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(57) Abstract: The invention relates to a method for

50 50 2 24 creating a digital map as the basis for a driver assistance
\ ) system which is configured to assist a driver in
&} \ [ — 3 i] negotiating road damage (60), said method comprising:
| zg detecting road damage (60) on a road (13) having a
54— 68 vehicle (2); detecting the position (22) of the vehicle (2)
a4 66 tg when the road damage (60) is detected; and entering
\\ N / ) map information (58) on the digital map, on which the
8~ detected road damage (60) is associated with the
- detected position (22).
1 60~ (57) Zusammenfassung: Die Erfindung betrifft ein
Verfahren zum Erstellen einer digitalen Karte als
56— 8™ Grundlage fir ein Fahrerassistenzsystem, das
52 62~ eingerichtet ist, einen Fahrer beim Umgang mit
P 64 Stralenschdden (60) zu unterstiitzen, umfassend:
Erfassen eines StraBlenschadens (60) auf einer Strafie
- (13) mit einem Fahrzeug (2); Erfassen einer Position
sosw (22) des Fahrzeuges (2), wenn der Stralenschaden (60)
T erfasst wird; und Eintragen einer Karteninformation (58)
P ﬁ [{'_L\IZ 3] -5 in die digitale Karte, in der der erfasste St#aﬁenschaden
26 10 [:_I (60) der erfassten Position (22) zugeordnet ist.
30 30



10

15

20

25

30

35

WO 2016/012190 PCT/EP2015/064423

Schlaglocherkennung im Fahrzeug

Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum Erstellen einer di-

gitalen Karte als Grundlage fiir ein Fahrerassistenzsystem, das
eingerichtet ist, einen Fahrer beim Umgang mit Stralenschaden zu
unterstitzen, ein Verfahren zum Assistieren eines Fahrers eines
Fahrzeuges beim Umgang mit Strallenschédden basierend auf einermit
einem Verfahren nach einem der vorstehenden Anspriiche erstellten
digitalen Karte, eine Steuervorrichtung zur Durchfihrung der

Verfahren und ein Fahrzeug mit der Steuervorrichtung.

Aus der WO 2011 / 098 333 Al ist bekannt, in einem Fahrzeug
verschiedene Sensorgrolen heranzuziehen, um bereits vorhandene
Sensorgrdlen zu verbessern oder neue SensorgrdBen zu generieren

und somit die erfassbare Information zu steigern.

Es ist Aufgabe die Nutzung mehrerer Sensorgrdlen zur Infor-

mationssteigerung zu verbessern.

Die Aufgabe wird durch die Merkmale der unabhdngigen Anspriiche
geldst. Bevorzugte Weiterbildungen sind Gegenstand der ab-

hangigen Anspriiche.

Gemal einem Aspekt der Erfindung umfasst ein Verfahren zum
Erstellen einer digitalen Karte als Grundlage flur ein Fah-
rerassistenzsystem, das eingerichtet ist, einen Fahrer beim
Umgang mit StralBenschaden zu unterstiitzen, die Schritte Erfassen
eines StraBenschadens auf der StralRe mit einem Fahrzeug, Erfassen
einer Position des Fahrzeuges, wenn der StraBenschaden erfasst
wird und Eintragen der Karteninformation in die digitale Karte,
in der der erfasste StraBenschaden der erfassten Position

zugeordnet ist.

Dem angegebenen Verfahren liegt die Uberlegung zugrunde, dass das
StralBenschédden, oder auch Fahrbahnschaden genannt, einen er-

heblichen Anteil am Verschleill von sicherheitsrelevanten Teilen
des Fahrzeuges haben kénnen. Konkave oder konvexe Stralenschaden

beispielsweise in Form von Schlagldchern, Rissen, Hubbeln, oder
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dergleichen sind fiir den Fahrer des Fahrzeuges schwer zu er-
kennen. Zudem erhtht sich die durch StraBenschiaden hervorge-
rufene mechanische Beanspruchung auf das Fahrzeug mit steigender

Geschwindigkeit.

Hier greift das angegebene Verfahren mit der Uberlegung an, mir
Fahrzeugen auf der StraRe eine Karte der Stralenschaden zu
erzeugen, damit sich nachfolgende Fahrzeuge an den aufge-
zeichneten StralRenschaden orientieren und gegebenenfalls diesen
ausweichen konnen. Auf diese Weise kann der Verschleill an
Fahrzeugen nicht nur spirbar verringert werden, die erzeugte
Karte stellt auch einen deutlichen Sicherheitsgewinn dar, weil
der Ausfall sicherheitsrelevanter Teile am Fahrzeug verringert
und der Fahrer auf der StraBle von den StralBenschaden weniger

Uuberrascht wird.

In einer Weiterbildung umfasst das angegebene Verfahren den
Schritt Senden der Karteninformation an eine Datenbank, in der
die digitale Karte hinterlegt ist. Prinzipiell kann diese
Datenbank an einer beliebigen Stelle, also auch im Fahrzeug
hinterlegt sein und stellt dadurch die Karteninformationen zum
Abruf bereit. Kehrt das Fahrzeug an eine Position zuriick, an der
bereits einmal ein StraBenschaden erfasst wurde, dann kann mit
dem Fahrzeug beim ndchsten Mal auf den StraBenschaden reagiert

werden. Das Fahrzeug lernt damit die Stralenschaden.

In einer zusatzlichen Weiterbildung des angegebenen Verfahrens
erfolgt das Senden der Karteninformation drahtlos. Auf diese
Weise kénnen die Karteninformationen an eine zentrale Datenbank
weitergeleitet werden, die es neben dem bereits erlauterten
Vorteilen zusédtzlich erlaubt, dass Dritte die Daten unabhangig
vom die Kartendaten erfassenden Fahrzeug abrufen kdnnen. Dies
kébnnen zum einen andere Fahrzeuge sein, die somit selbst nicht
erst die Fahrbahnschaden beim Passieren erfassen missen, umdiese
zu erlernen. Viel wichtiger ist jedoch die Mdglichkeit, die
ermittelten Fahrbahnschédden auch flir ibergeordnete Informa-
tionszwecke zu nutzen, beispielsweise seitens von Behorden, die

dann die Fahrbahnschédden analysieren und Pflegearbeiten auf den



10

15

20

25

30

35

WO 2016/012190 PCT/EP2015/064423

StraBen basierend auf den Karteninformationen besser planen

kdonnten.

In einer weiteren Weiterbildung des angegebenen Verfahrens
erfolgt das Erfassen der Position des Fahrzeuges mit einem GNSS
genannten globalen Satellitennavigationssystem, wie GPS,
GLONASS, Galileo u.s.w. erfolgen. Weil ein GNSS die Position des
Fahrzeuges absolut erfasst, ist es moglich, die erfassten
Karteninformationen auch Dritten bereitzustellen, die dann die
Karteninformation in der zuvor erlauterten Weise auswerten

kdnnen.

Gemal einem weiteren Aspekt der Erfindung umfasst ein Verfahren
zum Assistieren eines Fahrers eines Fahrzeuges beim Umgang mit
StraBenschaden basierend auf einer mit einem der zuvor genannten
Verfahren erstellten digitalen Karte, die Schritte Erfassen
einer Fahrzeugposition des Fahrzeuges und Ausgeben eines
Signals, wenn die Fahrzeugposition in einem vorbestimmten
Bereich um eine Kartenposition liegt, zu einer der digitalen

Karte gespeicherten Karteninformationen gehort.

In einer Weiterbildung umfasst das angegebene Verfahren den
Schritt Ausgeben einer Warnung an den Fahrer basierend auf dem
ausgegebenen Signal. Durch die Warnung wird der Fahrer auf den
StraBenschaden sensibilisiert und kann sein Fahrverhalten

entsprechend anpassen.

In einer anderen Weiterbildung umfasst das angegebene Verfahren
den Schritt Reduzieren einer Geschwindigkeit des Fahrzeuges
basierend auf dem ausgegebenen Signal. Dies ist insbesondere fir
zwelradrige Fahrzeuge, wie Motorrader von Vorteil, weil auf diese
Weise der Fahrer des Motorrades davor geschiitzt werden kann,
aufgrund des StraBenschadens in Verbindung mit Uberhohter

Geschwindigkeit aus der Spur zu fallen.

In einer noch anderen Weiterbildung umfasst das angegebene
Verfahren den Schritt Eingreifen in das Fahrzeug derart, dass die

zu der Karteninformation gehérende Kartenposition im vorbe-
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stimmten Bereich der erfassten Fahrzeugposition vom Fahrzeug
umfahren wird. Auf diese Weise kdnnen Schiaden am Fahrzeug durch
den StraRenschaden wirksam vermieden werden. Dies kdnnte unter
Umstanden auch volkswirtschaftlich interessant sein, weil
Fahrzeuge auf diese Weise weniger stark durch Stralenschéaden
beeinflusst werden und so anstehende Stralenausbesserungsar-
beiten weiter hinausgezdgert werden kdnnten, so dass das fiir
StralBenausbesserungsarbeiten weniger 6ffentliche Gelder an-

fallen wirden.

Der zuvor genannte Eingriff in das Fahrzeug kdnnte dabei iiber ein
aktives Lenksystem des Fahrzeuges erfolgen, das heutigen Se-
rienfahrzeugen standardmédlig vorhanden ist, so dass die Rea-
lisierung des angegebenen Verfahrens beinahe kostenneutral

umsetzbar ware.

Gemal einem weiteren Aspekt der Erfindung ist eine Steu-
er-vorrichtung eingerichtet, eines der angegebenen Verfahren

durchzufihren.

In einer Weiterbildung der angegebenen Steuervorrichtung weist
die angegebene Vorrichtung einen Speicher und einen Prozessor
auf. Dabei ist eines der angegebenen Verfahren in Form eines
Computerprogramms in dem Speicher hinterlegt und der Prozessor
zur Ausfihrung des Verfahrens vorgesehen, wenn das Computer-

programm aus dem Speicher in den Prozessor geladen ist.

Gemdl einem weiteren Aspekt der Erfindung umfasst ein Compu-
terprogramm Programmcodemittel, um alle Schritte eines der
angegebenen Verfahren durchzufihren, wenn das Computerprogramm
auf einem Computer oder einer der angegebenen Vorrichtungen

ausgefihrt wird.

Gemdl einem weiteren Aspekt der Erfindung enthdlt ein Compu-
terprogrammprodukt einen Programmcode, der auf einem compu-
terlesbaren Datentrager gespeichert ist und der, wenn er auf
einer Datenverarbeitungseinrichtung ausgefiihrt wird, eines der

angegebenen Verfahren durchfihrt.
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Gemédl einem weiteren Aspekt der Erfindung umfasst ein Fahrzeug

eine angegebene Steuervorrichtung.

Die oben beschriebenen Eigenschaften, Merkmale und Vorteile
dieser Erfindung sowie die Art und Weise, wie diese erreicht
werden, werden klarer und deutlicher verstandlich im Zusam-
menhang mit der folgenden BReschreibung der Ausfiihrungsbeispiele,

die im Zusammenhang mit den Zeichnungen naher erlautert werden,

wobei :

Fig. 1 eine Prinzipdarstellung eines Fahrzeuges auf einer
StraBe,

Fig. 2 eine Prinzipdarstellung eines Fusionssensors in dem

Fahrzeug der Fig. 1, und

Fig. 3 eine Prinzipdarstellung des Fahrzeuges aus Fig. 1 auf

der Strale in einer schematischen Ansicht zeigen.

In den Figuren werden gleiche technische Elemente mit gleichen

Bezugszeichen versehen und nur einmal beschrieben.

Es wird auf Fig. 1 Bezug genommen, die eine Prinzipdarstellung
eines Fahrzeuges 2 mit einem Chassis 4 zeigt, das auf Radern 6
in einer in Fig. 4 angedeuteten Fahrrichtung 5 fahrbar getragen

ist. In dem Fahrzeug 2 ist ein Fusionssensor 8 angeordnet.

Der Fusionssensor 8 empfangt in der vorliegenden Ausfihrungsform
iber einen an sich bekannten GNSS-Empfanger 10 Lagedaten 12 des
Fahrzeuges 2, die unter anderem eine Absolutposition des
Fahrzeuges 2 auf einer Fahrbahn 13 beschreiben. Neben der
Absolutposition kénnen die Lagedaten 12 aus dem GNSS-Empfanger
10 zusatzlich auch eine Geschwindigkeit des Fahrzeuges 2 be-
schreiben. Die Lagedaten 12 aus dem GNSS-Empfanger 10 werden in
der vorliegenden Ausfiihrung in einer dem Fachmann bekannten Weise
aus einem von einem GNSS-Satelliten ausgesendeten GNSS-Signal 14

in dem GNSS-Empfanger 10 abgeleitet, das iber eine GNSS-Antenne
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16 empfangen wird und daher nachstehend GNSS-Lagedaten 12
genannt. Fir Details dazu wird auf die einschlagige Fachliteratur

verwiesen.

Der Fusionssensor 8 ist in einer noch zu beschreibenden Weise dazu
ausgebildet, den Informationsgehalt der aus dem GNSS-Signal 14
abgeleiteten GNSS-Lagedaten 12 zu steigern. Dieg ist einerseits
notwendig, da das GNSS-Signal 14 einen sehr niedrigen Sig-

nal/Rauschbandabstand aufweisen und so sehr ungenau sein kann.

Andererseits ist das GNSS-Signal 14 nicht stédndig verfigbar.

In der vorliegenden Ausfihrung weist das Fahrzeug 2 dazu einen
Inertialsensor 18 auf, der Fahrdynamikdaten 20 des Fahrzeuges 2
erfasst. Darunter fallen bekanntermalen eine Langsbeschleu-
nigung, eine Querbeschleunigung sowie eine Vertikalbeschleu-
nigung und eine Wankrate, eine Nickrate sowie eine Gierrate des
Fahrzeuges 2. Diese Fahrdynamikdaten 20 werden in der vor-
liegenden Ausfihrung herangezogen, um den Informationsgehalt der
GNSS-Lagedaten 12 zu steigern und beispielsweise die Position und
die Geschwindigkeit des Fahrzeuges 2 auf der Fahrbahn 13 zu
préazisieren. Die prédzisierten Lagedaten 22 kdnnen dann von einem
Navigationsgerat 24 selbst dann verwendet werden, wenn das
GNSS-Signal 14 beispielsweise unter einem Tunnel Uberhaupt nicht

verfigbar ist.

Zur weiteren Steigerung des Informationsgehaltes der
GNSS-Lagedaten 12 kénnen in der vorliegenden Ausfihrung optional
noch weitere Bewegungsaufnahmesensoren in Form von Raddreh-
zahlsensoren 26 verwendet werden, die die Raddrehzahlen 28 der

einzelnen Rader 6 des Fahrzeuges 2 erfassen.

Ferner weist das Fahrzeug 2 an sich bekannte
Hohenstandssensoren 30 an jedem Rad 6 auf, mit denen ein HO-
henstand 32 an jedem Rad 6 des Fahrzeuges in an sich bekannter

Weise erfasst werden kann.

Es wird auf Fig. 2 Bezug genommen, die eine Prinzipdarstellung

des Fusionssensors 8 aus Fig. 1 zeigt.
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In den Fusionssensor 8 gehen die in Fig. 1 bereits erwdhnten
Messdaten ein. Der Fusionssensor 8 soll die prdzisierten La-
gedaten 22 ausgeben. Grundgedanke dazu ist eg, die Information
aus den GNSS-Lagedaten 12 den Fahrdynamikdaten 20 aus dem
Inertialsensor 18 in ein Filter 44 gegeniiberzustellen und so
einen Signal/Rauschbandabstand in den GNSS-Lagedaten 12 des
GNSS-Empfangers 10 oder den Fahrdynamikdaten 18 aus dem
Inertialsensor 20 zu erhdéhen. Dazu kann das Filter zwar beliebig
ausgebildet sein, ein Kalman-Filter 16st diese Aufgabe am
wirkungsvollsten mit einem vergleichsweise geringen Rechen-
ressourcenanspruch. Daher soll das Filter 44 nachstehend

vorzugsweise ein Kalman-Filter 44 sein.

In das Kalman-Filter 44 gehen die prazisierten Lagedaten 22 des
Fahrzeuges 2 und Vergleichslagedaten 48 des Fahrzeuges 2 ein. Die
préazisierten Lagedaten 22 werden in der vorliegenden Ausfiihrung
in einem beispielsweise aus der DE 10 2006 029 148 Al bekannten
Strapdown-Algorithmus 50 aus den Fahrdynamikdaten 20 generiert.
Sie enthalten prazisierten Positionsinformationen iUber das
Fahrzeug 2, aber auch andere Lagedaten iliber das Fahrzeug 2, wie
beispielsweise seine Geschwindigkeit, seine Beschleunigung und
sein Heading. Demgegeniiber werden die Vergleichslagedaten 48 aus
einem Modell 52 des Fahrzeuges 2 gewonnen, das zundchst einmal
aus dem GNSS-Empfanger 10 mit den GNSS-Lagedaten 12 gespeist
wird. Aus diesen GNSS-Lagedaten 12 werden dann in dem Modell 52
die Vergleichslagedaten 48 bestimmt, die die gleichen Infor-
mationen enthalten, wie die prédzisierten Lagedaten 22. Die
prazisierten Lagedaten 22 und die Vergleichslagedaten 48 un-

terscheiden sich lediglich in ihren Werten.

Das Kalman-Filter 30 berechnet basierend auf den prazisierten
Lagedaten 22 und den Vergleichslagedaten 48 einen Fehlerhaushalt
54 flir die prazisierten Lagedaten 22 und einen Fehlerhaushalt 56
fliir die Vergleichslagedaten 48. Unter einem Fehlerhaushalt soll
nachstehend ein Gesamtfehler in einem Signal verstanden werden,
der sich aus verschiedenen Einzelfehlern bei der Erfassung und

Ubertragung des Signals zusammensetzt. Bei dem GNSS-Signal 14 und
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damit bei den GNSS-Lagedaten 12 kann sich ein entsprechender
Fehlerhaushalt aus Fehlern der Satellitenbahn, der Satelli-
tenuhr, der restlichen Refraktionseffekte und aus Fehlern im

GNSS-Empfanger 10 zusammensetzen.

Der Fehlerhaushalt 54 der prazisierten Lagedaten 22 und der
Fehlerhaushalt 56 der Vergleichslagedaten 48 werden dann
entsprechend dem Strapdown-Algorithmus 50 und dem Modell 52 zur
Korrektur der prédzisierten Lagedaten 22 beziehungsweise der
Vergleichslagedaten 48 zugefithrt. Das heillt, dass die prazi-
sierten Lagedaten 22 und die Vergleichslagedaten 48 iterativ um

ihre Fehler bereinigt werden.

Das Fusionsfilter 8 kann damit basierend auf der zuvor be-
schriebenen Fusion der Sensordaten eine sehr prédzise Position des
Fahrzeuges auf der StraBe 13 bestimmen. Diese prazise Position
soll in nachstehender Weise dazu genutzt werden, eine digitale
Karte mit Karteninformationen 58 zu erstellen, aus denen in
Fig. 3 gezeigte StralBenschaden in Form von Schlagldchern 60 auf

der Strale 13 erkennbar sind.

Hierzu werden die Hohenstande 32 aus den Hohenstandssensoren 30
genutzt. Prinzipiell wilirden sich verschiedene Sensoren, wie
beispielsweise auch der Inertialsensor 18 fir das nachstehend
beschriebene Verfahren nutzen lassen, aber mit den

Hohenstandssensoren 30 werden die besten Ergebnisse erreicht.

Uberfahrt das Fahrzeug 2 ein Schlagloch 60, dann wird dieses im
Fusionssensor 8 erkannt. Hierzu ist im Fusionssensor 8 eine
Schlaglocherkennungseinrichtung 62 vorhanden, die die H&hen-
stédnde 32 aus den einzelnen HOhenstandssensoren 30 auswertet.
Uberschreitet eine Anderung wenigstens einer der erfassten
Hohenstidnde 32 eine vorgebbare vorbestimmte Anderung 64, dann
kann auf ein Schlagloch 60 geschlossen werden. Optional konnen
bei der Erkennung von Schlagldchern 60 alle
Hohenstandssensoren 30 gemeinsam einbezogen werden, bei-
spielsweise derart, dass nur dann auf ein Schlagloch 60 ge-

schlossen wird, wenn in wenigstens einem weiteren
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Hohenstandssensor 30 keine Anderung des Hohenstandes 32 erfasst

wird.

Die Schlaglocherkennungseinrichtung 62 kann als Ergebnis jede
beliebige auf die Existenz des erfassten Schlagloches hin-
weisende Information ausgeben. Diese Information kann lediglich
boolsch sein, das heillt anzeigen, dass ein Schlagloch 60
vorhanden ist. Alternativ oder zusdtzlich kann die Schlag-
locherkennungseinrichtung 62 das erkannte Schlagloch 60 weiter
vermessen und als weitere Information das Schlagloch 60 be-
schreibende Daten ausgeben. Im Rahmen der vorliegenden Aus-
fihrung soll der Einfachheit halber angenommen werden, dass die
Schlaglocherkennungseinrichtung 62 lediglich ausgibt, dass ein

Schlagloch 60 vorhanden ist.

In einer Zuordnungseinrichtung 66 werden dann das erkannte
Schlagloch 60 mit den préazisierten Lagedaten 22 verklUpft, an
denen das Schlagloch 60 erkannt wurde. Hierbei kann zu weiteren
Steigerung der Information die Lage des Hohenstandssensors 30 am
Fahrzeug 2 beriicksichtigt werden, auf dessen Grundlage das
Schlagloch 60 erkannt wurde. Eine entsprechende Koordinaten-
transformation der Lagedaten 22 ist bestens bekannt und soll der

Kirze halber nicht weiter beschrieben werden.

Das mit den pradzisierten Lagedaten 22 verknipfte erkannte
Schlagloch 60 kann dann als die Karteninformation 58 bei-
spielsweise liber eine Mobilfunkantenne 68 an einen Datenanbieter
Uibertragen werden, der die Karteninformation 58 beigpielsweise
Uber einen in Fig. 3 gezeigten Mobilfunkmast 70 an Dritte
bereitstellt.

Auch das Fahrzeug 2 kann die auf diese Weise gesammelten
Karteninformationen 58 fiir die eigene Fahrt verwenden, was

anhand der Fig. 3 naher erlautert werden soll.

Fahrt das Fahrzeug 2 auf der StralRe 13 beispielsweise von einem
Startpunkt 72 zu einem Zielpunkt 74 zwischen denen Schlagldo-

cher 60 bereits durch das Fahrzeug 2 selbst bei einer vorherigen
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Fahrt oder durch andere, nicht gezeigte Fahrzeuge erkannt wurden,
dann kann um jedes dieser Schlagldcher 60 ein vorbestimmter
Schutzbereich 76 definiert werden, innerhalb dessen das
Fahrzeug 2 reagieren muss, um dem Schlagloch auszuweichen. Von
diesen Schutzbereichen 76 ist in Fig. 3 der Ubersichtlichkeit
halber nur einer dargestellt. Die einzelnen Schutzbereiche 76
miissen nicht konstant sein, sondern kann beispielsweise auch

geschwindigkeitsabhangig definiert werden.

Empfangt nun das Fahrzeug 2 lUber den Mobilfunkmast 70 ein
Schlagloch 60 anzeigende Karteninformationen 58 und fahrt in
einen der vorbestimmten Schutzbereiche 76 ein, dann kann das
Fahrzeug 2 beispielsweise automatisch durch einen Eingriff in
sein nicht weiter dargestelltes Lenksystem seine Route 78

anpassen und dem entsprechenden Schlagloch 60 ausweichen.

Alternativ kann das Ausweichen aber auch dem Fahrer des
Fahrzeuges 2 iUberlassen werden, der basierend auf den Kar-
teninformationen 58 nur durch ein akustisches, visuelles
und/oder haptisches Warnsignal auf das Schlagloch aufmerksam
gemacht werden kann, wenn er in den entsprechenden Schutzbe-

reich 76 einfahrt.
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Patentanspriiche

1. Verfahren zum Erstellen einer digitalen Karte als Grundlage
flir ein Fahrerassistenzsystem, das eingerichtet ist, einen
Fahrer beim Umgang mit StraBenschaden (60) zu unterstitzen,
umfassend:

- Erfassen eines Stralenschadens (60) auf einer Strale (13)
mit einem Fahrzeug (2);

- Erfassen einer Position (22) des Fahrzeuges (2), wenn der
StralRenschaden (60) erfasst wird; und

- Eintragen einer Karteninformation (58) in die digitale
Karte, in der der erfasste Stralenschaden (60) der erfassten

Position (22) zugeordnet ist.

2. Verfahren nach Anspruch 1, umfassend Senden der Kartenin-
formation (58) an eine Datenbank (70), in der die digitale Karte

hinterlegt ist.

3. Verfahren nach Anspruch 2, wobei das Senden der Kartenin-
formation (58) drahtlos erfolgt.

4. Verfahren nach einem der vorstehenden Anspriiche, wobei das
Erfassen der Position (60) des Fahrzeuges basierend auf einem

globalen Satellitennavigationssystem (10) erfolgt.

5. Verfahren zum Assistieren eines Fahrers eines Fahrzeuges (2)
beim Ungang mit StralRenschaden (60) basierend auf einer mit einem
Verfahren nach einem der vorstehenden Anspriiche erstellten
digitalen Karte, umfassend:

- Erfassen einer Fahrzeugposition (22) des Fahrzeuges (2),
und

- Ausgeben eines Signals, wenn die Fahrzeugposition (22) in
einem vorbestimmten Bereich (76) um eine Kartenposition liegt,
die zu einer in der digitalen Karte gespeicherten Kartenin-

formation (58) gehort.

6. Verfahren nach Anspruch 5, umfassend Ausgeben einer Warnung

an den Fahrer basierend auf dem ausgegebenen Signal.
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7. Verfahren nach Anspruch 5 oder 6, umfassend Reduzieren einer
Geschwindigkeit des Fahrzeuges (2) basierend auf dem ausge-

gebenen Signal.

8. Verfahren nach einem der vorstehenden Anspriiche 5 bis 7,
umfassend Eingreifen in das Fahrzeug (2) derart, dass die zu der
Karteninformation (58) gehdrende Kartenposition im vorbe-
stimmten Bereich (76) der erfassten Fahrzeugposition vom

Fahrzeug (2) umfahren wird.

9. Verfahren nach Anspruch 8, wobei der Eingriff iiber ein aktives

Lenksystem des Fahrzeuges (2) erfolgt.

10. Steuervorrichtung (8), die eingerichtet ist, ein Verfahren

nach einem der vorstehenden Anspriiche durchzufihren.
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