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(57) Zusammenfassung: Offenbart ist ein Verfahren zum
Ermitteln eines Bodenprofils in einem Bereich in Fahrtrich-
tung vor einem Fahrzeug mit mindestens einem Sensor, wo-
bei mindestens eine vertikale Bewegung mindestens eines
vorausfahrenden Fahrzeugs von dem Fahrzeug gemessen
wird, eine Eigenbewegung des Fahrzeugs ermittelt oder ge-
schatzt wird, die gemessenen Daten der mindestens einen
vertikalen Bewegung des mindestens einen vorausfahren-
den Fahrzeugs mit den ermittelten oder geschatzten Daten
der Eigenbewegung des Fahrzeugs verglichen werden und 1
aus dem Vergleich der gemessenen Daten des mindestens 2 6
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geschatzten Daten der Eigenbewegung des Fahrzeugs ein ﬁ}z:—}\‘ A

Bodenprofil abgeleitet wird. Des Weiteren ist ein System of- B
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum Er-
mitteln eines Bodenprofils in einem Bereich in Fahrt-
richtung vor einem Fahrzeug mit mindestens einem
Sensor sowie ein System zum Ermitteln eines Boden-
profils mit mindestens zwei Fahrzeugen.

Stand der Technik

[0002] Autonome Fahrzeuge kdnnen ohne einen
Fahrer eine Route befahren. Das Fahrzeug fahrt da-
bei autonom, indem es beispielsweise den Stralien-
verlauf, andere Verkehrsteilnehmer oder Hindernis-
se selbstandig erkennt und die entsprechenden Steu-
erbefehle im Fahrzeug berechnet sowie diese an
die Aktuatoren im Fahrzeug weiterleitet, wodurch der
Fahrverlauf des Fahrzeugs korrekt beeinflusst wird.
Bereits weit verbreitet sind teilautonome Fahrzeuge
und Fahrerassistenzsysteme, die mit elektronischen
Zusatzeinrichtungen in Fahrzeugen den Fahrer in be-
stimmten Fahrsituationen unterstitzen kénnen. Bei-
spielsweise kénnen durch derartige autonome oder
teilautonome Fahrfunktionen vorausfahrende Fahr-
zeuge erkannt und der Fahrer bei einem Einhalten
von einem Sicherheitsabstand unterstitzt werden.

[0003] Problematisch ist jedoch fiir bisherige Fah-
rerassistenzsysteme und automatisierte Fahrfunktio-
nen eine direkte Ermittlung des Bodenprofils vor
dem Fahrzeug, um beispielsweise Schlaglécher oder
Bodenschwellen erkennen zu kdnnen. Die fir die
autonomen oder teilautonomen Fahrfunktionen typi-
scherweise eingesetzten Sensoren, wie beispielswei-
se Radar-Sensoren, LIDAR-Sensoren und Kameras,
sind Ublicherweise nicht geeignet, das Bodenprofil di-
rekt und mit ausreichender Genauigkeit zu messen.

Offenbarung der Erfindung

[0004] Die der Erfindung zugrunde liegende Aufga-
be kann darin gesehen werden, ein prazises Verfah-
ren zum Messen eines Bodenprofils durch ein Fahr-
zeug vorzuschlagen.

[0005] Diese Aufgabe wird mittels des jeweiligen Ge-
genstands der unabhangigen Anspriiche gelést. Vor-
teilhafte Ausgestaltungen der Erfindung sind Gegen-
stand von jeweils abhéangigen Unteranspriichen.

[0006] Nach einem Aspekt der Erfindung wird ein
Verfahren zum Ermitteln eines Bodenprofils in einem
Bereich in Fahrtrichtung vor einem Fahrzeug mit min-
destens einem Sensor bereitgestellt.

[0007] In einem Schritt wird mindestens eine verti-
kale Bewegung mindestens eines vorausfahrenden
Fahrzeugs von dem Fahrzeug gemessen. Dabei wird
auch eine Eigenbewegung des messenden Fahr-
zeugs ermittelt oder geschéatzt.
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[0008] Die gemessenen Daten der mindestens ei-
nen vertikalen Bewegung des mindestens einen vor-
ausfahrenden Fahrzeugs werden mit den ermittel-
ten oder geschatzten Daten der Eigenbewegung des
messenden Fahrzeugs verglichen.

[0009] Es wird aus dem Vergleich der gemessenen
Daten des mindestens einen vorausfahrenden Fahr-
zeugs mit den ermittelten oder geschatzten Daten der
Eigenbewegung des messenden Fahrzeugs ein Bo-
denprofil abgeleitet.

[0010] Hierfir kénnen Messdaten des mindestens
einen Sensors verwendet werden, welche eine Be-
wegung des mindestens einen vorausfahrenden
Fahrzeugs relativ zum messenden Fahrzeug in ver-
tikaler Richtung beschreiben. Diese Messdaten kdn-
nen als eine Uberlagerung von mindestens zwei Si-
gnalquellen beschrieben werden. Die erste der uUber-
lagerten Signalquellen korreliert mit dem gewiinsch-
ten Bodenprofil an der jeweiligen Position des voraus-
fahrenden Fahrzeugs. Die zweite Uiberlagerte Signal-
quelle liefert Stdrsignale, welche mit der Eigenbewe-
gung des mit dem mindestens einen Sensor messen-
den autonomen nicht-autonomen oder teilautonomen
Fahrzeugs korrelieren. Das kénnen insbesondere Er-
schitterungen und Schwingungen des Sensors oder
Bewegungen des Sensors aufgrund der Bewegung
des mit dem mindestens einen Sensor messenden
Fahrzeugs sein, welche die Messdaten Giber das min-
destens eine vorausfahrende Fahrzeug verfalschen.
Das Verfahren kann von autonomen, teilautonomen
und nicht autonomen Fahrzeugen angewandt wer-
den. Beispielsweise kann das Bodenprofil unter Ver-
wendung mindestens eines Sensors fir ein Automa-
tic Emergency Breaking bestimmt werden. Statt die
autonomen oder teilautonomen Fahrfunktion zu be-
einflussen, kann dabei das Verfahren auch dem Fah-
rer eine Warnung vor einem Befahren von Schlaglé-
chern mit einer Uberhdhten Geschwindigkeit ausge-
ben.

[0011] Durch ein Ermitteln bzw. Abschatzen der Ei-
genbewegung des Fahrzeugs kann dieser Stérfaktor
aus den Messdaten extrahiert werden, sodass prazi-
se Messdaten Uber eine vertikale Bewegungskompo-
nente des mindestens einen vorausfahrenden Fahr-
zeugs ermittelt werden kénnen. Anhand derart korri-
gierter Messdaten kann ein exaktes Bodenprofil in ei-
nem Bereich vor dem messenden Fahrzeug berech-
net werden.

[0012] Durch das erfindungsgemafe Verfahren
kann mit Hilfe von bei Fahrerassistenzsystemen oder
Systemen zum automatisierten Fahren typischerwei-
se vorhandenen Sensoren, insbesondere in Fahrt-
richtung gerichteten Sensoren, das Bodenprofil vor
dem Fahrzeug ermittelt werden, indem Messungen
der Bewegung von vorausfahrenden Fahrzeugen
herangezogen werden.
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[0013] Das ermittelte Bodenprofil kann bei aktivier-
ten autonomen oder teilautonomen Fahrfunktionen
dazu verwendet werden, eine Geschwindigkeitsan-
passung oder eine Anpassung einer Trajektorie des
autonomen oder teilautonomen Fahrzeugs vorzuneh-
men. Basierend auf dem ermittelten Bodenprofil kann
das autonome oder teilautonome Fahrzeug beispiels-
weise ein Ausweichmandver durch Wechseln einer
befahrenen Spur oder ein reduzieren der Reisege-
schwindigkeit einleiten.

[0014] Des Weiteren kann das ermittelte Boden-
profil fir eine Anpassung der Geschwindigkeitsbe-
grenzung herangezogen werden. Insbesondere kén-
nen auch automatische Verkehrsregelungssysteme
die ermittelten Bodenprofile empfangen und fiir ent-
sprechende Verkehrsregelung verwenden. Hierdurch
kann die Sicherheit im Stralenverkehr erhéht wer-
den.

[0015] Des Weiteren kann das ermittelte Bodenpro-
fil im manuellen, d.h. weder autonomen noch teil-au-
tonomen, Fahrmodus eines mit autonomen oder teil-
autonomen Funktionalitdt ausgestatteten Fahrzeugs
oder in einem nicht mit autonomen oder teil-autono-
men Funktionalitdt ausgestatteten Fahrzeugs zur Er-
zeugung von Warnungen des Fahrers vor bestimm-
ten Bodenprofilen herangezogen werden.

[0016] Gemal einem Ausflhrungsbeispiel des Ver-
fahrens wird die Eigenbewegung des mindestens
einen Fahrzeugs durch mindestens eine Odome-
trie-Messung ermittelt. Beispielsweise kdnnen basie-
rend aufin einem Fahrzeug verwendeten Beschleuni-
gungssensoren vertikale Bewegungsmuster ermittelt
und flr eine Korrektur der Messdaten herangezogen
werden. Die gewunschte Berechnung bzw. Schat-
zung des Bodenprofils ergibt sich somit, indem das
Stdrsignal als Eigenbewegung bzw. vertikale Eigen-
schwingung vom gemessenen Signal des mindes-
tens einen vorausfahrenden Fahrzeugs subtrahiert
wird.

[0017] Nach einem weiteren Ausflhrungsbeispiel
des Verfahrens wird die Eigenbewegung des mindes-
tens einen Fahrzeugs anhand einer Eigenpositions-
schatzung ermittelt. Alternativ oder zuséatzlich kann
ein bereits ermitteltes Bodenprofil zum Schatzen der
Eigenbewegung verwendet werden. Hierbei kann an-
hand der Position des messenden Fahrzeugs ein
Bodenprofil an dieser Position abgerufen und damit
auch der stérende Einfluss auf die Sensorik ermittelt
bzw. abgeschatzt werden.

[0018] Die Messungen des mindestens einen vor-
ausfahrenden Fahrzeugs kénnen beispielsweise zum
aktualisieren des Bodenprofils verwendet werden.
Das bereits friher ermittelte Bodenprofil kann bei-
spielsweise in einer fahrzeuginternen Speicherein-
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heit oder auf einer fahrzeugexternen Servereinheit
hinterlegt sein.

[0019] Gemal einem weiteren Ausflhrungsbeispiel
des Verfahrens wird die mindestens eine vertikale
Bewegung des vorausfahrenden Fahrzeugs von dem
Fahrzeug anhand einer H6henanderung einer obe-
ren Kante oder eines Nummernschildes des voraus-
fahrenden Fahrzeugs gemessen. Hierdurch kénnen
Anhaltspunkte eines vorausfahrenden Fahrzeugs de-
finiert werden, welche fiir eine Messung der vertika-
len Bewegung des mindestens einen vorausfahren-
den Fahrzeugs genutzt werden.

[0020] Abhangig von einem verwendeten Sensor
und einem entsprechenden vertikalen Abtastbereich
kann beispielsweise eine obere Kante des Fahrzeugs
oder ein Nummernschild des mindestens einen vor-
ausfahrenden Fahrzeugs als Anhaltspunkt verwen-
det werden. Beispielsweise kann eine Fensterkan-
te oder eine Dachkante des vorausfahrenden Fahr-
zeugs als Anhaltspunkt verwendet werden. Welches
Merkmal verwendet werden kann, hangt ebenfalls
von einem Abstand zu dem mindestens einem vor-
ausfahrenden Fahrzeug ab.

[0021] In die Ermittlung des Bodenprofils kénnen
auch vorausfahrende oder benachbarte Fahrzeuge
auf anderen Fahrspuren mit Sensoren analysiert wer-
den. Dabei kénnen beispielsweise vertikale Auslen-
kungen von Reifen bei einer entsprechenden Anord-
nung von Fahrzeugen auf benachbarten Fahrspuren
als Anhaltspunkte fir eine flachendeckende Berech-
nung des Bodenprofils genutzt werden.

[0022] Nach einem weiteren Ausflhrungsbeispiel
des Verfahrens wird die Eigenbewegung des min-
destens einen Fahrzeugs als ein Storsignal von der
mindestens einen gemessenen vertikalen Bewegung
des mindestens einen vorausfahrenden Fahrzeugs
bertcksichtigt. Hierdurch kann ein Messfehler durch
vertikale Schwingungen des auf dem Fahrzeug an-
geordneten Sensors ermittelt und flir eine Korrektur
der Messdaten des mindestens einen vorausfahren-
den Fahrzeugs angewandt werden.

[0023] Gemal einem weiteren Ausflhrungsbeispiel
des Verfahrens wird der mindestens eine Sensor fiir
mindestens eine autonome oder teilautonome Fahr-
funktion genutzt. Hierdurch kann das erfindungsge-
male Verfahren besonders preiswert ausgestaltet
sein, da Sensoren verwendet werden kénnen, welche
fur autonome oder teilautonome Fahrfunktionen not-
wendig und bereits im Fahrzeug verbaut sind. Es kdn-
nen somit zusatzliche Kosten flr weitere Sensoren
oder konstruktive Anderungen des autonomen oder
teilautonomen Fahrzeugs entfallen.

[0024] Nach einem weiteren Ausflhrungsbeispiel
des Verfahrens werden bereits von anderen Fahr-
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zeugen erstelle Bodenprofile von dem mindestens ei-
nen Fahrzeug abgerufen. Hierdurch kann das Fahr-
zeug basierend auf seiner Position, welche beispiels-
weise durch ein GPS-Signal ermittelbar ist, ein ent-
sprechendes Bodenprofil beziehen und anhand des
Bodenprofils einen Einfluss des Bodenprofils auf
die Messdaten des mindestens einen Sensors ab-
schatzen oder berechnen. Vorzugsweise kann das
Fahrzeug die korrigierten Messdaten fir eine Ak-
tualisierung des Bodenprofils verwenden. Dies kann
beispielsweise bei reparierten Strallenabschnitten
oder kurzlich beschadigten Stralenabschnitten an-
gewandt werden und zum Erhéhen der Sicherheit
beitragen.

[0025] Gemal einem weiteren Ausflhrungsbeispiel
des Verfahrens wird mindestens ein von dem min-
destens einen Fahrzeug erstelltes Bodenprofil auf
eine externe Servereinheit geladen und fir andere
Fahrzeuge abrufbar gespeichert. Hierdurch kann das
berechnete und korrigierte Bodenprofil anderen Ver-
kehrsteilnehmern und Verkehrsinfrastrukturen bereit-
gestellt werden.

[0026] Des Weiteren kbnnen somit flachendeckende
Bodenprofile aus Messungen unterschiedlicher Fahr-
zeuge zusammengefiigt werden. Hierdurch kann
die Sicherheit bei der Verwendung der autono-
men oder teilautonomen Fahrfunktionen gesteigert
werden. Des Weiteren kdnnen bei Schaden eines
Fahrbahnbelags andere Verkehrsteilnehmer friihzei-
tig durch derartige aktuelle Bodenprofile gewarnt
und die Geschwindigkeitsbegrenzungen der entspre-
chenden Fahrbahnabschnitte angepasst werden.

[0027] Nach einem weiteren Ausflhrungsbeispiel
des Verfahrens ist der mindestens eine Sensor ei-
ne LIDAR-Vorrichtung, eine Radar-Vorrichtung oder
eine Kamera. Derartige Sensoren werden Ublicher-
weise fir autonome oder teilautonome Fahrfunktio-
nen verwendet und eignen sich zum Durchflhren des
Verfahrens. Insbesondere kdnnen einzelne Senso-
ren oder eine Kombination der vorhandenen Sen-
soren zum Erhéhen der Genauigkeit der Messdaten
verwendet bzw. ausgewertet werden. Die durch die
Sensoren ermittelten Messdaten kdénnen alternativ
oder zusatzlich der externen Servereinheit Gbermit-
telt werden, wobei die jeweilige Korrektur der Mess-
daten und ein Herleiten eines Bodenprofils durch die
leistungsfahigere externe Servereinheit mit Hilfe von
komplexen Algorithmen erfolgen kann.

[0028] Gemal einem weiteren Aspekt der Erfindung
wird ein System zum Ermitteln eines Bodenprofils be-
reitgestellt. Das System weist eine externe Server-
einheit zum Speichern und Bereitstellen von Daten
von mindestens einem Fahrzeug auf. Des Weiteren
weist das System mindestens zwei Fahrzeuge auf,
wobei mindestens ein Fahrzeug ein autonomes oder
teilautonomes Fahrzeug ist, welches mit mindestens
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einem Sensor mindestens ein vorausfahrendes Fahr-
zeug registriert und misst. Erfindungsgemal ist der
mindestens eine Sensor ein fir eine autonome oder
teilautonome Fahrfunktion verwendbare Sensor. Die
gemessenen Daten Uber das mindestens eine vor-
ausfahrende Fahrzeug sind fiir eine Berechnung ei-
nes Bodenprofils in einem in Fahrtrichtung vor dem
autonomen oder teilautonomen Fahrzeug liegenden
Bereich verwendbar, wobei mindestens eine vertikale
Eigenbewegung des autonomen oder teilautonomen
Fahrzeugs fur eine Berechnung des Bodenprofils ex-
trahierbar ist.

[0029] Hierdurch kdnnen die vertikalen Eigenbewe-
gungen der messenden Fahrzeuge als Fehlersigna-
le identifiziert und aus den Messungen der voraus-
fahrenden Fahrzeuge herausgerechnet werden. Bei-
spielsweise kdénnen Daten der fir eine Odometrie
verwendeten Beschleunigungssensoren oder Lage-
sensoren fur eine Abschatzung der Eigenbewegung
und der entsprechenden Wirkung auf die verwen-
deten Sensoren herangezogen werden. Die derart
korrigierten Messdaten und insbesondere die korri-
gierten Messdaten der vertikalen Bewegungen von
vorausfahrenden Fahrzeugen kénnen fur eine Er-
stellung von prazisen Bodenprofilen eingesetzt wer-
den. Die teilautonomen Fahrfunktionen kénnen hier-
bei beispielsweise automatisierte Bremsassistenten,
Spurhalteassistenten und dergleichen sein.

[0030] Im Folgenden werden anhand von stark ver-
einfachten schematischen Darstellungen bevorzugte
Ausflhrungsbeispiele der Erfindung néher erlautert.
Hierbei zeigen

Fig. 1 eine schematische Darstellung eines Sys-
tems mit zwei Fahrzeugen gemaR einer Ausflh-
rungsform der Erfindung und

Fig. 2 zwei schematische Diagramme eines
ermittelten Bodenprofils zu unterschiedlichen
Messzeiten zum Veranschaulichen des Verfah-
rens gemal einer Ausflihrungsform der Erfin-
dung.

[0031] Die Fig. 1 zeigt eine schematische Darstel-
lung eines Systems 1 mit zwei Fahrzeugen 2, 4 ge-
mal einer Ausfihrungsform der Erfindung. Insbeson-
dere zeigt die Figur ein 1-dimensionales Beispiel, bei
dem das autonome oder teilautonome Fahrzeug 2 ei-
nen Sensor 6 zum Abtasten eines in Fahrtrichtung vor
dem Fahrzeug 2 angeordneten Bereichs A verwen-
det. Das Fahrzeug 2 kann alternativ auch ein nicht-
autonomes Fahrzeug 2 sein, welches ber entspre-
chende Sensoren 6 zum Abtasten eines in Fahrtrich-
tung vor dem Fahrzeug 2 angeordneten Bereichs A
verflgt.

[0032] Gemal dem Ausflihrungsbeispiel ist der Sen-
sor 6 eine LIDAR-Vorrichtung, welche mit einem La-
serstrahl einen vertikalen und horizontalen Bereich A



DE 10 2017 222 017 A1

abtastet. Alternativ oder Zusatzlich kann der Sensor 6
eine Kamera, ein Radar und dergleichen sein. Es wird
mit dem Sensor 6 eine Vielzahl an Messdaten ermit-
telt. Dabei wird die vertikale Komponente z des vor-
ausfahrenden Fahrzeugs 4 aus den ermittelten Mess-
daten des Sensors 6 extrahiert. Hierbei wird eine obe-
re Kante des vorausfahrenden Fahrzeugs 4 als An-
haltspunkt verwendet.

[0033] Das Bodenprofil weist ein Schlagloch S$ auf.
Das vorausfahrende Fahrzeug 4 befahrt gemafl dem
Ausfihrungsbeispiel das Schlagloch S, sodass eine
Anderung der vertikalen Komponente z ermittelbar
ist.

[0034] In der Fig. 2 sind zwei schematische Dia-
gramme eines ermittelten Bodenprofils mit dem
Schlagloch S aus der Fig. 1 zu unterschiedlichen
Messzeiten t zum Veranschaulichen des Verfahrens
gemal einer Ausfiihrungsform der Erfindung darge-
stellt. Es ist die vertikale Komponente z zu verschie-
denen Zeiten t in den Diagrammen gezeigt, wobei
das linke Diagramm die Messung des Schlaglochs
S aus der Sicht des autonomen oder teilautonomen
Fahrzeugs 2 und das rechte Diagramm die Wahrneh-
mung des Schlaglochs S durch das vorausfahrende
Fahrzeug 4 veranschaulicht.

[0035] Die zeitabhangige vertikale Komponente der
Messdaten z(t) des autonomen oder teilautonomen
Fahrzeugs 2 wird durch eine Uberlagerung der verti-
kalen Komponente Z4(t) des vorausfahrenden Fahr-
zeugs 4 und der Eigenbewegung Z2(t) des Fahr-
zeugs 2 bzw. der vertikalen Schwingungen des Sen-
sors 6 beschrieben.

z(t) =f(z2(t), Z4(t))

[0036] Hierbei ist das Bodenprofil aus einer paral-
lelen Messung eines Beschleunigungssensors des
Fahrzeugs 2 bereits gegeben, sodass die Kompo-
nente Z2(t) ermittelt werden kann und somit bekannt
ist. Deshalb kann das gesuchte Bodenprofil B(t) in
diesem Fall aus dem Sensorsignal z(t) bestimmt wer-
den:

[0037] Wurden frihere Bodenprofile erstellt, so kann
anhand der Fahrzeugposition des Fahrzeugs 2 ein
Einfluss des positionsabhéangigen Bodenprofils auf
den Sensor 6 abgeschatzt bzw. hergeleitet werden.
Insbesondere kann, sofern das vorausfahrende Fahr-
zeug 4 das Bodenprofil B(ts) ermittelt hat, dieses dem
ersten Fahrzeug 2 bereitgestellt werden, sodass bei-
spielsweise die Position des Schlaglochs S nach ei-
ner definierten Zeit von dem Fahrzeug 2 erreicht wird.
Somit kann die vertikale Komponente Z2(t) des Fahr-
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zeugs 2 basierend auf dem folgenden Zusammen-
hang ermittelt werden:

Z2(t) = z(B(ts))

[0038] Das Bodenprofil B(t) I&sst sich somit folgen-
dermallen bestimmen:

B(t) =f(z(B(ts)), z(t))

Patentanspriiche

1. Verfahren zum Ermitteln eines Bodenprofils (B)
in einem Bereich (A) in Fahrtrichtung vor einem Fahr-
zeug (2) mit mindestens einem Sensor (6), wobei
- mindestens eine vertikale Bewegung (z) mindestens
eines vorausfahrenden Fahrzeugs (4) von dem Fahr-
zeug (2) gemessen wird,

- eine Eigenbewegung (Z2) des messenden Fahr-
zeugs (2) ermittelt oder geschatzt wird,

- die gemessenen Daten (z) der mindestens einen
vertikalen Bewegung des mindestens einen voraus-
fahrenden Fahrzeugs (4) mit den ermittelten oder ge-
schatzten Daten der Eigenbewegung (Z2) des mes-
senden Fahrzeugs (2) verglichen werden,

- aus dem Vergleich der gemessenen Daten (z) des
mindestens einen vorausfahrenden Fahrzeugs (4)
mit den ermittelten oder geschatzten Daten der Ei-
genbewegung (Z2) des messenden Fahrzeugs (2)
ein Bodenprofil (B) abgeleitet wird.

2. Verfahren nach Anspruch 1, wobei die Eigenbe-
wegung (Z2) des mindestens einen messenden Fahr-
zeugs (2) durch mindestens eine Odometrie-Mes-
sung ermittelt wird.

3. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, wobei die Ei-
genbewegung (Z2) des mindestens einen Fahrzeugs
(2) anhand einer Eigenpositionsschatzung ermittelt
wird.

4. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 3,
wobei die mindestens eine vertikale Bewegung (Z4)
des mindestens einen vorausfahrenden Fahrzeugs
(4) von dem Fahrzeug (2) anhand einer H6henande-
rung einer oberen Kante oder eines Nummernschil-
des des vorausfahrenden Fahrzeugs (4) gemessen
wird.

5. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 4,
wobei die Eigenbewegung (Z2) des mindestens ei-
nen Fahrzeugs (2) als ein Stérsignal von der mindes-
tens einen gemessenen vertikalen Bewegung (Z4)
des mindestens einen vorausfahrenden Fahrzeugs
(4) bertcksichtigt wird.

6. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 5,
wobei der mindestens eine Sensor (6) fir mindestens
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eine autonome oder teilautonome Fahrfunktion ge-
nutzt wird.

7. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 6,
wobei bereits von anderen Fahrzeugen erstellte Bo-
denprofile (B) von dem mindestens einen Fahrzeug
(2) abgerufen werden.

8. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 7,
wobei mindestens ein von dem mindestens einen
Fahrzeug (2) erstelltes Bodenprofil (B) auf eine exter-
ne Servereinheit geladen und fir andere Fahrzeuge
abrufbar gespeichert wird.

9. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 8,
wobei der mindestens eine Sensor (6) eine LIDAR-
Vorrichtung, eine Radar-Vorrichtung oder eine Ka-
mera ist.

10. System (1) zum Ermitteln eines Bodenprofils
(B) mit einer externen Servereinheit zum Speichern
und Bereitstellen von Daten mindestens eines Fahr-
zeugs (2, 4), mit mindestens zwei Fahrzeugen (2, 4),
wobei mindestens ein Fahrzeug (2) ein autonomes
oder teilautonomes Fahrzeug (2) ist, welches mit min-
destens einem Sensor (6) mindestens ein vorausfah-
rendes Fahrzeug (4) registriert und misst, dadurch
gekennzeichnet, dass der mindestens eine Sensor
(6) ein fur eine autonome oder teilautonome Fahr-
funktion verwendbare Sensor ist und dass die gemes-
senen Daten (z) Uber das mindestens eine voraus-
fahrende Fahrzeug (4) fiir eine Berechnung eines Bo-
denprofils (B) in einem in Fahrtrichtung vor dem Fahr-
zeug (2) liegenden Bereich (A) verwendbar sind, wo-
bei mindestens eine vertikale Eigenbewegung (Z2)
des Fahrzeugs (2) fir eine Berechnung des Boden-
profils (B) extrahierbar ist.

Es folgt eine Seite Zeichnungen

6/7
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