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(54) VERFAHREN ZUR STEUERUNG EINES LICHTKEGELS

(67) Die Erfindung betrifft ein Verfahren zur Steuerung
eines Lichtkegels (14) eines Frontscheinwerfers eines
Eigenfahrzeugs (10) bei Fahrt auf einem Fahrweg.
Aufgabe ist es das Verfahren zu verbessern und das
Verfahren zum Erkennen des Gegenverkehrs
akkurater zu machen. Dies wird erreicht durch ein
Verfahren mit folgenden Schritten:

a)

b)

c)

a)

e)

Aufnahme von GroBen zur né&heren
Bestimmung des Fahrwegs des
Eigenfahrzeuges (10);

Durchfiihrung einer Abfrage, ob sich das
Eigenfahrzeug (10) auf einem Gefélle (11)
bewegt;

nach Erkennen eines Gefélles (11),
Durchfiihrung einer Abfrage, ob sich nach
dem Gefélle (11) eine Steigung (16) befindet
und somit eine Senke (17) durchfahren wird;
nach Erkennen einer Senke (17) wird ein
Aufnahmebereich zumindest eines Sensors
zur Erkennung eines entgegenkommenden
Fahrzeugs (13) im Wesentlichen um den
Neigungswinkel (@) des erkannten Gefélles
(11) von dem Fahrweg angehoben;

nach Verstellung des Aufnahmebereichs des
zumindest einen Sensors; Durchfiihrung
einer Abfrage, ob Gegebenheiten vorliegen,
die ein Verandern des Lichtkegels (14)
erfordern;

nach Erkennen einer Gegebenheit, die das
Verédndern des Lichtkegels (14) erfordern,
Durchfiihrung der Anpassung des
Lichtkegels (14).

Fig. 4
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ZUSAMMENFASSUNG

Die Erfindung betrifft ein Verfahren zur Steuerung eines Lichtkegels (14) eines
Frontscheinwerfers eines Eigenfahrzeugs (10) bei Fahrt auf einem Fahrweg.
Aufgabe ist es das Verfahren zu verbessern und das Verfahren zum Erkennen des
Gegenverkehrs akkurater zu machen. Dies wird erreicht durch ein Verfahren mit

folgenden Schritten:

a. Aufnahme von GréBen zur naheren Bestimmung des Fahrwegs des

Eigenfahrzeuges (10);

b. Durchflihrung einer Abfrage, ob sich das Eigenfahrzeug (10) auf
einem Gefélle (11) bewegt;

c. nach Erkennen eines Gefalles (11), Durchfihrung einer Abfrage, ob
sich nach dem Gefélle (11) eine Steigung (16) befindet und somit eine
Senke (17) durchfahren wird;

d. nach Erkennen einer Senke (17) wird ein Aufnahmebereich zumindest
eines Sensors zur Erkennung eines entgegenkommenden Fahrzeugs
(13) im Wesentlichen um den Neigungswinkel (¢p) des erkannten

Gefdlles (11) von dem Fahrweg angehoben;

e. nach Verstellung des Aufnahmebereichs des zumindest einen Sensors;
Durchfihrung einer Abfrage, ob Gegebenheiten vorliegen, die ein

Verandern des Lichtkegels (14) erfordern;

f. nach Erkennen einer Gegebenheit, die das Verandern des Lichtkegels

(14) erfordern, Durchfuhrung der Anpassung des Lichtkegels (14).

Fig. 4
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Die Erfindung betrifft ein Verfahren zur Steuerung eines Lichtkegels eines
Frontscheinwerfers eines Eigenfahrzeugs bei Fahrt auf einem Fahrweg.

Verfahren zur Steuerung eines Lichtkegels dienen Ublicherweise dazu, andere
Verkehrsteilnehmer nicht zu blenden, um so die Verkehrssicherheit zu erhéhen.
Derartige Verfahren sind beispielsweise unter den Bergriffen Fernlichtassistent und
blendfreies Fernlicht in modernen Fahrzeugen in Verwendung. Dabei wird beim
Fernlichtassistent automatisch zwischen Abblendlicht und Fernlicht gewechselt. Mit
blendfreiem Fernlicht wird der Lichtbereich, der einen von den Fahrzeugsensoren
erkannten Gegenverkehr erfassen und blenden wiirde entweder verschwenkt oder

abgeblendet.

Derartige Systeme versagen jedoch, wenn auBergewdhnliches Gelande durchfahren
wird. So kann beispielsweise beim Durchfahren einer Unterfiihrung der
Gegenverkehr trotzdem geblendet werden, da der Gegenverkehr vom Sensor nicht

erkannt wird.

Aufgabe ist es daher das Verfahren weiter zu verbessern und das Verfahren zum

Erkennen des Gegenverkehrs akkurater zu machen.

Diese Aufgabe wird erfindungsgemaf durch ein Verfahren geldst, das folgende
Schritte umfasst: Aufnahme von GréBen zur ndheren Bestimmung des Fahrwegs
des Eigenfahrzeuges; Durchfihrung einer Abfrage, ob sich das Eigenfahrzeug auf
einem Gefélle bewegt; nach Erkennen eines Gefélles, Durchfihrung einer Abfrage,
ob sich nach dem Gefalle eine Steigung befindet und somit eine Senke durchfahren
wird; nach Erkennen einer Senke wird ein Aufnahmebereich zumindest eines
Sensors zur Erkennung eines entgegenkommenden Fahrzeugs im Wesentlichen um
den Neigungswinkel des erkannten Gefalles von dem Fahrweg angehoben; nach
Verstellung des Aufnahmebereichs des zumindest einen Sensors; Durchfihrung
einer Abfrage, ob Gegebenheiten vorliegen, die ein Veradndern des Lichtkegels
erfordern; nach Erkennen einer Gegebenheit, die das Verdandern des Lichtkegels

erfordern, Durchfiihrung der Anpassung des Lichtkegels.

Dadurch wird ein entgegenkommendes Fahrzeug auch bei Durchfahren einer Senke

zuverlassig erkannt. Durch die Verstellung des Aufnahmebereichs des Sensors um
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den Neigungswinkel ist auch kein besserer und damit teurerer Sensor nétig,

sondern es kann ein Ublicher Sensor eingesetzt werden.

Zum schnellen und einfachen Erkennen einer Senke, ist es glinstig, wenn die
Abfrage ob sich das Eigenfahrzeug auf einem Gefalle bewegt eine Abfrage eines
Motormoments umfasst. Beispielsweise kann eine Tabelle oder ein Diagramm
abgespeichert sein, wie sich das Motormoment bei bestimmten Neigungen verhalt
und durch Auslesen der Ublichen Neigung flir das Motormoment dann der
Neigungswinkel auf einfache und schnelle Weise abgeschatzt werden kann, ohne
dass Berechnungen oder komplizierte Verfahren dazu nétig waren.

Zur Abfrage des Motormoments wird glinstigerweise verglichen, ob das
Motormoment ein Ebenenmotormoment abhangig vom aktuellen Gang und/oder

abhangig von der aktuellen Geschwindigkeit unterschreitet.

Besonders glnstige ist es, wenn die Abfrage, ob sich das Eigenfahrzeug auf einem
Gefalle bewegt eine Neigungsabschatzung umfasst, bei der die Neigung mithilfe
einer aktuellen Fahrzeugmasse und/oder einer aktuellen Fahrzeuggeschwindigkeit
und/oder eines aktuellen Bremsdrucks ermittelt wird. Dies kann auf einfache Weise
aufgrund der Bewegung und der Masse durch den Schwerpunktsatz abgeschatzt
werden. Besonders vorteilhaft ist es, wenn dazu auch die Bremsbeschleunigung
oder die Bremskraft herangezogen und bericksichtigt werden.

Besonders akkurate Steigungswerte lassen sich ermitteln, wenn die Abfrage, ob
sich das Eigenfahrzeug auf einem Gefalle bewegt eine Abfrage eines

Beschleunigungssensors in zumindest einer Richtung umfasst.

Gunstigerweise ist in einer alternativen Ausfuhrung vorgesehen, dass der

Beschleunigungssensor Beschleunigungen in einer Fahrrichtung misst.

Eine vorteilhafte Alternative ergibt sich, wenn die Abfrage ob sich das
Eigenfahrzeug auf einem Gefalle bewegt eine Abfrage einer Kamera oder eines
Fahrzeugradars umfasst. Dabei kann hier, um Bauteile und Kosten einzusparen eine
Kamera oder ein Fahrzeugradar zum Einsatz kommen, das schon flir etwaige

andere Funktionen zum Einsatz kommt.
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Ebenfalls glinstig ist, wenn die Abfrage ob sich das Eigenfahrzeug auf einem Gefalle
bewegt Uber eine Héhenverlaufsauswertung Uber GPS-Daten bewerkstelligt wird.
Der gleiche Vorteil ergibt sich, wenn zur Erkennung der Steigung nach dem Gefélle

eine Hohenverlaufsauswertung durchgefihrt wird.

Dazu ist es besonders gunstig, wenn zur Erkennung der Steigung nach dem Gefalle

eine Abfrage der Kamera oder des Fahrzeugradars durchgefihrt wird.

Im idealen Fall werden Steigung und Gefélle mit dem gleichen Verfahren erkannt

und damit Synergien ideal ausgenutzt.

Um auch das Blenden anderer Verkehrsteilnehmer zu vermeiden, ist es besonders
vorteilhaft, wenn die Abfrage, ob Gegebenheiten vorliegen, die ein Verandern des
Lichtkegels erfordern, eine Abfrage des zumindest einen Sensors umfasst, ob sich
ein anderer Verkehrsteilnehmer im Aufnahmebereich befindet.

In weiterer Folge wird das Verfahren anhand der nicht einschrankenden Figuren

naher erlautert. Es zeigen:

Fig. 1 ein Schema eines erfindungsgemafBien Verfahrens;

Fig. 2 ein Verfahren nach dem Stand der Technik in einer ersten Situation;

Fig. 3 ein Verfahren nach dem Stand der Technik in einer zweiten Situation;

Fig. 4 die Anwendung des erfindungsgemaBen Verfahrens in der zweiten Situation;

und

Fig. 5 bis Fig. 7 die Anwendung des erfindungsgemaBen Verfahrens in einer dritten
Situation.

In Fig. 1 ist ein Schema zum Ablauf eines erfindungsgemafBen Verfahrens gezeigt.

Dabei wird das Verfahren von einem Eigenfahrzeug wahrend der Fahrt ausgefihrt.
Ein Startpunkt des Verfahrens ist hier mit Bezugszeichen 1 gekennzeichnet. Zuerst
wird gemaf diesem Verfahren eine Abfrage durchgefiihrt, ob sich das

Eigenfahrzeug auf einem Gefalle befindet. Diese Abfrage wird als Gefalleabfrage G
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bezeichnet. Wenn bei der Gefalleabfrage G festgestellt wird, dass sich das

Eigenfahrzeug nicht auf einem Gefalle bewegt, endet das Verfahren mit Ende E.

Wenn sich durch die Gefalleabfrage G feststellen lasst, dass sich das Eigenfahrzeug
auf einem Gefalle bewegt, wird eine nachste Abfrage durchgefihrt, die hier in
weiterer Folge als Steigungsabfrage S bezeichnet wird. Dabei wird festgestellt, ob
nach dem Gefélle eine Steigung folgt. Wenn dies verneint wird, endet wiederum das

Verfahren mit Ende E.

Wird nun eine Steigung im vorausliegenden Fahrweg bei der Steigungsabfrage S
erkannt, und damit bestatigt, dass eine Senke durchfahren wird, so flihrt das
Verfahren eine Umstellung an einem Aufnahmebereich zumindest eines Sensors zur

Erkennung eines entgegenkommenden Fahrzeugs - kurz Gegenverkehr - durch.

Unter Aufnahmebereich versteht sich der Bereich, der durch den zumindest einen

Sensor erfasst wird, der zur Erkennung des Gegenverkehrs vorgesehen ist.

Der Aufnahmebereich des zumindest einen Sensors wird bei Erkennen einer Senke
beim Hinabfahren des Gefdlles angehoben. So kénnen auch Fahrzeuge, die wahrend
des Durchfahrens einer Senke entgegenkommen erkannt werden. Glnstigerweise,
fuhrt das Eigenfahrzeug im Wesentlichen eine Anhebung des Aufnahmebereichs um

einen Neigungswinkel des erkannten Gefalles von dem Fahrweg durch.

AbschlieBend wird eine weitere Abfrage W durchgefiihrt, bei der Uberprift, ob

Gegebenheiten vorliegen, die ein Verandern des Lichtkegels erfordern.

Unter eine Gegebenheit, die das Anpassen des Lichtkegels erfordert, kann das
Erkennen eines entgegenkommenden Fahrzeugs oder das Erkennen einer oder

mehrerer Personen fallen.

Die Gefalleabfrage G kann eine Abfrage eines Motormoments umfassen, dazu wird
beispielsweise verglichen, ob das aktuelle Motormoment abhangig vom aktuellen
Gang und/oder abhangig von der aktuellen Geschwindigkeit kleiner ist als ein
Ebenenmotormoment. Dieses Ebenenmotormoment kann fur die Geschwindigkeit
und den Gang kann beispielsweise flr einen Fahrzeugtyp vorab in einer
Versuchsreihe festgestellt werden und in einem Speicher hinterlegt werden, damit

es fur den Vergleich bereitsteht.
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Alternativ oder zusatzlich kann die Gefalleabfrage G Uber einen
Beschleunigungssensors in zumindest einer Richtung vollzogen werden,
beispielsweise in Fahrrichtung. Genauso kann die Gefélleabfrage G lber eine
Kamera, ein Fahrzeugradar oder Uber eine Héhenverlaufsauswertung durchgefihrt

werden.

Die Steigungsabfrage S, die den Fahrweg vor dem Eigenfahrzeug betrifft, wird in
diesem Beispiel Uber das Erkennen der Steigung mit einer Kamera, mit dem
Fahrzeugradar und mit einer Héhenverlaufsauswertung der GPS-Daten
durchgeflhrt. In alternativen Ausfihrungen ist auch eine Steigungsabfrage mit nur
einer einzigen Methode méglich.

Wenn diese Steigungsabfrage S ein positives Ergebnis liefert wird beispielsweise
mechanisch oder Uber eine Software der Aufnahmebereich des zumindest einen
Sensors des Eigenfahrzeuges verschwenkt. Durch das Verschwenken des
Aufnahmebereich kann der Gegenverkehr auch in der unginstigen Situation beim
Befahren einer Senke erkannt werden. In weiterer Folge wird somit das Blenden
von Gegenverkehr oder anderen Verkehrsteilnehmern durch Erkennen von diesem
und reagieren darauf vermieden werden. Dabei wird der Neigungswinkel des aktuell
befahrenen Gefalles berlicksichtigt. So wird vorteilhafterweise der Aufnahmebereich
um den Betrag, um den sich das Fahrzeug auf dem Gefélle hinab neigt nach oben

verschwenkt.

Zur weiteren Abfrage W nach den Gegebenheiten wird hier erfasst ob sich ein
anderer Verkehrsteilnehmer durch den Sensor ausmachen lasst. Wird hier nichts
erkannt, das einer Reaktion bedurfe, so endet das Verfahren. Wenn eine
Gegebenheit erkannt wird, wird eine Reaktion R ausgeldst. Bei dieser Reaktion R
kann beispielsweise abgeblendet werden.

Diese Abfragen umfassen jedenfalls die Aufnahmen von Sensoren und/oder
anderen Aufnahmegeraten und die entsprechende Verarbeitung der GréBen dieser
Sensoren und Aufnahmegeréate.

Wahrend jeder Abfrage werden GréBen von den Sensoren im Aufnahmebereich aus
der Umgebung des Eigenfahrzeugs aufgenommen, an eine Steuerung Ubermittelt

und ausgewertet. Als Ergebnis wird dann weiters auf das Eigenfahrzeug eingewirkt
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und der Aufnahmebereich des/der Sensoren und der Lichtkegel dementsprechend

eingestellt.

Fig. 2 zeigt die Fahrt eines Eigenfahrzeugs 10 auf einem Gefélle 11 gemali dem
Stand der Technik, wobei das Verhalten des Eigenfahrzeugs 10 mit dem Verhalten
beim erfindungsgemaBen Verfahren Ubereinstimmt. Das Eigenfahrzeug 10 bewegt
sich das Gefalle 11 hinab.

Das Eigenfahrzeug 10 nimmt Uber zumindest einen Sensor einen Aufnahmebereich
auf. Zur vereinfachten Darstellung ist hier ein Sensor angedeutet, der einen Punkt
aufnimmt und daftr einen Strahl 12 aussendet und wiederum empfangt. In der

Realitat ist dies jedoch kein Punkt, sondern ein Aufnahmebereich. Uber den Strahl

12 wird in dieser Situation ein entgegenkommendes Fahrzeug 13 erkannt.

Das Eigenfahrzeug 10 leuchtet einen vor ihm liegenden Fahrweg am Gefélle 11 und
eine Umgebung durch einen Lichtkegel 14 aus, der durch strichlierte Linien in seiner
Begrenzung angedeutet ist. Ein Lichtkegel des entgegenkommenden Fahrzeuges 13
ist mit Bezugszeichen 15 versehen. Durch das Erkennen des entgegenkommenden
Fahrzeuges 13 wird das Eigenfahrzeug 10 seinen Lichtkegel 14 zur Beleuchtung des
Fahrwegs anpassen und vom Fernlicht zu Abblendlicht wechseln oder der Bereich in
dem sich das entgegenkommende Fahrzeug 13 bewegt vom Fernlicht

ausgenommen, wie oben beschrieben mit blendfreiem Fernlicht.

Bei Anwendung des erfindungsgemafBen Verfahrens wird wahrend der Fahrt die
Information Uber den Fahrweg vor dem Eigenfahrzeug 10 und Uber den Fahrweg
aufgenommen, auf dem sich das Eigenfahrzeug 10 befindet. Immer wieder werden
diese aufgenommenen Informationen mittels Abfragen Uberprift. So wird in der
Gefalleabfrage G mit den Abfragen der Sensorinformationen gestartet und ermittelt,
ob sich das Eigenfahrzeug 10 auf einem Gefalle 11 befindet. In besonders
vorteilhaften Verfahren wird auch ein Neigungswinkel ¢ des Gefdlles 11 in Richtung

des Fahrwegs festgestellt.

Durch zumindest einen Beschleunigungssensor, eine Kamera, eine
Hoéhenverlaufsmessung, durch Gyroskope oder Ahnliches kann das Befahren des

Gefdlles 11 vom Eigenfahrzeug 11 registriert werden.
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Da in diesem Fall die Frage nach dem Gefdélle 11 bejaht wird und sich das
Eigenfahrzeug 10 in dem aufgenommenen Moment das Gefalle 11 hinab bewegt

wird mit dem Verfahren fortgefahren.

In weiterer Folge wird durch die Steigungsabfrage S festgestellt, ob sich nach dem
Gefdlle 11 auf dem Fahrweg eine zu Uberwindende Steigung befindet. Die von den
Sensoren und von der Motorsteuerung ermittelten Informationen werden
ausgewertet und dabei festgestellt, dass sich im Fahrweg keine Steigung befindet.
Somit endet nach der Steigungsabfrage S das Verfahren und kann von neuem

beginnen.

Der Sensor zur Erkennung des entgegenkommenden Verkehrs wird dabei in seiner
Ursprungslage belassen. Das auf dem Gefalle 11 entgegenkommende Fahrzeug 13
wird richtigerweise als solches erkannt und der Lichtkegel 14 dementsprechend

beeinflusst, um Blenden des Gegenverkehrs zu vermeiden.

In Fig. 3 ist nun eine Situation nach dem Stand der Technik gezeigt, bei der sich

nach dem Gefalle 11 auf dem Fahrweg eine Steigung 16 befindet.

Bei Befahren des Gefélles 11 mit einem Neigungswinkel ¢ ist somit auch der Strahl
12 des Sensors zur Erkennung des Gegenverkehrs um den Neigungswinkel ¢
gegeniber einer Horizontalen geneigt. Ein auf der Steigung 16 befindliches
entgegenkommendes Fahrzeug 13 wird von dem Strahl 12 nicht erfasst. Dadurch
wird auch das entgegenkommende Fahrzeug nicht erkannt. Ebenfalls unerkannt
wirden in diesem Fall auch FuBganger bleiben. Beim Durchfahren einer Senke 17
wie dieser, wird der Lichtkegel 14 nicht verandert und nicht abgeblendet oder der
Lichtkegel 14 fir den Gegenverkehr nicht ausgeblendet. Das entgegenkommende
Fahrzeug 13 wird daher je nach Stellung der Fahrzeuge zueinander geblendet und
der Fahrweg vor dem Eigenfahrzeug 10 mit mdéglichen Gefahren nicht ausreichend

ausgeleuchtet.

Fig. 4 zeigt demgegeniber das Verhalten des Eigenfahrzeugs 10 bei Anwendung
des erfindungsgemafen Verfahrens. Hier wird ebenfalls vom Eigenfahrzeug 10 eine
Senke 17 durchfahren. Auf dem Gefalle 11 wird bei der Gefélleabfrage G
festgestellt, dass ein Gefalle 11 befahren wird. Vorteilhafterweise wird damit auch
der Neigungswinkel ¢ des befahrenen Gefalles 11 festgestellt. Der Strahl 12 des

Sensors beziehungsweise sein Aufnahmebereich zur Erkennung der
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entgegenkommenden Fahrzeuge 13 bleibt solange noch in seiner urspringlichen

Orientierung ausgerichtet.

Erst mit der Durchfihrung der Steigungsabfrage S und mit der Erkennung, dass
nach dem Gefalle 11 auf dem Fahrweg eine Steigung 16 vorhanden ist und somit
eine Senke 17 durchfahren wird.

Mit Bejahung der Steigungsabfrage S wird die Orientierung des Aufnahmebereichs,
das heil3t hier vereinfacht dargestellt, der Strahl 12 verandert und an die
Gegebenheiten angepasst. In dieser gezeigten Variante wird der Strahl 12 um einen
Winkel a angehoben und der entstehende Strahl ist als angehobener Strahl 12a
gekennzeichnet. Der Winkel a entspricht hier im Wesentlichen dem Neigungswinkel
¢ des befahrenen Gefalles 11 im Moment. Durch diese Anpassung wird das
entgegenkommende Fahrzeug 13 durch den Strahl 12a, wie in Fig. 4 erkennbar ist
erfasst. Der Lichtkegel 14 wird mit der Reaktion R dementsprechend an die
Situation angepasst und abgeblendet oder ein Bereich des Lichtkegels 14
ausgeblendet. In einer alternativen Ausfihrung ist der Strahl 12b mit einem
anderen Winkel angehoben, der kleiner ist als der aktuelle Neigungswinkel ¢ des
Gefalles 11.

Wenn nun eine Senke 17 durchfahren wird, wie in den Fig. 5 bis 7 dargestellt und
kein entgegenkommendes Fahrzeug 13 lauft das Verfahren genauso wie in Fig. 4
beschrieben zu Beginn ab. Es wird genauso der Aufnahmebereich nach Erkennen
der Steigung 16 um den Winkel a angehoben, der auch hier in etwa dem Winkel ¢
entspricht. Bei der weiteren Abfrage W ob Gegebenheiten vorliegen, die einer
Anpassung des Lichtkegels 14 bedlirfen, wird hier nun keine derartige Gegebenheit
festgestellt. Das Verfahren fihrt nun hier zum Ende E. Das Verfahren wird jedoch in

bestimmten Zeitabstdnden erneut gestartet und nach Bedarf wiederholt.
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PATENTANSPRUCHE

1. Verfahren zur Steuerung eines Lichtkegels (14) eines Frontscheinwerfers eines
Eigenfahrzeugs (10) bei Fahrt auf einem Fahrweg mit den Schritten:

a. Aufnahme von GréBen zur naheren Bestimmung des Fahrwegs des

Eigenfahrzeuges (10);

b. Durchflihrung einer Abfrage, ob sich das Eigenfahrzeug (10) auf
einem Gefélle (11) bewegt;

c. nach Erkennen eines Gefalles (11), Durchfihrung einer Abfrage, ob
sich nach dem Gefélle (11) eine Steigung (16) befindet und somit eine
Senke (17) durchfahren wird;

d. nach Erkennen einer Senke (17) wird ein Aufnahmebereich zumindest
eines Sensors zur Erkennung eines entgegenkommenden Fahrzeugs
(13) im Wesentlichen um den Neigungswinkel (¢p) des erkannten
Gefalles (11) von dem Fahrweg angehoben;

e. nach Verstellung des Aufnahmebereichs des zumindest einen Sensors;
Durchfihrung einer Abfrage, ob Gegebenheiten vorliegen, die ein

Verandern des Lichtkegels (14) erfordern;

f. nach Erkennen einer Gegebenheit, die das Verandern des Lichtkegels

(14) erfordern, Durchfihrung der Anpassung des Lichtkegels (14).

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass die Abfrage, ob
sich das Eigenfahrzeug (10) auf einem Gefalle (11) bewegt eine Abfrage eines

Motormoments umfasst.

3. Verfahren nach Anspruch 2, dadurch gekennzeichnet, dass zur Abfrage des
Motormoments verglichen wird, ob das Motormoment ein
Ebenenmotormoment abhangig vom aktuellen Gang und/oder abhangig von

der aktuellen Geschwindigkeit unterschreitet.
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Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 3, dadurch gekennzeichnet,
dass die Abfrage, ob sich das Eigenfahrzeug (10) auf einem Gefalle (11)
bewegt eine Neigungsabschatzung umfasst, bei der die Neigung mithilfe einer
aktuellen Fahrzeugmasse und/oder einer aktuellen Fahrzeuggeschwindigkeit
und/oder eines aktuellen Bremsdrucks ermittelt wird.

Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 4, dadurch gekennzeichnet,
dass die Abfrage, ob sich das Eigenfahrzeug (10) auf einem Gefalle (11)
bewegt eine Abfrage eines Beschleunigungssensors in zumindest eine
Richtung, insbesondere in die Fahrrichtung, umfasst.

Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 5, dadurch gekennzeichnet,
dass die Abfrage, ob sich das Eigenfahrzeug (10) auf einem Gefalle (11)
bewegt eine Abfrage einer Kamera oder eines Fahrzeugradars umfasst.

Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 6, dadurch gekennzeichnet,
dass die Abfrage, ob sich das Eigenfahrzeug (10) auf einem Gefélle (11)

bewegt eine Hohenverlaufsauswertung umfasst.

Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 7, dadurch gekennzeichnet,
dass zur Erkennung der Steigung (16) nach dem Gefélle (11) eine Abfrage der
Kamera oder des Fahrzeugradars durchgefihrt wird.

Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 8, dadurch gekennzeichnet,
dass zur Erkennung der Steigung (16) nach dem Gefalle (11) eine
Hoéhenverlaufsauswertung durchgefiihrt wird.

Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 9, dadurch gekennzeichnet,
dass die Abfrage ob Gegebenheiten vorliegen, die ein Verandern des
Lichtkegels (14) erfordern, eine Abfrage des zumindest einen Sensors
umfassend, ob sich ein anderer Verkehrsteilnehmer im Aufnahmebereich
befindet.
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