,
verwenden, um Regelungssignale oder einen Aus-
gang fur das ECM/TCM 24 und/oder den Bremscon-
troller-Computer 32 zu erzeugen, so dass das Fahr-
zeug auf der gewlinschten Geschwindigkeit gehalten
wird. Es kénnen verschiedene Techniken zum Be-
rechnen und Bereitstellen dieser Regelungssignale
verwendet werden, wie es Fachleute verstehen wer-
den.

[0018] Wenn das Tempomatsystem 10 andererseits
in einer Abstandsregelungseinstellung arbeitet, muss
der Computer 20 eines adaptiven Tempomaten mog-
licherweise einen Eingang von weiteren Fahr-
zeugsensoren wie dem Fahrzeugerfassungssystem
26 sammeln. Gemal einer Ausfiihrungsform verwen-
det das Fahrzeugerfassungssystem 26 Radar, um
sowohl die Entfernung als auch die relative Ge-
schwindigkeit eines Fihrungsfahrzeugs zu erfassen,
das auf einem Pfad vor dem Quellenfahrzeug fahrt.
Es koénnten jedoch auch andere Nicht-Radar-basierte
Typen von Fahrzeugerfassungssystemen verwendet
werden, wie beispielsweise jene, die Laser, Kame-
ras, Fahrzeug-Fahrzeug-Kommunikationen und In-
frastruktur-Fahrzeug-Kommunikationen verwenden.
In Ansprechen auf diesen Eingang von dem Fahrzeu-
gerfassungssystem 26 sendet der Computer 20 ei-
nes adaptiven Tempomaten Regelungssignale an
das ECM/TCM 24 und/oder den Bremscontrol-
ler-Computer 32, so dass eine bestimmte raumliche
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Trennung zwischen den beiden Fahrzeugen auf-
rechterhalten wird. Diese rdumliche Trennung oder
Distanz kann durch eine Vielzahl von Faktoren beein-
flusst werden, die die momentane Fahrzeugge-
schwindigkeit (hoéhere Geschwindigkeiten kdnnen
eine groRere Trennung erfordern), die momentanen
StraRenbedingungen (nasse oder eisige Bedingun-
gen kénnen eine groRere Trennung erfordern) und
den Typ von Quellen- und/oder Fiihrungsfahrzeugen
(grofiere Fahrzeuge kénnen einen gréReren Brems-
weg und somit eine gréRere Trennung erfordern) um-
fassen, nur um einige Mdglichkeiten zu nennen. Wie
es erklart wird, kann die Abstandsregelungseinstel-
lung in einer Vielzahl von geeigneten Umgebungen
einer niedrigen Geschwindigkeit verwendet werden,
die Stop-and-Go-Situationen im Verkehr umfassen,
bei denen das Fahrzeug vollstandig gestoppt wird. In
diesem Fall ist es mdéglich, dass der Bremscontrol-
ler-Computer 32 das Fahrzeug in einer gestoppten
Position halt, bis der Fahrer bereit ist, das Fahren
wieder aufzunehmen und sich das Fihrungsfahrzeug
nicht mehr auf dem unmittelbaren Pfad befindet.

[0019] Die Fahrerschnittstelle 34 stellt dem Bedie-
ner eine akustische, visuelle und/oder haptische
Schnittstelle zum Austauschen von Informationen mit
dem Tempomatsystem 10 bereit und kann allgemein
als Eingabe- oder Ausgabeeinrichtung dienen. Bei ei-
nem Beispiel einer Eingabeeinrichtung koénnte die
Fahrerschnittstelle 34 akustische Befehle von dem
Fahrer empfangen, die akustischen Befehle mit einer
Spracherkennungs-Software in elektronische Signa-
le umwandeln und diese Schnittstelleneingabe an
den Computer 20 eines adaptiven Tempomaten sen-
den. Bei diesem Beispiel kénnte die Fahrerschnitt-
stelle zusatzlich zu den Tempomatschaltern 22 oder
anstatt dieser verwendet werden. Als Ausgabeein-
richtung kdnnte die Fahrerschnittstelle 34 eine Statu-
sinformation Ubermitteln, wie beispielsweise den
Fahrer alarmieren, dass das Tempomatsystem 10
deaktiviert wurde, da es in einer ungeeigneten Umge-
bung einer niedrigen Geschwindigkeit arbeitet. Dies
kdnnte durch Verwenden einer beliebigen Kombinati-
on von Kontrollleuchten, Textnachrichten, graphi-
schen Anzeigen, akustischen Signalen, haptischen
Hinweisen sowie beliebigen anderen bekannten
Techniken zum Kommunizieren mit dem Fahrer er-
reicht werden.

[0020] Fur weitere Informationen Uber Aspekte ge-
eigneter Tempomatsysteme wird auf die US-Patente
Nr. 6,622,810; 6,223,117 und 5,454,442 verwiesen,
die alle an den Inhaber der vorliegenden Erfindung
Ubertragen sind und deren Offenbarungsgehalt hierin
durch Bezugnahme mit eingeschlossen ist.

Verfahren zum Betreiben eines Tempomatsystems

[0021] Das Flussdiagramm in Eig. 2 zeigt einige der
Schritte einer beispielhaften Ausfiihrungsform 100 ei-
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nes Verfahrens zum Betreiben eines Tempomatsys-
tems. Einige Systeme eines adaptiven Tempomaten
(ACC-Systeme) sind entworfen, um unterhalb einer
bestimmten Fahrzeuggeschwindigkeit, beispielswei-
se 40 km/h (25 mph), abzuschalten, da sie moglicher-
weise nicht dazu in der Lage sind, genau zwischen
geeigneten Umgebungen einer niedrigen Geschwin-
digkeit — wie Stop-and-Go-Verkehrssituationen — bei
denen eine Verwendung solch eines Systems er-
wulinscht ist, und ungeeigneten Umgebungen einer
niedrigen Geschwindigkeit — wie beispielsweise
Parkplatze — bei denen ein Tempomat nicht geeignet
ist, zu unterscheiden. Das vorliegende Verfahren
kann die Anwendbarkeit und Effektivitat von Tempo-
matsystemen allgemein durch Unterscheiden zwi-
schen geeigneten und ungeeigneten Umgebungen
einer niedrigen Geschwindigkeit und durch Treffen
entsprechender MalRnahmen erweitern. Der Begriff
"ungeeignete Umgebung einer niedrigen Geschwin-
digkeit" umfasst breit alle Umgebungen und Einstel-
lungen, bei denen ein Fahrzeug mit einer niedrigen
Fahrzeuggeschwindigkeit betrieben wird und eine
Verwendung eines Tempomatsystems nicht geeignet
ist. Einige Beispiele ungeeigneter Umgebungen einer
niedrigen Geschwindigkeit umfassen Parkplatze,
Parkhauser und andere Orte, an denen zahlreiche
FuBganger und andere Hindernisse, die kein Fahr-
zeug sind, vorhanden sind, sind jedoch sicherlich
nicht darauf beschrankt.

[0022] Mit Schritt 102 beginnend werden ein(e) oder
mehrere Flags, Variablen, Zahler, Einstellungen
und/oder andere Parameter initialisiert, die in dem
Computer 20 eines adaptiven Tempomaten gespei-

chert sind. Beispielsweise kénnen ein
Ungeeignete_Umgebung-Flag und eine
Fahrer_Geschwindigkeit-Variable auf "0" gesetzt

werden (diese Elemente werden nachfolgend aus-
fuhrlicher erlautert). GemalR einer Ausfuhrungsform
findet Schritt 102 jedes Mal statt, wenn das Fahrzeug
durch einen Bediener gestartet wird oder auf andere
Weise eingeschaltet wird. Sobald diese Elemente
korrekt initialisiert wurden, fahrt die Steuerung mit
Schritt 104 fort, der allgemein das Timing des Verfah-
rens durch Vorgeben der Gesamtgeschwindigkeit,
mit der das Verfahren ausgefiihrt wird, steuert. An-
ders ausgedruckt unterbricht Schritt 104, der ein op-
tionales Merkmal ist und nicht notwendig ist, voriber-
gehend die Ausfiihrung des Verfahrens, so dass die
nachfolgenden Schritte gemaR einer vorbestimmten
und vorhersagbaren Geschwindigkeit durchgefiihrt
werden kénnen; beispielsweise eine Ausfiuhrung des
Verfahrens alle 50 ms. Sobald der Timer in Schritt
104 ablauft, fahrt die Ausfihrung des Verfahrens mit
Schritt 106 fort.

[0023] In Schritt 106 empfangt der Computer 20 ei-
nes adaptiven Tempomaten einen oder mehrere Ein-
gange von Sensoren und Einrichtungen, die an dem
Fahrzeug angeordnet sind, welche gemaR einer Aus-
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fuhrungsform einen Lenkeingang von dem Lenkrad-
sensor 28, einen Geschwindigkeitseingang von ei-
nem Fahrzeuggeschwindigkeitssensor, einen Schal-
tereingang von den Tempomatschaltern 22 sowie ei-
nen anderen Eingang von den Fahrzeugsensoren 30
umfassen. Der Lenkeingang betrifft allgemein eine
Lenkradstellung und kann gemaR einer Vielzahl von
in der Technik bekannten Arten erhalten werden. Bei-
spielsweise konnten Hall-Effekt-Sensoren in der
Lenksaule und um diese herum angeordnet sein, um
eine Information bezlglich der Drehstellung des
Lenkrads zu erfassen. Es konnten auch andere Ty-
pen von Sensoren und Techniken verwendet werden.
Der Geschwindigkeitseingang betrifft allgemein eine
Fahrzeuggeschwindigkeit und kann durch eine An-
zahl von Quellen bereitgestellt werden, die Sensoren
in Verbindung mit dem ECM/TCM 24 umfassen. Der
Schaltereingang gibt allgemein den Betriebszustand
der verschiedenen Tempomatschalter an; d. h. des
Ein/Aus-Schalters, des Geschwindigkeitsfestle-
gungs-Schalters, des Wiederaufnehmen/Beschleuni-
gen-Schalters, des Ldschen-Schalters etc. In Abhan-
gigkeit von der bestimmten Ausfiihrungsform kénnte
Schritt 106 auch eine Information von anderen Quel-
len an dem Fahrzeug, wie beispielsweise eine Fahr-
zeugturstatusinformation von den Fahrzeugsensoren
30, erfassen.

[0024] Es sei angemerkt, dass die Eingange in
Schritt 106 sowie in anderen Schritten in dem Verfah-
ren 100 durch den Computer 20 eines adaptiven
Tempomaten angefordert werden kénnten, durch die
Sensoren ohne Aufforderung hierfir gesendet wer-
den kdénnten oder gemaf anderen geeigneten Signa-
lisierungstechniken erfasst werden kénnten, die
Fachleuten bekannt sind. Ferner konnten die ver-
schiedenen Eingange eine einzelne Auslesung oder
mehrere Auslesungen darstellen, in welchem Fall sie
als ein Typ von Mittelwert bereitgestellt werden kénn-
ten. Auf die Eingange kénnten natirlich auch Kondi-
tionierungs-, Filterungs- und andere Signalverarbei-
tungstechniken angewandt werden.

[0025] Als Nachstes ermittelt das Verfahren, ob das
Fahrzeug in einer ungeeigneten Umgebung einer
niedrigen Geschwindigkeit betrieben wird, Schritt
108. Mit Bezug auf Fig. 3 ist ein Flussdiagramm ge-
zeigt, das eine Ausfihrungsform von Schritt 108 aus-
fuhrlicher zeigt. In einem ersten Schritt 200 wird der
in Schritt 106 erfasste Geschwindigkeitseingang ver-
wendet, um zu ermitteln, ob die momentane Fahr-
zeuggeschwindigkeit geringer als ein Schwellenwert
einer niedrigen Geschwindigkeit ist; beispielsweise
40 km/h (25 mph). Wenn das Fahrzeug mit einer Ge-
schwindigkeit betrieben wird, die groRer als der
Schwellenwert einer niedrigen Geschwindigkeit ist,
wird das Fahrzeug nicht einer Umgebung einer nied-
rigen Geschwindigkeit betrieben — nicht geeignet,
nicht ungeeignet oder anderweitig. In diesem Fall en-
det Schritt 108, und die Steuerung fahrt mit Schritt

2009.07.02

120 fort. Wenn das Fahrzeug mit einer Geschwindig-
keit betrieben wird, die geringer als der Schwellen-
wert einer niedrigen Geschwindigkeit ist, wird das
Fahrzeug in einer Umgebung einer niedrigen Ge-
schwindigkeit betrieben, und die Steuerung fahrt mit
Schritt 202 fort, der mit dem Prozess des Ermittelns,
ob die Umgebung einer niedrigen Geschwindigkeit
eine geeignete oder eine ungeeignete ist, beginnt.

[0026] In Schritt 202 ermittelt das Verfahren einen
Lenkradschwellenwert, der verwendet werden kann,
um bestimmte ungeeignete Umgebungen einer nied-
rigen Geschwindigkeit, wie beispielsweise Parkplat-
ze, zu identifizieren. Da in bestimmten Situationen ei-
ner niedrigen Geschwindigkeit, wie bei Parkplatzen
und Parkhausern, oftmals enge Kurvenradien auftre-
ten, kann das vorliegende Verfahren einen Lenkrad-
schwellenwert fir einen nachfolgenden Vergleich
und eine nachfolgende Verwendung ermitteln. Der
Lenkradschwellenwert kann entweder ein konstanter
Wert, wie beispielsweise 90°, sein, oder er kann in
Abhangigkeit von einem oder mehreren Faktoren ein
variabler Wert sein. Gemal einer Ausfihrungsform
ist der Lenkradschwellenwert ein geschwindigkeits-
abhangiger Wert; je niedriger die Fahrzeuggeschwin-
digkeit ist, desto groRer muss der Lenkradschwellen-
wert sein, um einen Parkplatz oder ein Parkhaus zu
identifizieren (ein Lenken von 45° kann beispielswei-
se das Vorhandensein eines Parkplatzes angeben,
wenn das Fahrzeug mit 24 km/h (15 mph), jedoch
nicht mit 8 km/h (5 mph), fahrt). Der Lenkradschwel-
lenwert kann auch andere Faktoren bertcksichtigen,
wie beispielsweise den Typ von betroffenem Fahr-
zeug, die Lenkubersetzung des Fahrzeugs, eine
Hysterese etc., und er kann durch Durchfiihren von
Berechnungen oder durch die Verwendung einer ge-
speicherten Information, wie beispielsweise Nach-
schlagetabellen, abgeleitet werden. Dies sind natr-
lich nur einige beispielhafte Techniken zum Ermitteln
des Lenkradschwellenwerts, da ebenfalls zahlreiche
andere existieren und verwendet werden koénnten.

[0027] In Schritt 204 vergleicht das Verfahren dann
den in Schritt 106 erfassten Lenkeingang mit dem in
Schritt 202 abgeleiteten Lenkradschwellenwert.
Wenn die durch den Lenkradsensor 28 erfasste
Lenkradstellung nicht gréfer als der Lenkradschwel-
lenwert ist, wird Schritt 206 durchgefiihrt, um zu tber-
prufen, ob es irgendwelche anderen Zustande gibt,
die auf einen Parkplatz oder eine andere ungeeigne-
te Umgebung einer niedrigen Geschwindigkeit hin-
weisen. Einige Beispiele solcher Zustdnde umfas-
sen, dass eine oder mehrere der Fahrzeugtiren, der
Kofferraum oder die Motorhaube gedffnet wurden,
sind jedoch nicht darauf beschrankt. Ein Eingang be-
zuglich des Status der Turen, des Kofferraums, der
Motorhaube etc. kdnnte in Schritt 106 von den Fahr-
zeugsensoren 30 oder jeder anderen geeigneten
Einrichtung erhalten werden. Wenn irgendeines die-
ser Elemente gedffnet wurde, weist dies darauf hin,
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dass sich das Fahrzeug in einer Umgebung befinden
kann, in der ein Tempomatsystem nicht passend ist,
und das Verfahren fahrt somit mit Schritt 208 fort.
Wenn durch Schritt 206 keine Zustande einer unge-
eigneten Umgebung einer niedrigen Geschwindigkeit
erfasst werden, wird ermittelt, dass sich das Fahr-
zeug nicht in einer ungeeigneten Umgebung einer
niedrigen Geschwindigkeit befindet, und Schritt 108
endet, indem die Steuerung zu Schritt 120 zurtick-
kehrt. Natlrlich kénnten die in Schritt 206 verwende-
ten Kriterien eine oder mehrere Kombinationen von
Faktoren umfassen. Beispielsweise kdnnte Schritt
206 anstatt eines einfachen Uberpriifens, ob eine
Fahrzeugtir geoffnet wurde, erfordern, dass eine
Fahrzeugtur fir eine bestimmte Zeitdauer gedffnet
ist, wahrend das Fahrzeug steht. Dieser Typ von Ein-
schrankung kann durch fehlerhafte Turschalter etc.
verursachte Fehler reduzieren.

[0028] Wenn andererseits entweder Schritt 204
oder Schritt 206 Zustéande detektiert, die auf eine un-
geeignete Umgebung einer niedrigen Geschwindig-
keit hinweisen, kann Schritt 208 Anderungen an ei-
nem oder mehreren elektronisch gespeicherten Da-
tenelementen vornehmen. Beispielsweise kann
Schritt 208 eine(s/n) oder mehrere der Flags, Variab-
len, Zahler, Einstellungen und/oder anderen Parame-
ter, die durch das vorliegende Verfahren verwendet
werden, setzen, modifizieren, inkrementieren oder
auf andere Weise andern. Gemal einer Ausflh-
rungsform wird das Ungeeignete_Umgebung-Flag -
das zuvor in Schritt 102 initialisiert wurde — auf "1" ge-
setzt, was angibt, dass eine ungeeignete Umgebung
einer niedrigen Geschwindigkeit detektiert wurde,
und wird die Fahrer_Geschwindigkeit-Variable ge-
I6scht. Es sei angemerkt, dass eine einer beliebigen
Anzahl von verschiedenen Techniken in Schritt 208
verwendet werden kdnnte, um zu erkennen oder auf-
zuzeichnen, dass eine ungeeignete Umgebung einer
niedrigen Geschwindigkeit aufgetreten ist, und dass
das oben allgemein beschriebene Flag-Setzverfah-
ren lediglich eine Moglichkeit ist. An dieser Stelle hat
Schritt 108 ermittelt, ob das Fahrzeug momentan in
einer ungeeigneten Umgebung in der niedrigen Ge-
schwindigkeit betrieben wird oder nicht, und dies wur-
de ohne Verwendung von elektronischen Kartenda-
ten erreicht. Naturlich kdnnten andere Ausfihrungs-
formen GPS-Koordinaten und elektronische Karten-
daten zu Zwecken einer Bestatigung verwenden, sie
beruhen jedoch nicht auf einer elektronischen Karte
und vermeiden daher Probleme beziglich eines
schlechten Empfangs von GPS-Signalen, veralteten
elektronischen Kartendaten etc.

[0029] Wieder auf Fig. 2 Bezug nehmend fahrt das
Verfahren mit Schritt 120 fort und Uberprift es den
Status der Tempomatschalter 22. Unter Verwendung
des Schaltereingangs von Schritt 106 wird ermittelt,
ob der Fahrer das Tempomatsystem eingeschaltet
hat, indem der Status der verschiedenen Tempomat-
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schalter 22 Gberpruft wird. Wenn die Tempomatschal-
ter 22 "aus" sind, was angibt, dass der Fahrer das
Tempomatsystem 10 nicht einschalten méchte, wer-
den in Schritt 122 ein(e) oder mehrere Flags, Variab-
len, Zahler, Einstellungen und/oder andere Parame-
ter zurlickgesetzt, initialisiert, geléscht etc. Bei einer
Ausfihrungsform wird ein System_Aktiv-Flag, das
allgemein angibt, ob das Tempomatsystem momen-
tan aktiv ist oder nicht, geléscht, und wird die
Fahrer_Geschwindigkeit-Variable geléscht oder auf
"0" gesetzt. Wenn das System momentan aktiv ist,
deaktiviert Schritt 124 das System durch Ausschalten
der Tempomatmerkmale und Zurtickfihren der Steu-
erung zu Schritt 104, so dass der Prozess wieder
wiederholt werden kann.

[0030] Wenn Schritt 120 ermittelt, dass die Tempo-
matschalter 22 tatsachlich "an" sind, fragt Schritt 140
den momentanen Status des Tempomatsystems 10
ab (d. h. ob es aktiv oder inaktiv ist). Allgemein kann
gesagt werden, dass, wenn zuvor eine ungeeignete
Umgebung einer niedrigen Geschwindigkeit detek-
tiert wurde, das vorliegende Verfahren dann das
Tempomatsystem sperrt; die genaue Art und Weise,
wie dieses Sperren durchgeflhrt wird, kann variieren
und hangt von verschiedenen Faktoren ab. Wenn
das Tempomatsystem 10 beispielsweise momentan
aktiv ist und eine ungeeignete Umgebung einer nied-
rigen Geschwindigkeit detektiert wurde, wird das
System durch Deaktivieren gesperrt, so dass das
Fahrzeug nicht mehr in einem Tempomatmodus be-
trieben werden kann (dieser Ansatz ist allgemein in
Eig. 4 gezeigt). Wenn das Tempomatsystem 10 be-
reits inaktiv ist und eine ungeeignete Umgebung ei-
ner niedrigen Geschwindigkeit detektiert wurde, wird
das Tempomatsystem durch Verhindern, dass es ak-
tiviert wird, wahrend es sich immer noch in der unge-
eigneten Umgebung einer niedrigen Geschwindigkeit
befindet, gesperrt (dieser Ansatz ist allgemein in
Fig. 5 gezeigt). Es kdnnen auch andere Techniken
zum Sperren des Tempomatsystems verwendet wer-
den, da die vorstehenden Ausfiihrungsformen ledig-
lich zwei Moéglichkeiten sind.

[0031] Nun auf Fig. 4 Bezug nehmend ist ein Fluss-
diagramm gezeigt, das eine ausflhrlichere Ausflih-
rungsform von Schritt 150 zeigt, die allgemein aktive
Systeme betrifft. Mit Schritt 300 beginnend ermittelt
das Verfahren, ob zuletzt eine ungeeignete Umge-
bung einer niedrigen Geschwindigkeit detektiert wur-
de; bei einer Ausfiihrungsform wird dies durch Uber-
prufen des Status des
Ungeeignete_Umgebung-Flags erreicht. Wenn eine
ungeeignete Umgebung einer niedrigen Geschwin-
digkeit identifiziert wurde, wird das Tempomatsystem
10 in Schritt 302 durch Treffen der folgenden Maf3-
nahmen gesperrt: Deaktivieren des Tempomatsys-
tems, so dass es "aus" ist, Senden einer Nachricht an
die Fahrerschnittstelle 34, die eine Erklarung fur die
Deaktivierung liefert, und Loschen oder Zurtckset-
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zen eines/r oder mehrerer Flags, Variablen, Zahler,
Einstellungen und/oder anderer Parameter (dies
kann das Léschen der Fahrer_Geschwindigkeit-Vari-
able und des System_Aktiv-Flags umfassen). Bei
dieser Ausfuhrungsform wird weiterhin verhindert,
dass das Tempomatsystem 10 arbeitet, bis das
Ungeeignete_Umgebung-Flag geéandert wird. Dies
kann den vorteilhaften Effekt des Reduzierens uner-
winschter "Wiederaufnahmen" haben, bei denen ein
Fahrer den Betrieb des Tempomatsystems wieder
aufnimmt, wahrend sich das Fahrzeug immer noch in
einer ungeeigneten Umgebung einer niedrigen Ge-
schwindigkeit befindet.

[0032] Zu Schritt 300 zuriickkehrend Uberprift das
Verfahren, wenn keine ungeeignete Umgebung einer
niedrigen Geschwindigkeit detektiert wurde, ob ir-
gendwelche anderen Ausschaltebedingungen erfullt
wurden, Schritt 310. Ausschaltebedingungen kénnen
beispielsweise Falle umfassen, in denen der Fahrer
den Ldschen-Schalter drickt, oder wenn ein Fehler
detektiert wird, der einen andauernden Betrieb des
Tempomatsystems verhindert. Wenn irgendeiner die-
ser Typen von Bedingungen existiert, fahrt die Steu-
erung mit Schritt 302 fort, so dass das System wie
gerade erklart gesperrt werden kann. Wenn keine
Ausschaltebedingungen existieren, schlie3t das Ver-
fahren allgemein daraus, dass es richtig ist, das Tem-
pomatsystem 10 zu betreiben, und Schritt 320 er-
zeugt Befehlssignale fir das ECM/TCM 24, den
Bremscontroller-Computer 32 sowie beliebige ande-
re Einrichtungen, die notwendig sind, um den Tempo-
maten zu realisieren, wie es in der Technik allgemein
bekannt ist. Die Befehlssignale kdnnen eine ge-
wiinschte Geschwindigkeit umfassen, die das Fahr-
zeug in einer Geschwindigkeitsregelungseinstellung
regelt, oder sie kdnnen einen Ausgang umfassen, der
verwendet wird, um einem Fihrungsfahrzeug zu fol-
gen oder das Fahrzeug in einer Abstandsregelungs-
einstellung gestoppt zu halten. An dieser Stelle ist
Schritt 150 abgeschlossen und die Steuerung kehrt
zu Schritt 104 zuriick, so dass der gesamte Prozess
wiederholt werden kann.

[0033] Wenn Schritt 140 ermittelt, dass das Tempo-
matsystem inaktiv ist, wird Schritt 160 ausgefihrt;
eine beispielhafte Ausfihrungsform hiervon ist in
Fig. 5 gezeigt. Schritt 160 aktiviert allgemein das
Tempomatsystem 10, wenn der Fahrer versucht hat,
die Tempomatmerkmale zu verwenden, und dies zu
tun als richtig betrachtet wird; d. h. keine ungeeignete
Umgebung einer niedrigen Geschwindigkeit. Mit
Schritt 400 beginnend Uberprift das Verfahren, ob
der Wiederaufnehmen/Beschleunigen-Knopf, der Teil
der Tempomatschalter 22 ist, gedriickt wurde; die Er-
fassung des Schaltereingangs kénnte Teil von Schritt
106 sein. Dann ermittelt Schritt 402, ob die durch den
Fahrer ausgewahlte Geschwindigkeit "0" ist oder
nicht. Wenn die durch den Fahrer ausgewahlte Ge-
schwindigkeit "0" ist, Uberpruft Schritt 404 das
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Ungeeignete_Umgebung-Flag, um zu sehen, ob es
auf "1" gesetzt ist; ein Setzen auf "1" gibt eine unge-
eignete Umgebung einer niedrigen Geschwindigkeit
an. Wenn das Ungeeignete_Umgebung-Flag auf "1"
gesetzt ist, wird dem Fahrer ber die Fahrerschnitt-
stelle 34 eine Nachricht geliefert, die erklart, dass das
Tempomatsystem nicht aktiviert werden kann, da
sich das Fahrzeug in einer ungeeigneten Umgebung
einer niedrigen Geschwindigkeit befindet, Schritt
406. Danach kehrt die Steuerung zu Schritt 104 zu-
rick, so dass der Prozess wiederholt werden kann.
Wenn  Schritt 404  ermittelt, dass das
Ungeeignete_Umgebung-Flag nicht gesetzt wurde,
dass jedoch die durch den Fahrer ausgewahlte Ge-
schwindigkeit "0" ist, fahrt das Verfahren einfach mit
Schritt 104 fort, ohne eine Nachricht tiber die Fahrer-
schnittstelle 34 zu senden.

[0034] Wieder auf Schritt 400 Bezug nehmend,
Uberpruft, wenn dieser Schritt ermittelt, dass der Wie-
deraufnehmen/Beschleunigen-Knopf nicht durch den
Fahrer gedriickt wurde, Schritt 420 den Status des
Geschwindigkeitsfestlegungs-Schalters. Wenn der
Geschwindigkeitsfestlegungs-Schalter nicht einge-
schaltet wurde, endet Schritt 160 und die Steuerung
springt zu Schritt 104 zurtick. Wenn der Geschwin-
digkeitsfestlegungs-Knopf jedoch durch den Fahrer
gedruckt wurde, wird die momentane Fahrzeugge-
schwindigkeit mit einem Schwellenwert einer niedri-
gen Geschwindigkeit verglichen, Schritt 422. Wenn
das Fahrzeug momentan mit einer Geschwindigkeit
gefahren wird, die geringer als der Schwellenwert ei-
ner niedrigen Geschwindigkeit ist, fahrt das Verfah-
ren mit Schritt 404 fort, um den Status des
Ungeeignete_Umgebung-Flags zu Uberprifen, wie
bereits erklart. Umgekehrt stellt Schritt 424, wenn das
Fahrzeug mit einer Geschwindigkeit fahrt, die den
Schwellenwert einer niedrigen Geschwindigkeit tber-
steigt, sicher, dass bestimmte Einschaltebedingun-
gen erflllt sind, und das Tempomatsystem 10 wird
unter der Annahme, dass dies der Fall ist, aktiviert
und erzeugt Befehlssignale fir das ECM/TCM 24,
den Bremscontroller-Computer 32 etc. gemaf ent-
weder einer Geschwindigkeitsregelungseinstellung
oder einer Abstandsregelungseinstellung, wie es in
der Technik bekannt ist, Schritt 426. Dieser Schritt
kann auch das System_Aktiv-Flag setzen, das
Ungeeignete_Umgebung-Flag léschen und andere
erforderliche Anderungen der Systemparameter
durchflihren.

[0035] Einige dieser Schritte, insbesondere jene,
die Aspekte einer Verwaltung eines Tempomatsys-
tems bezuglich entweder einer Geschwindigkeitsre-
gelungseinstellung oder einer Abstandsregelungs-
einstellung betreffen, kdnnen Fachleuten bereits be-
kannt sein und werden als beispielhafter Hintergrund
bereitgestellt, vor dem die vorliegende Erfindung ver-
wendet werden kann. Somit kdnnte das hierin be-
schriebene Verfahren sicherlich mit anderen Sequen-
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zen und/oder Schritten als den oben erlauterten ver-
wendet werden, etc.

[0036] Es ist zu verstehen, dass die vorstehende
Beschreibung keine Definition der Erfindung ist, son-
dern eine Beschreibung einer oder mehrerer bevor-
zugter beispielhafter Ausfihrungsformen der Erfin-
dung ist. Die Erfindung ist nicht auf die bestimmte(n)
Ausfuhrungsform(en) beschrankt, die hierin offenbart
ist oder sind, sondern ist lediglich durch die nachste-
henden Anspriiche definiert. Ferner beziehen sich
die in der vorstehenden Beschreibung enthaltenen
Aussagen auf bestimmte Ausflihrungsformen und
sollen nicht als Beschrankungen des Schutzumfangs
der Erfindung oder der Definition von Begriffen ge-
deutet werden, die in den Ansprichen verwendet
werden, wenn nicht ein Begriff oder eine Phrase oben
ausdrucklich definiert ist. Fir Fachleute werden ver-
schiedene andere Ausfiihrungsformen und verschie-
dene Anderungen und Abwandlungen der offenbar-
ten Ausfiihrungsform(en) ersichtlich. Alle solchen an-
deren Ausfiihrungsformen, Anderungen und Ab-
wandlungen sollen innerhalb des Schutzumfangs der
beigefugten Anspriche liegen.

[0037] Wie in dieser Beschreibung und den Anspri-
chen verwendet, sollen die Begriffe "zum Beispiel",

"etwa", "wie beispielsweise" und "wie " und die Ver-
ben "umfassen", "aufweisen”, "einschlieen" und ihre
anderen Verbformen bei einer Verwendung in Verbin-
dung mit einer Auflistung einer oder mehrerer Kom-
ponenten oder anderer Elemente als offen betrachtet
werden, was bedeutet, dass die Auflistung nicht als
andere, zusatzliche Komponenten oder Elemente
ausschlieRend betrachtet werden soll. Andere Begrif-
fe sollen unter Verwendung ihrer breitesten verninf-
tigen Bedeutung betrachtet werden, wenn sie nichtin
einem Kontext verwendet werden, der eine andere
Interpretation erfordert.
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Patentanspriiche

1. Verfahren zum Betreiben eines Tempomatsys-
tems fir ein Fahrzeug, das die Schritte umfasst,
dass:

(a) ein Lenkeingang von einem Lenkradsensor emp-
fangen wird, wobei der Lenkeingang allgemein eine
Lenkradstellung betrifft;

(b) die Lenkradstellung mit einem Lenkradschwellen-
wert verglichen wird, um zu ermitteln, ob das Fahr-
zeug in einer ungeeigneten Umgebung einer niedri-
gen Geschwindigkeit betrieben wird; und

(c) das Tempomatsystem gesperrt wird, wenn das
Fahrzeug in einer ungeeigneten Umgebung einer
niedrigen Geschwindigkeit betrieben wird.

2. Verfahren nach Anspruch 1, das ferner den
Schritt umfasst, dass der Lenkradschwellenwert
durch Verwenden einer oder mehrerer Informationen
ermittelt wird, die aus der Liste ausgewahlt wird oder
werden, die besteht aus: einer Fahrzeuggeschwin-
digkeit, einem Fahrzeugtyp oder einer Lenkuberset-
zung, wobei dieser Schritt vor Schritt (b) durchgefihrt
wird.

3. Verfahren nach Anspruch 2, wobei der Lenk-
radschwellenwert durch Verwenden der Fahrzeugge-
schwindigkeit ermittelt wird, so dass der Lenkrad-
schwellenwert um so héher ist, je niedriger die Fahr-
zeuggeschwindigkeit ist.

4. Verfahren nach Anspruch 1, das ferner den
Schritt umfasst, dass ermittelt wird, ob es neben der
Lenkradstellung andere Zustande gibt, die angeben,
dass das Fahrzeug in einer ungeeigneten Umgebung
einer niedrigen Geschwindigkeit betrieben wird, wo-
bei dieser Schritt vor Schritt (c) durchgefihrt wird.

5. Verfahren nach Anspruch 4, wobei die anderen
Zustande mindestens einen Zustand umfassen, der
aus der Liste ausgewanhlt wird, die besteht aus: einem
Fahrzeugtirstatus, einem Fahrzeugkofferraumstatus
oder einem Fahrzeugmotorhaubenstatus.

6. Verfahren nach Anspruch 1, wobei Schritt (b)
ferner umfasst, dass ohne die Verwendung elektroni-
scher Kartendaten ermittelt wird, ob das Fahrzeug in
einer ungeeigneten Umgebung einer niedrigen Ge-
schwindigkeit betrieben wird.

7. Verfahren nach Anspruch 1, wobei Schritt (c)
ferner umfasst, dass das Tempomatsystem durch
Treffen mindestens einer der folgenden beiden MalR3-
nahmen gesperrt wird: i) Deaktivieren des Tempo-
matsystems, wenn es sich momentan in einem akti-
ven Zustand befindet, oder ii) Verhindern, dass das
Tempomatsystem aktiviert wird, wenn es sich mo-
mentan in einem inaktiven Zustand befindet.

8. Verfahren nach Anspruch 1, wobei das Tempo-
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matsystem ein System eines adaptiven Tempomaten
mit vollem Geschwindigkeitsbereich (FSRA-Tempo-
matsystem) ist und in einer geeigneten Umgebung ei-
ner niedrigen Geschwindigkeit sowohl in einer Ge-
schwindigkeitsregelungs- als auch in einer Abstands-
regelungseinstellung arbeiten kann.

9. Verfahren zum Betreiben eines Tempomatsys-
tems fiir ein Fahrzeug, das die Schritte umfasst, dass
(a) ein Geschwindigkeitseingang von einem Fahr-
zeuggeschwindigkeitssensor empfangen wird, wobei
der Geschwindigkeitseingang allgemein eine Fahr-
zeuggeschwindigkeit betrifft;

(b) der Geschwindigkeitseingang und ein Eingang
von mindestens einem anderen Fahrzeugsensor ver-
wendet werden, um zu ermitteln, ob das Fahrzeug in
einer ungeeigneten Umgebung einer niedrigen Ge-
schwindigkeit betrieben wird, wobei dies allgemein
ohne die Verwendung von elektronischen Kartenda-
ten ermittelt wird; und

(c) das Tempomatsystem gesperrt wird, wenn das
Fahrzeug in einer ungeeigneten Umgebung einer
niedrigen Geschwindigkeit betrieben wird.

10. Verfahren nach Anspruch 9, wobei der min-
destens eine andere Fahrzeugsensor ein Lenkrad-
sensor ist, der einen Lenkeingang bereitstellt, der all-
gemein eine Lenkradstellung betrifft.

11. Verfahren nach Anspruch 10, das ferner den
Schritt umfasst, dass die Lenkradstellung mit einem
Lenkradschwellenwert verglichen wird, wobei der
Lenkradschwellenwert durch Verwenden einer oder
mehrerer Informationen ermittelt wird, die aus der
Liste ausgewahlt wird oder werden, die besteht aus:
einer Fahrzeuggeschwindigkeit, einem Fahrzeugtyp
oder einer Lenkibersetzung.

12. Verfahren nach Anspruch 11, wobei der Lenk-
radschwellenwert durch Verwenden der Fahrzeugge-
schwindigkeit ermittelt wird, so dass der Lenkrad-
schwellenwert um so hdéher ist, je niedriger die Fahr-
zeuggeschwindigkeit ist.

13. Verfahren nach Anspruch 9, wobei der min-
destens eine andere Fahrzeugsensor eine Informati-
on bereitstellt, die allgemein einen Fahrzeugtirsta-
tus, einen Fahrzeugkofferraumstatus oder einen
Fahrzeugmotorhaubenstatus betrifft.

14. Verfahren nach Anspruch 9, wobei Schritt (c)
ferner umfasst, dass das Tempomatsystem gesperrt
wird, indem mindestens eine der folgenden beiden
MaRnahmen getroffen wird: i) Deaktivieren des Tem-
pomatsystems, wenn es sich momentan in einem ak-
tiven Zustand befindet, oder ii) Verhindern, dass das
Tempomatsystem aktiviert wird, wenn es sich mo-
mentan in einem inaktiven Zustand befindet.

15. Verfahren nach Anspruch 9, wobei das Tem-
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pomatsystem ein System eines adaptiven Tempoma-
ten mit vollem Geschwindigkeitsbereich (FSRA-Tem-
pomatsystem) ist und in einer geeigneten Umgebung
einer niedrigen Geschwindigkeit sowohl in einer Ge-
schwindigkeitsregelungs- als auch in einer Abstands-
regelungseinstellung arbeiten kann.

16. Tempomatsystem zur Verwendung bei einem
Fahrzeug, umfassend:
einen Computer eines adaptiven Tempomaten;
einen Fahrzeuggeschwindigkeitssensor, der mit dem
Computer eines adaptiven Tempomaten gekoppelt
ist, wobei der Fahrzeuggeschwindigkeitssensor ei-
nen Geschwindigkeitseingang bereitstellt, der allge-
mein eine Fahrzeuggeschwindigkeit betrifft; und
einen Lenkradsensor, der mit dem Computer eines
adaptiven Tempomaten gekoppelt ist, wobei der
Lenkradsensor einen Lenkeingang bereitstellt, der
allgemein eine Lenkradstellung betrifft;
wobei der Computer eines adaptiven Tempomaten
das Tempomatsystem sperrt, wenn die Fahrzeugge-
schwindigkeit geringer als ein Schwellenwert einer
niedrigen Geschwindigkeit ist und die Lenkradstel-
lung gréRer als ein Lenkradschwellenwert ist.

Es folgen 5 Blatt Zeichnungen
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