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Beschreibung
TECHNISCHES GEBIET

[0001] Die offenbarten Ausfiihrungsformen betref-
fen im Allgemeinen Systeme und Verfahren zur Da-
tenverarbeitung. Die offenbarten Ausfiihrungsformen
betreffen ferner ein Fahrzeugkollisionsvermeidungs-
signal. Die offenbarten Ausfihrungsformen betreffen
auch Brems- und Impulswarnsignale.

ALLGEMEINER STAND DER TECHNIK

[0002] Ein Fahrer steht an einer roten Ampel und
wartet geduldig darauf, Uber die Kreuzung fahren
zu kénnen. Wahrend er im Rickspiegel nach hinten
blickt, bemerkt er ein schnell fahrendes Auto. Er fragt
sich, ob das Auto rechtzeitig anhalten wird, um nicht
auf sein eigenes Auto aufzufahren. Da er nicht die
Spur wechseln kann, hofft er, dass der andere Fah-
rer bemerkt, dass er stillsteht. Das Auto bleibt auf der
gleichen Geschwindigkeit und scheint nicht langsa-
mer zu werden. Es gibt keine wirkliche Mdglichkeit,
den anderen Fahrer davor zu warnen, dass er vor ihm
stillsteht. Der andere Fahrer hat nicht genug Zeit, um
abzubremsen, als er merkt, dass das andere Fahr-
zeug stillsteht und st63t damit zusammen.

[0003] Diese gelaufige Situation kann man mit ei-
nem automatischen Warnsystem vermeiden, das ei-
nen ndher kommenden Fahrer auf ein stillstehendes
Fahrzeug aufmerksam macht. Oft fahren Fahrzeuge
in Abstanden, die zu kurz sind, um eine ausreichen-
de Bremszeit zu ermdglichen, falls der vorausfahren-
de Verkehr plétzlich abbremst. Sei es beim Anhalten
an einer Ampel, beim Stillstehen im langsamen Ver-
kehr oder beim Abbremsen an einer Autounfallstel-
le, ein Warnsystem kdnnte die Fahrer aufmerksam
machen, um Auffahrunfalle zu vermeiden. Der Fah-
rer eines hinterher fahrenden Fahrzeugs wird besser
Uber Geschwindigkeitsverringerungen im vorausfah-
renden Verkehrsfluss informiert, und die Wahrschein-
lichkeit eines Auffahrunfalls reduziert sich. Das Blick-
feld von Fahrbahnen ist oft durch einen héheren An-
teil groRer Fahrzeuge auf der Stralle verdeckt, wo-
durch sich die Zeit reduziert, Uber die ein Fahrer ver-
fugt, um auf plétzliche Verringerungen der Verkehrs-
geschwindigkeit zu reagieren. Oft sind die Fahrer
durch zusétzliche Tétigkeiten im Innern ihres Fahr-
zeugs abgelegt.

[0004] Daher besteht ein Bedarf an einem verbes-
serten Fahrzeugkollisionswarnsignal, um Fahrer au-
tomatisch auf Anderungen der Fahrzeuggeschwin-
digkeiten oder auf stillstehende Fahrzeuge aufmerk-
sam zu machen. Diese Warnung flihrt zu sichereren
Fahrbahnen, einer geringeren Anzahl von Auffahrun-
fallen, geringe Materialschdden an Fahrzeugen und
Verletzungen bei Fahrzeuginsassen, sowie zu gerin-
geren Fahrzeugversicherungskosten.
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KURZDARSTELLUNG

[0005] Die nachstehende Kurzdarstellung wird be-
reitgestellt, um das Verstandnis einiger der neuar-
tigen Merkmale zu erleichtern, die fur die offenbar-
ten Ausfiuhrungsformen einzigartig sind, und ist nicht
als vollstédndige Beschreibung gedacht. Eine vollstan-
dige Bewertung der diversen Aspekte der Ausfih-
rungsformen kann man aus der Betrachtung der ge-
samten Beschreibung, der Anspriiche, der Zeichnun-
gen und der Zusammenfassung insgesamt erlangen.

[0006] Demnach besteht ein Aspekt der offenbarten
Ausfuhrungsformen darin, ein Fahrzeugkollisionsver-
meidungssignal bereitzustellen, um die Aufmerksam-
keit eines Fahrers zu wecken.

[0007] Ein anderer Aspekt der offenbarten Aus-
fuhrungsformen besteht darin, die Auslésung von
Bremssignalen ohne Eingreifen des Fahrers bereit-
zustellen.

[0008] Ein weiterer Aspekt der offenbarten Ausflih-
rungsformen besteht darin, ein Heckaufprall-Sen-
sorsystem bereitzustellen, um Informationen Uber
Geschwindigkeit und Position eines naheliegenden
Fahrzeugs zu erheben und zu verarbeiten. Die obi-
gen und andere Aspekte kénnen erreicht werden,
wie es nun beschrieben wird. Es werden ein Ver-
fahren und ein System zum Signalisieren der Fahr-
zeugkollisionsvermeidung offenbart. Ein Kollisions-
signal kann die Aufmerksamkeit eines abgelenkten
Fahrers wecken, um dem Fahrer Zeit zu geben,
um richtig zu bremsen. Die Fahrzeugkollisionswarn-
signal- und Lichtanlage macht einen naher kommen-
den Fahrer automatisch auf ein stillstehendes oder
langsames Fahrzeug Uber ein leuchtendes Dauersi-
gnal, eine Warnblinkanlage oder einen starken Im-
puls aufmerksam. Ein betreffender Fahrer wird eben-
falls auf das nédher kommende Fahrzeug aufmerk-
sam gemacht. Rickseitige Fahrzeugsensoren kon-
nen Fahrzeuge erfassen, die sich von hinten ndhern
und Abstand, Geschwindigkeit und Verzdgerung des
naher kommenden Fahrzeugs bestimmen. Ein Pro-
zessor verarbeitet das Signal und integriert das Si-
gnal mit dem Signal des Geschwindigkeitsmessers
und der Bremsanlage des betreffenden Fahrzeugs.
Falls bestimmt wird, dass die SchlieBgeschwindigkeit
des naher kommenden Autos im Vergleich zur Posi-
tion des Fahrzeugs extrem ist, wird automatisch ein
Warnsignal auf einer angemessenen Stufe abgege-
ben. Die Starke der Warnung wiirde durch die Ge-
schwindigkeit und den Abstand, mit denen sich ein
Fahrzeug nahert, bestimmt werden. Der Abstand, auf
dem ein Warnsignal ausgegeben wirde, wird eben-
falls durch Geschwindigkeit und Position des naher
kommenden Fahrzeugs bestimmt.
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KURZE BESCHREIBUNG DER ZEICHNUNGEN

[0009] Die beiliegenden Figuren, in denen sich die
gleichen Bezugsnummern auf identische oder funk-
tionsahnliche Elemente auf allen separaten Ansich-
ten beziehen und die hiermit in die Beschreibung
Ubernommen werden und Teil davon sind, erlautern
die Ausfihrungsformen weiter und dienen zusam-
men mit der ausfuhrlichen Beschreibung zur Erkla-
rung der hier beschriebenen Ausfiihrungsformen.

[0010] Es zeigen:

[0011] Fig. 1 ein beispielhaftes Datenverarbeitungs-
gerat, das gemal den offenbarten Ausfiihrungsfor-
men verwendet werden kann;

[0012] Fig. 2 eine beispielhafte schematische An-
sicht eines Software-Systems, das ein Betriebssys-
tem, eine Anwendungs-Software und eine Benut-
zerschnittstelle umfasst, um die offenbarten Ausfih-
rungsformen gemaf den offenbarten Ausfuhrungs-
formen auszufihren;

[0013] Fig. 3 ein beispielhaftes Ablaufschema der
Signalisierung zur Fahrzeugkollisionsvermeidung ge-
maf den offenbarten Ausfiihrungsformen;

[0014] Fig. 4 ein beispielhaftes schematisches Dia-
gramm eines Heckaufprallwarnsystems gemaf den
offenbarten Ausfihrungsformen; und

[0015] Fig. 5 eine beispielhafte grafische Darstel-
lung von Kollisionswarnstufen gemafR den offenbar-
ten Ausfuihrungsformen.

AUSFUHRLICHE BESCHREIBUNG

[0016] Fig. 1 bildet ein Blockdiagramm eines bei-
spielhaften Datenverarbeitungsgerats 100 ab, das fir
ein verbessertes Verfahren und System zur Fahr-
zeugkollisionswarnung verwendet werden kann. Das
Datenverarbeitungsgerat 100 stellt eine von vielen
mdglichen Datenverarbeitungs- und/oder Rechen-
vorrichtungen dar, die gemaR den offenbarten Aus-
fihrungsformen verwendet werden kénnen. Es ver-
steht sich, dass das Datenverarbeitungsgerat 100
und seine Bauteile nur zur allgemeinen Erlauterung
vorgestellt werden und keine einschrankenden Merk-
male der offenbarten Ausfiihrungsformen sind. Wie in
Fig. 1 abgebildet, sind ein Speicher 105, einen Mas-
senspeicher 107 (z.B. eine Festplatte), ein Prozessor
(CPU) 110, ein Festspeicher (ROM) 115 und ein Ar-
beitsspeicher (RAM) 120 im Allgemeinen an ein Bus-
system 125 des Datenverarbeitungsgerats 100 ange-
schlossen. Der Speicher 105 kann als ROM, RAM,
eine Kombination davon oder einfach als allgemei-
ne Speichereinheit umgesetzt sein. Das Modul 111
umfasst ein Software-Modul in Form von Routinen
und/oder Subroutinen zum Ausfihren der Merkma-
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le der vorliegenden Erfindung und kann zusatzlich in
dem Speicher 105 gespeichert sein und dann utber
den Prozessor 110 abgerufen und verarbeitet wer-
den, um eine bestimmte Aufgabe auszufihren. Eine
Benutzereingabevorrichtung 140, wie etwa eine Tas-
tatur, eine Maus oder eine andere Zeigevorrichtung,
kann an den PCI-(,Peripheral Component Intercon-
nect”)Bus 145 angeschlossen werden. Es sei zu be-
achten, dass sich der Begriff ,GUI” im Allgemeinen
auf eine Art der Umgebung bezieht, die Programme,
Dateien, Optionen und so weiter anhand von grafisch
angezeigten Icons, Menis und Dialogfeldern auf ei-
nem Computerbildschirm darstellt.

[0017] Das Datenverarbeitungsgerat 100 kann somit
eine CPU 110, einen ROM 115 und einen RAM 120
umfassen, die ebenfalls mit einem lokalen PCI-(,Peri-
pheral Component Interconnect”)Bus 145 des Daten-
verarbeitungsgerats 100 tber eine PCIl-Hostbriicke
135 gekoppelt sind. Die PCI-Hostbriicke 135 kann ei-
nen Pfad mit geringer Latenz bereitstellen, tber den
der Prozessor 110 direkt auf PCI-Vorrichtungen zu-
greifen kann, die an einer beliebigen Stelle innerhalb
des Busspeichers und/oder der Ein-/Ausgangs-(l/O)
Adressrdume zugeordnet sein konnen. Die PCIl-Host-
briicke 135 kann auch einen Pfad mit hoher Band-
breite bereitstellen, um es den PCI-Vorrichtungen zu
ermoglichen, direkt auf den RAM 120 zuzugreifen.

[0018] Ein Kommunikationsadapter 155, eine SCSI-
(,Small Computer System Interface”)Schnittstelle
150 und eine Erweiterungsbusbricke 170 kdnnen
ebenfalls mit dem lokalen PCI-Bus 145 verbunden
sein. Der Kommunikationsadapter 155 kann verwen-
det werden, um das Datenverarbeitungsgerat 100 an
ein Netzwerk 165 anzuschlieen. Die SCSI-Schnitt-
stelle 150 kann verwendet werden, um ein schnelles
SCSI-Laufwerk 160 zu steuern. Eine Erweiterungs-
busbriicke 170, wie etwa eine PCI/ISA-Busbriicke,
kann verwendet werden, um den ISA-Bus 175 mit
dem lokalen PCI-Bus 145 zu koppeln. Es sei zu be-
achten, dass der lokale PCI-Bus 145 ferner an ei-
nen Monitor 130 angeschlossen sein kann, der wie
ein Display (z.B. ein Videomonitor) funktioniert, um
Daten und Informationen fir einen Benutzer anzuzei-
gen und auch um interaktiv eine grafische Benutzer-
schnittstelle (GUI) anzuzeigen.

[0019] Fig. 2 bildet eine schematische Ansicht ei-
nes Software-Systems 200 ab, das ein Betriebssys-
tem, eine Anwendungs-Software und eine Benut-
zerschnittstelle umfasst, um die offenbarten Ausfih-
rungsformen auszufiihren. Das Computer-Software-
System 200 leitet den Betrieb des Datenverarbei-
tungssystems 100, das in Fig. 1 abgebildet ist. Die
Software-Anwendung 202, die in dem Hauptspeicher
105 und dem Massenspeicher 107 gespeichert ist,
umfasst einen Systemkern bzw. ein Betriebssystem
201 und einen Kommandozeileninterpreter bzw. eine
Schnittstelle 203. Ein oder mehrere Anwendungspro-
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gramme, wie etwa eine Software-Anwendung 202,
kénnen zur Ausfihrung durch das Datenverarbei-
tungssystem 100 ,geladen” (d.h. vom Massenspei-
cher 107 in den Hauptspeicher 102 Gbertragen) wer-
den. Das Datenverarbeitungssystem 100 empféangt
Benutzerbefehle und Daten Uber die Schnittstelle
203, wie in Fig. 2 gezeigt. Die Befehlseingabe des
Benutzers kann dann durch das Datenverarbeitungs-
system 100 gemal den Anweisungen aus dem Be-
triebssystem 201 und/oder dem Anwendungsmodul
202 bearbeitet werden.

[0020] Bei einer Ausfiihrungsform kdnnen das Be-
triebssystem 201 und die Schnittstelle 203 in Zusam-
menhang mit einem ,Windows-"System umgesetzt
werden. Es versteht sich natirlich, dass andere Sys-
temarten moglich sind. Beispielsweise kdnnen statt
eines herkdmmlichen ,Windows-"Systems auch an-
dere Betriebssysteme, wie beispielsweise Linux, mit
Bezug auf das Betriebssystem 201 und die Schnitt-
stelle 203 verwendet werden. Die Software-Anwen-
dung 202 kann ein Kollisionsvermeidungs- und Warn-
modul 205 umfassen, das angepasst werden kann,
um die verbleibende Nutzungsdauer einer Vorrich-
tung oder eines Vorrichtungsbauteils genau vorher-
zusagen, wie es hier ausfiihrlicher beschrieben wird.
Die Software-Anwendung 202 kann auch konfiguriert
sein, um mit der Schnittstelle 203 und diversen Bau-
teilen und anderen Modulen und Merkmalen verbun-
den zu werden, wie es hier beschrieben wird. Das
Kollisionsvermeidungs- und Warnmodul 205 kann
insbesondere Anweisungen umsetzen, um beispiels-
weise die Ausfihrungsformen, die jeweils in Fig. 3,
Fig. 4 und Fig. 5 abgebildet sind, wie nachstehend
beschrieben, und/oder zuséatzliche Vorgéange, wie sie
hier beschrieben werden, auszufiihren.

[0021] Fig. 3 bildet ein beispielhaftes Ablaufschema
300 der Signalisierung zur Fahrzeugkollisionsvermei-
dung gemaR den offenbarten Ausfiihrungsformen ab.
Das Fahrzeugkollisionsvermeidungssignal weckt die
Aufmerksamkeit eines abgelenkten Fahrers, damit
der Fahrer reagieren und rechtzeitig bremsen kann,
bevor er mit einem anderen Fahrzeug zusammen-
stof3t. Der Kollisionssignalisierungsprozess wird ein-
geleitet, wie in Block 301 abgebildet, wenn ein na-
her kommendes Fahrzeug in eine Sicherheitszone
hinter einem stillstehenden oder langsam fahrenden
Fahrzeug eindringt. D.h. wenn ein Fahrzeug sich dem
stillstehenden oder langsam fahrenden Fahrzeug zu
schnell nahert, um vor dem Zusammenstof¥ anhal-
ten zu kénnen. Rickseitige Fahrzeugsensoren kon-
nen Fahrzeuge erfassen, die sich von hinten ndhern,
oder bei einem Spurwechsel von hinten oder von der
Seite, wie in Block 302 abgebildet. Die Sensoren er-
heben Informationen Uber Abstand, Geschwindigkeit
und Verzdgerung des ndher kommenden Fahrzeugs,
wie in Block 303 abgebildet. Ein damit verknupfter
Prozessor 110 analysiert die Daten, die von dem Sen-
sor erhoben werden, um zu bestimmen, ob ein Zu-
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sammenstold bevorsteht, wie in Block 304 abgebil-
det. Der Prozessor 110 bestimmt, ob der eventuelle
ZusammenstoB die Aktivierung eines reaktiven Sys-
tems bendétigt, um den Betrieb des betreffenden Fahr-
zeugs zu steuern, da der Prozessor 110 mit dem Si-
gnal des Geschwindigkeitsmessers und der Brems-
anlage des betreffenden Fahrzeugs integriert ist, wie
in Block 305 abgebildet. Wenn das nédher kommen-
de Fahrzeug langsam genug flihre und/oder weit ent-
fernt ware, wirde keine Warnung ausgegeben und
der Prozess ware beendet, wie in Block 311 abgebil-
det.

[0022] Falls sich ein Fahrer einem stillstehenden
oder langsam fahrenden Fahrzeug auf hoher Ge-
schwindigkeit nahert, sich anschickt, die Spur zu
wechseln, obwohl sich ein Fahrzeug in unmittelba-
rer Nahe befindet, oder eine Lenkbewegung ausflihrt,
um die Spur zu wechseln, macht das System den né-
her kommenden Fahrer Uber einen Impuls oder eine
Warnblinkanlage automatisch auf das stillstehende
Fahrzeug aufmerksam, wie in Block 306 abgebildet.
Die Starke des Impulssignals kann je nach der erfass-
ten Kollisionsgefahrenstufe variieren (z.B. wird ein
schnell ndher kommendes Fahrzeug durch nach und
nach hellere oder schnellere Impulssignale gezeigt,
um die Aufmerksamkeit des Fahrers zu wecken). Das
hier offenbarte Impulswarnlicht funktioniert unabhan-
gig vom Fahrer des betreffenden Fahrzeugs. Daher
wird sein Betrieb nicht durch die Aufmerksamkeit, das
Urteilsvermbgen oder die Reaktionszeit des Fahrers
des betreffenden Fahrzeugs beeinflusst.

[0023] Es wirde ein Bremssignal angegeben und
ein momentanes Bremssignal abgegeben, ohne dass
der Fahrer des betreffenden Systems die Bremse
berthrt. Wenn der Fahrer auf die Bremse tritt, an-
dert sich die Starke des Impulssignals basierend dar-
auf, wie stark der Fahrer bremst, und in Abhangigkeit
von der Geschwindigkeit und dem Abstand des na-
her kommenden Fahrzeugs (z.B. ein schnelleres Im-
pulssignal, wenn der Fahrer starker auf die Bremse
tritt und/oder sich das Fahrzeug schneller néhert), wie
in Block 307 abgebildet. Beispielsweise kann das Im-
pulswarnsignal neben dem hinteren mittleren Brems-
licht enthalten sein, entweder um dieses herum, dar-
unter, daruber links oder rechts daneben oder an ei-
ner anderen Stelle. Das Impulswarnsignal kann auch
in das Gehause der hinteren oder mittleren Brems-
lichter integriert sein.

[0024] Zusatzliche Warnungen kénnen mit dem Im-
pulssignal einhergehen, wie beispielsweise, die Be-
tatigung der Fahrzeughupe, die Steuerung der Fahr-
zeugbremse, die Steuerung der Fahrzeuglenkung
oder die Anpassung der Fahrzeuggeschwindigkeit,
wie in Block 308 abgebildet. Wahlweise kdnnen die
Signale basierend auf der Komfortstufe des Fah-
rers spezifisch angepasst werden, wie beispielswei-
se durch Einstellen einer Impulswarnung, die auszu-

4/12



DE 10 2012 217 936 A1

geben ist, wenn ein Auto auf einer bestimmten Ge-
schwindigkeit oder in einem bestimmten Abstand na-
her kommt, wie in Block 309 abgebildet.

[0025] Die Ausfiuihrungsformen kénnen auch einen
Frontsensor umfassen, um die Geschwindigkeit zu
bestimmen, auf der sich der betreffende Fahrer ei-
nem Fahrzeug nahert, wie in Block 310 abgebildet.
Falls das System bestimmt, dass sich der betreffen-
de Fahrer dem Fahrzeug zu schnell nadhert, wiirde
ein Warnsignal ausgegeben, ohne dass der betref-
fende Fahrer die Bremse berihrt, wie beispielsweise
ein Warnlicht und ein Warnsignaltongeber, die in dem
betreffenden Fahrzeug montiert sind. Die Warnun-
gen kénnen den Fahrer des betreffenden Fahrzeugs
auf eventuell geféhrliche Geschwindigkeitsanderun-
gen der vorfahrenden Fahrzeuge oder auf Fahrzeu-
ge, die sich schnell von hinten nadhern, aufmerksam
machen. Der Kollisionssignalisierungsprozess ist be-
endet, wenn ein ndher kommendes Fahrzeug anhalt,
bevor es mit dem betreffenden Fahrzeug zusammen-
stof3t, wie in Block 311 abgebildet.

[0026] Fig. 4 bildet ein beispielhaftes schematisches
Diagramm 400 eines Heckaufprallwarnsystems ge-
mafl den offenbarten Ausflihrungsformen ab. Das
Warnsystem umfasst: ein System 410 zur Erfas-
sung eines naher kommenden Fahrzeugs, ein Fahr-
zeugbewegungsinformationssystem 420, ein Umge-
bungserfassungssystem 430, ein Fahrerverhaltens-
system 440, einen Heckaufprallprozessor 450 und
eine Signalvorrichtung 460. Die System 410 zur Er-
fassung eines ndher kommenden Fahrzeugs be-
stimmt Informationen Uber Gréfle und Bewegung
eines naher kommenden Fahrzeugs. Die Bewe-
gungsinformationen kénnten Abstand, Geschwindig-
keit und Beschleunigung umfassen. Die Informatio-
nen kdnnten beispielsweise unter Verwendung von
Kamerasystemen, Ultraschallsensoren, Lasersenso-
ren, Mikrowellensensoren usw. erhoben und ver-
arbeitet werden. Das Fahrzeugbewegungsinformati-
onssystem 420 bestimmt die Bewegungsinformatio-
nen des Fahrzeugs, in dem dieses System installiert
ist (z.B. ein betreffendes Fahrzeug). Diese Informa-
tionen kdnnten beispielsweise unter Verwendung von
Fahrzeugbordcomputern, GPS-Signalen, Beschleu-
nigungsmessern, Gyroskopen usw. erhoben und ver-
arbeitet werden. Das Umgebungserfassungssystem
430 bestimmt die Umgebungsbedingungen, die das
Bremsen beeinflussen kdnnten. Sensoren bestim-
men Temperatur und Niederschlag. Diese Informatio-
nen kénnten beispielsweise unter Verwendung des
Bordcomputers, der das Auto steuert, erhoben und
verarbeitet werden.

[0027] Das Fahrerverhaltenssystem 440 bestimmt
das Fahrverhalten des aktuellen Fahrers, indem es
das aktuelle Bremsverhalten des Fahrers und eine
Datenbank mit dem erwarteten Bremsverhalten tber-
wacht. Der Heckaufprallprozessor 450 verarbeitet al-
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le Eingangsinformationen und stellt ein geeignetes
Antwortausgabesignal bereit. Das Ausgangsantwort-
signal kann von ,Keine Antwortausgabe notwendig”
bis ,Ernsthafte Antwortausgabe abgeben” reichen,
wie in Fig. 5 abgebildet. Die Ausgabe basiert auf den
Eingangsinformationen, und daher wird ein Prozes-
soralgorithmus bendtigt, um diese Aufgabe auszu-
fuhren. Ein beispielhafter Algorithmus zur Kollisions-
verarbeitung kann Folgendes umfassen:

Dw = 3-(Rt(Vb - Va)
wobei

Dw = Abstand zum Beginn der Warnung

Rt = Reaktionszeit des Fahrers (typischerweise
1,5 Sekunden)

Va = Geschwindigkeit des vorher fahrenden
Fahrzeugs

Vb = Geschwindigkeit des hinterher fahrenden
Fahrzeugs

[0028] Die Wattleistung der Signalisierungsvorrich-
tung 460 kann variieren. Typischerweise ware die
Ausgabe groRer als 50 Watt. Die Signalisierungsvor-
richtung 460 kdnnte eine selbststandige Vorrichtung
sein oder in die vorhandene Fahrzeugausristung in-
tegriert sein. Es kdnnte eine einzige oder eine Mehr-
zahl von Vorrichtungen 460 geben, die auf oder in
dem Fahrzeug angebracht ist bzw. sind. Die Signa-
lisierungsvorrichtung 460 kdnnte nur eine Ausgabe
oder eine Vielzahl von Ausgabesignale aufweisen,
die jeweils in verschiedenen Farben angezeigt wir-
den. Die Signalvorrichtung 460 kann auch ein inter-
nes Signal fir den betreffenden Fahrer umfassen, um
den betreffenden Fahrer zu warnen, Ausweichmalf3-
nahmen zu treffen, um einen Zusammenstof3 von hin-
ten zu vermeiden.

[0029] Fig. 5 bildet eine beispielhafte grafische Ab-
bildung 500 von Kollisionswarnstufen gemaf den
offenbarten Ausfiihrungsformen ab. Die Starke des
Impulssignals kann je nach der erfassten Kollisi-
onsgefahrenstufe variieren (z.B. wird ein Fahrzeug,
das schnell ndher kommt, durch immer hellere oder
schnellere Impulssignale gezeigt, um die Aufmerk-
samkeit des Fahrers zu wecken). Wenn der Abstand
des naher kommenden Fahrzeugs 520 weiter von
dem stillstehenden oder langsam fahrenden Fahr-
zeug 510 entfernt ist als Dw, wird keine Ausgabe
bendtigt. Wenn der Abstand des ndher kommenden
Fahrzeugs 520 gleich Dw ist, wird die erste grund-
legende leichte Antwort 530 eines Bremslichtimpul-
ses alle X Sekunden ausgegeben, bis der Fahrzeug-
abstand groRer als Dw ist. Wenn der Abstand zwi-
schen den Fahrzeugen 510, 520 kleiner als Dw ist,
verstarkt sich die Warnung bis auf eine mittelschwe-
re Warnung 540, dann auf eine ernsthafte Warnung
550, in dem Mal3e wie der Abstand diversen Schwel-
len entspricht.
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[0030] Es kann eine Vielzahl von Schwellen und da-
mit verknlpfter Signale fir jede Warnung geben, wie
in Fig. 5 abgebildet. Das Héchstsignal fiir eine ernst-
hafte Warnung 550 kann ein starkes Impulslichtsignal
mit einem Impulsmuster sein, das moglichst viel Auf-
merksamkeit weckt. Das HOchstsignal 550 kann an
einem Punkt erfolgen, an dem der Abstand kleiner
als 50 % von Dw geworden ist. Der beispielhafte Al-
gorithmus kann eine Umgebungskompensation, Be-
wegungsinformationen Uber andere Fahrzeuge, wie
etwa eine Verzdgerung, eine Kompensation fir die
Grolke des naher kommenden Fahrzeugs und gege-
benenfalls eine Kompensation fir das Fahrerverhal-
ten umfassen. Die Erfassung der Position des naher
kommenden Fahrzeugs verbessert die Zuverlassig-
keit und die Wirksamkeit dieses Systems und redu-
ziert Fehlwarnungen.

Patentanspriiche

1. Verfahren, umfassend folgende Schritte:
Erheben von Fahrzeugdaten fir ein erstes Fahrzeug,
das sich einem zweiten Fahrzeug nahert;
Analysieren der Fahrzeugdaten, um zu bestimmen,
ob das erste Fahrzeug anhalten kann, bevor es mit
dem zweiten Fahrzeug zusammenstoft; und
Ausgeben einer automatischen Impulslichtwarnung
variabler Starke, um den Fahrer des ersten Fahr-
zeugs aufmerksam zu machen, falls die analysierten
Daten angeben, dass sich das erste Fahrzeug dem
zweiten Fahrzeug auf hoher Geschwindigkeit néhert.

2. Verfahren nach Anspruch 1, ferner umfassend
folgende Schritte:
Erfassen des ersten Fahrzeugs, das sich einem lang-
sam fahrenden oder stillstehenden zweiten Fahrzeug
nahert, Gber einen riickseitigen Fahrzeugsensor, der
mit dem zweiten Fahrzeug verknupft ist;
Aktivieren der automatischen Impulslichtwarnung,
wobei die automatische Impulslichtwarnung unab-
héngig von einem Fahrer des zweiten Fahrzeugs
funktioniert, und eines automatischen reaktiven Sys-
tems, um den Betrieb des zweiten Fahrzeugs zu steu-
ern, falls die analysierten Fahrzeugdaten angeben,
dass das erste Fahrzeug sich dem zweiten Fahr-
zeug auf hoher Geschwindigkeit nahert oder sich an-
schickt, in unmittelbarer Nahe des zweiten Fahrzeugs
die Spur zu wechseln, wobei die Fahrzeugdaten min-
destens einen Abstand des ersten Fahrzeugs von
dem zweiten Fahrzeug, die Geschwindigkeit des ers-
ten Fahrzeugs, die Verzégerung des ersten Fahr-
zeugs, die Geschwindigkeit des zweiten Fahrzeugs
und die Verzégerung des zweiten Fahrzeugs umfas-
sen.

3. Verfahren nach Anspruch 1, ferner umfassend
folgende Schritte:
Variieren der Starke des automatischen Impulssi-
gnals, wenn ein Fahrer des zweiten Fahrzeugs ein
Bremspedal des zweiten Fahrzeugs betétigt;
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Variieren der Starke des automatischen Impulslicht-
signals, wenn sich das erste Fahrzeug dem zweiten
Fahrzeug auf erhdhter Geschwindigkeit oder mit ge-
ringerem Abstand nahert.

4. Verfahren nach Anspruch 1, ferner umfassend
folgenden Schritt:
Ausgeben einer zusatzlichen Warnung mit dem au-
tomatischen Impulslichtsignal, wobei die zuséatzliche
Warnung mindestens eines umfasst von Aktivieren
der Hupe des zweiten Fahrzeugs, Steuern der Brem-
se des zweiten Fahrzeugs, Steuern der Lenkung des
zweiten Fahrzeugs und Anpassen der Geschwindig-
keit des zweiten Fahrzeugs.

5. System, umfassend:
einen Prozessor;
einen Datenbus, der mit dem Prozessor gekoppelt ist;
und
eine computerverwendbare, materielle Speichervor-
richtung, die Computerprogrammcode speichert, wo-
bei der Computerprogrammcode Programmanwei-
sungen umfasst, die von dem Prozessor ausfihrbar
sind, wobei die Programmanweisungen Folgendes
umfassen:
Programmanweisungen, um Fahrzeugdaten fir ein
erstes Fahrzeug zu erheben, das sich einem zweiten
Fahrzeug néhert;
Programmanweisungen, um die Fahrzeugdaten zu
analysieren, um zu bestimmen, ob das erste Fahr-
zeug anhalten kann, bevor es mit dem zweiten Fahr-
zeug zusammenstdRt; und
Programmanweisungen, um eine automatische Im-
pulslichtwarnung variabler Starke auszugeben, um
einen Fahrer des ersten Fahrzeugs aufmerksam zu
machen, falls die analysierten Daten angeben, dass
sich das erste Fahrzeug dem zweiten Fahrzeug auf
hoher Geschwindigkeit nahert.

6. System nach Anspruch 5, wobei die Programm-
anweisungen ferner Folgendes umfassen:
Programmanweisungen, um zu erfassen, dass sich
das erste Fahrzeug einem langsam fahrenden oder
stillstehenden zweiten Fahrzeug néhert, tber einen
rickseitigen Fahrzeugsensor, der mit dem zweiten
Fahrzeug verknipft ist;

Programmanweisungen zum Aktivieren der automa-
tischen Impulslichtwarnung, wobei die automatische
Impulslichtwarnung unabhé&ngig von einem Fahrer
des zweiten Fahrzeugs funktioniert, und eines auto-
matischen reaktiven Systems, um den Betrieb des
zweiten Fahrzeugs zu steuern, falls die analysierten
Fahrzeugdaten angeben, dass sich das erste Fahr-
zeug dem zweiten Fahrzeug auf hoher Geschwin-
digkeit nahert oder sich anschickt, in unmittelbarer
Néhe des zweiten Fahrzeugs die Spur zu wechseln,
wobei die Fahrzeugdaten mindestens einen Abstand
des ersten Fahrzeugs von dem zweiten Fahrzeug, die
Geschwindigkeit des ersten Fahrzeugs, die Verzoge-
rung des ersten Fahrzeugs, die Geschwindigkeit des
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zweiten Fahrzeugs und die Verzégerung des zweiten
Fahrzeugs umfassen,;

Programmanweisungen zum Ausgeben einer zusatz-
lichen Warnung mit dem automatischen Impulslicht-
signal, wobei die zusétzliche Warnung mindestens
eines umfasst von Aktivieren der Hupe des zwei-
ten Fahrzeugs, Steuern der Bremse des zweiten
Fahrzeugs, Steuern der Lenkung des zweiten Fahr-
zeugs und Anpassen der Geschwindigkeit des zwei-
ten Fahrzeugs.

7. System nach Anspruch 5, wobei die Programm-

anweisungen ferner Folgendes umfassen:
Programmanweisungen zum Variieren der Starke
des automatischen Impulssignals, wenn ein Fahrer
des zweiten Fahrzeugs ein Bremspedal des zweiten
Fahrzeugs betétigt;
Programmanweisungen zum Variieren der Starke
des automatischen Impulssignals, wenn sich das ers-
te Fahrzeug dem zweiten Fahrzeug auf einer erhdh-
ten Geschwindigkeit und in einem klrzeren Abstand
nahert.

8. Computerverwendbare materielle Speichervor-
richtung, die Computerprogrammcode speichert, wo-
bei der Computerprogrammcode Programmanwei-
sungen umfasst, die von dem Prozessor ausfiihrbar
sind, wobei die Programmanweisungen Folgendes
umfassen:

Programmanweisungen, um Fahrzeugdaten fir ein
erstes Fahrzeug zu erheben, das sich einem zwei-
ten Fahrzeug nahert, wobei die Fahrzeugdaten min-
destens eines umfassen von einem Abstand des ers-
ten Fahrzeugs von dem zweiten Fahrzeug, der Ge-
schwindigkeit des ersten Fahrzeugs, der Verzbge-
rung des ersten Fahrzeugs, der Geschwindigkeit des
zweiten Fahrzeugs und der Verzégerung des zweiten
Fahrzeugs;

Programmanweisungen, um die Fahrzeugdaten zu
analysieren, um zu bestimmen, ob das erste Fahr-
zeug anhalten kann, bevor es mit dem zweiten Fahr-
zeug zusammenstdit; und

Programmanweisungen, um eine automatische Im-
pulslichtwarnung variabler Starke auszugeben, um
einen Fahrer des ersten Fahrzeug aufmerksam zu
machen, falls die analysierten Daten angeben, dass
sich das erste Fahrzeug dem zweiten Fahrzeug auf
hoher Geschwindigkeit nahert.

9. Computerverwendbare materielle Speichervor-
richtung nach Anspruch 8, wobei die Programman-
weisungen ferner Folgendes umfassen:
Programmanweisungen, um zu erfassen, dass sich
das erste Fahrzeug einem langsam fahrenden oder
stillstehenden zweiten Fahrzeug nahert, Uber einen
rickseitigen Fahrzeugsensor, der mit dem zweiten
Fahrzeug verkniipft ist;

Programmanweisungen zum Aktivieren der automa-
tischen Impulslichtwarnung, wobei die automatische
Impulslichtwarnung unabhéngig von einem Fahrer

2013.04.18

des zweiten Fahrzeugs funktioniert, und eines auto-
matischen reaktiven Systems, um den Betrieb des
zweiten Fahrzeugs zu steuern, falls die analysierten
Fahrzeugdaten angeben, dass sich das erste Fahr-
zeug dem zweiten Fahrzeug auf hoher Geschwin-
digkeit nahert oder sich anschickt, in unmittelbarer
Néhe des zweiten Fahrzeugs die Spur zu wechseln,
wobei die Fahrzeugdaten mindestens einen Abstand
des ersten Fahrzeugs von dem zweiten Fahrzeug, die
Geschwindigkeit des ersten Fahrzeugs, die Verzoge-
rung des ersten Fahrzeugs, die Geschwindigkeit des
zweiten Fahrzeugs und die Verzégerung des zweiten
Fahrzeugs umfassen;

Programmanweisungen zum Ausgeben einer zusatz-
lichen Warnung mit dem automatischen Impulslicht-
signal, wobei die zuséatzliche Warnung mindestens
eines umfasst von Aktivieren der Hupe des zwei-
ten Fahrzeugs, Steuern der Bremse des zweiten
Fahrzeugs, Steuern der Lenkung des zweiten Fahr-
zeugs und Anpassen der Geschwindigkeit des zwei-
ten Fahrzeugs.

10. Computerverwendbare materielle Speichervor-
richtung nach Anspruch 8, wobei die Programman-
weisungen ferner Folgendes umfassen:
Programmanweisungen zum Variieren der Starke
des automatischen Impulssignals, wenn der Fahrer
des zweiten Fahrzeugs das Bremspedal des zweiten
Fahrzeugs betétigt;

Programmanweisungen zum Variieren der Starke
des automatischen Impulssignals, wenn sich das ers-
te Fahrzeug dem zweiten Fahrzeug auf einer erhéh-
ten Geschwindigkeit und in einem kirzeren Abstand
nahert, und

Programmanweisungen zum Variieren der Starke
des Warnsystems des betreffenden Fahrers, um von
hinten naher kommende Fahrzeuge anzugeben.

Es folgen 5 Blatt Zeichnungen
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