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(57) Abstract: The invention relates to a method for sensing an object (8) in an environ-
ment (7) of a vehicle (1), wherein an ultrasonic signal is emitted by means of an ultrasonic

wert als hoch

sensor (4), a first echo of the ultrasonic signal reflected by the object (8) is received, and
an amplitude (A) of the first echo is determined, wherein the amplitude (A) of the first

g ¢echo is compared with at least one predefined threshold value (a, B, §) and a height of the
object (8) is determined (S2) on the basis of the comparison of the amplitude (A) with
the at least one threshold value (a, B, §), wherein the object (8) is classified as high if the
amplitude (A) of the first echo is greater than the at least one threshold value (o, B, §) and
the object (8) is classified as low if the amplitude (A) of the first echo is lower than the at
least one threshold value (o, B, §), and wherein a confidence value is determined for the
classification of the height of the object (8), wherein the contidence value is defined as
high if the height ot the object (8) is classified as low or high and the confidence value
is otherwise defined as low.

(57) Zusammenfassung: Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum Erfassen eines Ob-
jekts (8) in einer Umgebung (7) eines Fahrzeugs (1 ), bei welchem mit einem Ultraschall-
sensor (4) ein Ultraschallsignal ausgesendet wird, ein erstes Echo des von dem Objekt
(8) reflektierten Ultraschallsignals empfangen wird und eine Amplitude (A) des ersten
Echos bestimmt wird, wobei die Amplitude (A) des ersten Echos mit zumindest einem
vorbestimmten Schwellenwert (a, P, §) verglichen wird und eine Héhe des Objekts (8)
anhand des Vergleichs der Amplitude (A) mit dem zumindest einen Schwellenwert (o,
B, 8) bestimmt wird (S2), wobei das Objekt (8) als hoch klassifiziert wird, falls die Am-
plitude (A) des ersten Echos gréfer als der zumindest eine Schwellenwert (a, 3, 0) ist,
und das Objekt (8) als niedrig klassifiziert wird, falls die Amplitude (A) des ersten Echos
niedriger als der zumindest eine Schwellenwert (o, f, 8) ist, und wobei ein Konfidenzwert
fiir die Klassifizierung der Héhe des Objekts (8) bestimmt wird, wobei der Konfidenz-
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3)

festgelegt wird, falls die Hohe des Objekts (8) als niedrig oder hoch klassifiziert wird, und der Konfidenzwert ansonsten als niedrig
festgelegt wird.
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Verfahren zum Erfassen eines Objekts in einer Umgebung eines Fahrzeugs mit
Héhenbestimmung, Fahrerassistenzsystem sowie Fahrzeug

Die vorliegende Erfindung betrifft ein Verfahren zum Erfassen eines Objekts in einer
Umgebung eines Fahrzeugs, bei welchem mit einem Ultraschallsensor ein
Ultraschallsignal ausgesendet wird, ein erstes Echo des von dem Objekt reflektierten
Ultraschallsignals empfangen wird und eine Amplitude des ersten Echos bestimmt wird,
wobei das Objekt als hoch klassifiziert wird, falls die Amplitude des ersten Echos gréBer
als der zumindest eine Schwellenwert ist, und das Objekt als niedrig klassifiziert wird, falls
die Amplitude des ersten Echos niedriger als der zumindest eine Schwellenwert ist.
Ferner betrifft die vorliegende Erfindung ein Fahrerassistenzsystem fir ein Fahrzeug.
SchlieBlich betrifft die vorliegende Erfindung ein Fahrzeug mit einem solchen
Fahrerassistenzsystem.

Das Interesse richtet sich vorliegend insbesondere auf Ultraschallsensoren, welche
beispielsweise in Fahrerassistenzsystemen von Fahrzeugen eingesetzt werden. Sollte
Ultraschallsensoren kénnen beispielsweise Teil eines Fahrerassistenzsystems sein, mit
dem das Fahrzeug zumindest semi-autonom mandvriert oder eingeparkt werden kann.
Mithilfe der Ultraschallsensoren kdnnen Objekte in der Umgebung des Fahrzeugs erfasst
werden. Zu diesem Zweck kann mit dem Ultraschallsensor ein Ultraschallsignal
ausgesendet werden, welches dann von dem Objekt reflektiert wird und wiederum zu
dem Ultraschallsensor gelangt. Anhand der Laufzeit zwischen dem Aussenden des
Ultraschallsignals und dem Empfangen des Echos des Ultraschallsignals kann dann ein
Abstand zwischen dem Fahrzeug und dem Objekt bestimmt werden. Hierbei kann auch
die Amplitude des reflektierten Ultraschallsignals beziehungsweise des Echo ermittelt
werden.

Insbesondere wenn das Fahrzeug auf Grundlage der Messungen von den
Ultraschallsensoren zumindest semi-autonom mandvriert wird, ist es winschenswert, die
Hohe der erfassten Objekte zu bestimmen. Wenn das Ultraschallsignal ausgesendet wird
und an dem Objekt reflektiert wird, ergeben sich Ublicherweise mehrere Signalwege fir
das von dem Obijekt reflektierten Ultraschallsignal beziehungsweise fiir die Echos. Bei
einer direkten Messung mit dem Ultraschallsensor, bei welcher der Ultraschallsensor das
Ultraschallsignal aussendet und das reflektierte Ultraschallsignal auch wieder empféngt,
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beschreibt der direkte Signalweg des Ultraschallsignals das erste Echo. Wenn es sich bei
dem Objekt um ein hohes Objekt handelt, stammt das zweite Echo von dem
Ultraschallsignal, das zundchst an dem Objekt und anschlieBend an dem Boden
reflektiert wird. Der Signalweg des zweiten Echos ist daher langer als der des ersten
Echos. Um die H6he des Objekts abzuschéatzen, kann der zeitliche Abstand zwischen
dem ersten Echo und dem zweiten Echo bestimmt werden. Ist der zeitliche Abstand
zwischen den empfangenen Echos beispielsweise verhaltnismaiig gering, kann von
einem hohen Objekt ausgegangen werden. Ist der zeitliche Abstand zwischen den
empfangenen Echos relativ grof3, kann beispielsweise davon ausgegangen werden, dass
zwei Objekte, die hintereinander angeordnet sind, erfasst wurden. Wenn kein zweites
Echo empfangen wird, wird in der Regel ein niedriges Hindernis angenommen.

Des Weiteren ist es bekannt, die Hohe des Objekts zu bestimmen, wahrend sich das
Fahrzeug auf das Objekt zubewegt. Wenn sich das Fahrzeug auf ein Objekt zubewegt,
welches niedriger als die Einbauhdhe des Sensors ist, &ndert sich der mit dem
Ultraschallsensor gemessene Abstand in unerwarteter Weise. Wenn hierbei die
Unterschiede zwischen den gemessenen Abstédnden berechnet werden, ist es méglich,
nach einer bestimmten Zeit beziehungsweise nach einem bestimmten Weg die Héhe des
Objekts abzuschatzen.

Aktuell ist es schwierig, niedrige Objekte von hohen Objekten auf Grundlage der
empfangenen Ultraschallsignale zu unterscheiden. In manchen Situationen werden zu
wenige zweite Echos erhalten, um die Héhe der Objekte auf Grundlage des Unterschieds
zwischen dem ersten und dem zweiten Echo zu klassifizieren. Dies ist beispielsweise der
Fall, wenn das Objekt das Ultraschallsignal aufgrund der Formgebung des Objekts, des
Material oder der Oberflache verhalinismaBig schlecht reflektiert. Ebenso ergeben sich
Probleme, wenn Ultraschallsignale entsprechend codiert werden, da in diesem Fall zu
viele Echosignale herausgefiltert werden. Wenn die Héhe des Objekts auf Grundlage der
Messungen mit dem Ultraschallsensor nicht zuverlassig bestimmt werden kann, kann
beispielsweise eine Kollision mit einem Objekt drohen.

Hierzu beschreibt die EP 2 607 919 A1 ein Verfahren zum berihrungslosen Detektieren
eines Objekts in einer Umgebung eines Fahrzeugs, bei welchem in einem Sendeintervall
eine Mehrzahl von Ultraschall-Sendesignalen ausgesendet wird und zumindest ein
Ultraschall-Sendesignal an dem Objekt reflektiert wird, welches als Empfangssignal
empfangen wird und abhangig davon das Objekt erkannt wird. Dabei kann es auch
vorgesehen sein, dass eine Mehrzahl von Ultraschall-Sendesignalen mit
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unterschiedlichen Signalamplituden ausgesendet wird, und bei dazu empfangenen
Empfangssignalen bestimmt wird, wie viele Signalamplituden Gber einem Amplituden-
Schwellwert liegen. Abhangig davon kann die Héhe und/oder Breite des detektierten
Objekts bestimmt werden.

Des Weiteren beschreibt die EP 2 073 038 A2 ein Verfahren zur Klassifizierung von
Abstandsdaten von einem Abstandsdetektionssystems, bei welchem Messsignale
ausgesendet werden und von an entfernten Objekten reflektierten Messsignalen durch
einen Sensor empfangen werden. Zudem wird die Zeit zwischen Aussendung und
Empfang der Messsignale ermittelt und es erfolgt eine Korrelation der Zeit mit einem
Abstand. Zudem beinhaltet das Verfahren das Korrelieren der statistischen Streuung der
Abstandsdaten mit der Hohe des reflektierenden Objekts.

Es ist Aufgabe der vorliegenden Erfindung, eine Lésung aufzuzeigen, wie eine Héhe
eines Objekts in einer Umgebung eines Fahrzeugs mithilfe eines Ultraschallsensors
zuverlassiger bestimmt werden kann.

Diese Aufgabe wird erfindungsgeman durch ein Verfahren, durch ein
Fahrerassistenzsystem sowie durch ein Fahrzeug mit den Merkmalen geméan den
jeweiligen unabhangigen Ansprichen geldst. Vorteilhafte Weiterbildungen der
vorliegenden Erfindung sind Gegenstand der abh&ngigen Anspriiche.

Bei einer Ausfiihrungsform eines Verfahrens zum Erfassen eines Objekts in einer
Umgebung eines Fahrzeugs wird mit einem Ultraschallsensor ein Ultraschallsignal
ausgesendet. Ferner wird bevorzugt ein erstes Echo des von dem Objekt reflektierten
Ultraschallsignals empfangen und eine Amplitude des ersten Echos wird bestimmt.
Darlber hinaus wird die Amplitude des ersten Echos bevorzugt mit zumindest einem
vorbestimmten Schwellenwert verglichen und die Héhe des Objekts wird anhand des
Vergleichs der Amplitude mit dem zumindest einen Schwellenwert bestimmt. Dabei wird
das Objekt bevorzugt als hoch klassifiziert, falls die Amplitude des ersten Echos gréBer
als der zumindest eine Schwellenwert ist, und das Objekt wird insbesondere als niedrig
klassifiziert wird, falls die Amplitude des ersten Echos niedriger als der zumindest eine
Schwellenwert ist. Ferner wird bevorzugt ein Konfidenzwert fir die Klassifizierung der
Héhe des Objekts bestimmt wird, wobei der Konfidenzwert bevorzugt als hoch festgelegt
wird, falls die Héhe des Objekts als niedrig oder hoch klassifiziert wird, und der
Konfidenzwert ansonsten als niedrig festgelegt wird.
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Ein erfindungsgeménBes Verfahren dient zum Erfassen eines Objekts in einer Umgebung
eines Fahrzeugs. Hierbei wird mit einem Ultraschallsensor ein Ultraschallsignal
ausgesendet. Ferner wird ein erstes Echo des von dem Objekt reflektierten
Ultraschallsignals empfangen und eine Amplitude des ersten Echos wird bestimmt. Des
Weiteren wird die Amplitude des ersten Echos mit zumindest einem vorbestimmten
Schwellenwert verglichen und eine Héhe des Objekts wird anhand des Vergleichs der
Amplitude mit dem zumindest einen Schwellenwert bestimmt. Zudem wird das Objekt als
hoch klassifiziert, falls die Amplitude des ersten Echos gréBer als der zumindest eine
Schwellenwert ist, und das Objekt wird als niedrig klassifiziert, falls die Amplitude des
ersten Echos niedriger als der zumindest eine Schwellenwert ist. Dariiber hinaus wird ein
Konfidenzwert flir die Klassifizierung der Héhe des Objekts bestimmt wird, wobei der
Konfidenzwert als hoch festgelegt wird, falls die Héhe des Objekts als niedrig oder hoch
klassifiziert wird, und der Konfidenzwert ansonsten als niedrig festgelegt wird.

Nachfolgend soll mit zumindest einem Ultraschallsensor die Héhe eines Objekts
beziehungsweise eines Hindernisses in der Umgebung des Fahrzeugs bestimmt
beziehungsweise abgeschatzt werden. Der Ultraschallsensor kann Teil eines
Fahrerassistenzsystems des Fahrzeugs sein, mit dem Fahrzeug zumindest semi-
autonom mandgvriert werden kann. Um das Objekt in der Umgebung zu erfassen
beziehungsweise um die Héhe des Objekts zu klassifizieren, wird mit dem
Ultraschallsensor zumindest ein Messzyklus durchgefiihrt. Bei einem Messzyklus kann
eine direkte Messung mit dem Ultraschallsensor durchgefiihrt werden, bei welcher
zun&chst ein Ultraschallsignal ausgesendet wird. Hierzu kann eine Membran des
Ultraschallsensors mit einem entsprechenden Wanderelement zu mechanischen
Schwingungen angeregt werden. Ferner wird in dem Messzyklus zumindest ein erstes
Echo des Ultraschallsignals mit dem Ultraschallsensor empfangen. Das erste Echo
entspricht dem von dem Objekt reflektierten Ultraschallsignal, welches auf dem direkten
Weg beziehungsweise Signalweg wieder zu dem Ultraschallsensor zuriickgelangt. Das
erste Echo kann dem Anteil des ausgesendeten Ultraschallsignals entsprechen, der nach
dem Aussenden als erstes wieder mit dem Ultraschallsensor empfangen wird. Wenn das
erste Echo beziehungsweise das reflektierte Ultraschallsignal auf die Membran des
Ultraschallsensors trifft, wird diese zu mechanischen Schwingungen angeregt. Diese
Schwingungen kdnnen dann mit dem Wandlerelement erfasst werden. Das
Wandlerelement kann beispielsweise ein piezoelektrisches Element umfassen, welches
die mechanische Schwingung der Membran in eine elektrische Wechselspannung
wandeln kann. Diese elektrische Spannung kann beispielsweise das Rohsignal des
Ultraschallsensors sein, welches das erste Echo beschreibt. Von diesem Rohsignal kann
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dann die Amplitude bestimmt werden. Die Amplitude des ersten Echos beziehungsweise
des Rohsignals beschreibt den Schalldruckpegel des ersten Echos. Es kann auch
vorgesehen sein, dass eine indirekte Messung durchgefiihrt wird. Hierzu wird das
Ultraschallsignal mit einem ersten Ultraschallsensor ausgesendet und das von dem
Objekt reflektierte Ultraschallsignal mit einem zweiten Ultraschallsensor, welcher von dem
ersten Ultraschallsensor verschieden ist, empfangen. Hier stammt das erste Echo
insbesondere von dem Anteil des von dem ersten Ultraschallsensor ausgesendeten
Ultraschallsignals, das sich auf direktem Weg von dem ersten Ultraschallsensor zu dem
Objekt und von dem Objekt zu dem zweiten Ultraschallsensor ausbreitet.

Dabei ist es nun vorgesehen, dass die Amplitude des ersten Echos mit zumindest einem
vorbestimmten Schwellenwert verglichen wird. Es kann auch vorgesehen sein, dass
mehrere Schwellenwerte vorbestimmt werden und die Amplitude des ersten Echos mit
diesem verglichen wird. Anhand des Vergleichs der Amplitude mit dem zumindest einen
Schwellenwert kann dann die H6he des Objekts bestimmt beziehungsweise abgeschétzt
werden. Dem liegt die Erkenntnis zugrunde, dass die Amplitude des ersten Echos
beziehungsweise des Rohsignals des ersten Echos die Reflexionseigenschaften des
Objekts beschreiben. Hierbei wird ferner beriicksichtigt, dass das Ultraschallsignal von
einem verhaltnism&Big hohen Objekt besser reflektiert wird als von einem
verhaltnismafig niedrigen Objekt. Der Ultraschallsensor weist eine
Senderichtcharakteristik auf. Dies bedeutet, dass das Ultraschallsignal beispielsweise
entlang einer Hauptsenderichtung, die senkrecht zu der Membran verlaufen kann, einen
héheren Schalldruckpegel aufweist. Wenn das Ultraschallsignal von einem hohen Objekt
reflektiert wird, welches sich in der Hauptsenderichtung befindet, weist das erste Echo
eine héhere Amplitude auf, als bei einem niedrigen Echo, das beispielsweise unterhalb
der Hauptsenderichtung angeordnet ist. Bei der Auswertung der Amplitude des ersten
Echos kann die Amplitude des ausgesendeten Ultraschallsignals beziehungsweise der
Schalldruckpegel des ausgesendeten Ultraschallsignals beriicksichtigt werden. Somit
kann anhand der Amplitude des ersten Echos auf einfache Weise die Héhe des Objekts
in der Umgebung des Fahrzeugs abgeschétzt werden.

Es kann auch vorgesehen sein, dass die Amplitude eines zweiten Echos, eines dritten
Echos, eines vierten Echos und/oder eines flinften Echos des ausgesendeten
Ultraschallsignals empfangen wird und die jeweilige Amplitude bestimmt wird.
Grundsatzlich kénnen beliebig viele Echos des ausgesendeten Ultraschallsignals
empfangen werden und deren jeweilige Amplituden bestimmt werden. Diese Amplituden
kdnnen dann mit entsprechenden Schwellenwerten verglichen werden. Bei einer direkten
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Messung kann das zweite Echo das von dem Objekt reflektierte Ultraschallsignal
beschreiben, welches nach dem Aussenden zunichst an dem Objekt und anschlieend
an einem weiteren Objekt, beispielsweise an dem Boden, auf dem sich auch das
Fahrzeug und das Objekt befinden kénnen, reflektiert und anschlieBend von dem
Ultraschallsensor empfangen wird. Nach dem Aussenden des Ultraschallsignals kann
zun&chst das erste Echo, anschlieBend das zweite Echo, danach das dritte Echo usw.
empfangen werden. Die Ordnungszahlen der Echos kdnnen also deren zeitlich
aufeinanderfolgende Empfangszeitpunkte beschreiben. Dies gilt in gleicher Weise fir die
indirekte Messung. Dadurch, dass die jeweiligen Amplituden von mehreren Echos des
ausgesendeten Ultraschallsignals bestimmt werden, kdnnen mehrere Objekte erkannt
werden. Beispielsweise kénnen zwei hohe Hindernisse, welche hintereinander
angeordnet sind, erkannt werden.

Des Weiteren wird das Objekt als hoch klassifiziert, falls die Amplitude des ersten Echos
gréBer als der zumindest eine Schwellenwert ist und das Objekt wird als niedrig
klassifiziert, falls die Amplitude des ersten Echos niedriger als der zumindest eine
Schwellenwert ist. Dieser zumindest eine Schwellenwert kann auf Grundlage von
Erfahrungswerten oder Messungen, die zuvor mit mehreren unterschiedlichen Objekten
durchgefiihrt wurden, bestimmt werden. Somit kann durch den Vergleich der Amplitude
des ersten Echos mit dem zumindest einen Schwellwert auf einfache Weise bestimmt
werden, ob es sich bei dem Objekt um ein hohes Objekt oder um ein niedriges Objekt
handelt. Als niedriges Objekt ist insbesondere ein solches Objekt zu verstehen, welches
beispielsweise mit dem Fahrzeug Uberfahren werden kann. Ein solches niedriges Objekt
kann beispielsweise ein Bordstein sein. Das niedrige Objekt weist insbesondere eine
solche H6he auf, dass keine Beschadigung der Karosserie des Fahrzeugs durch das
niedrige Objekt erfolgen kann. Ein hohes Objekt ist insbesondere ein solches Objekt,
welches zu einer Kollision mit dem Fahrzeug und insbesondere einer Beschadigung der
Karosserie des Fahrzeugs fiihren kann. Ein hohes Objekt stellt insbesondere ein
Hindernis fir das Fahrzeug dar. Durch die Klassifizierung kénnen Kollisionen mit hohen
Objekten auf einfache Weise verhindert werden.

Geman einem wesentlichen Aspekt der vorliegenden Erfindung ist es vorgesehen, dass
ein Konfidenzwert fir die Klassifizierung der Héhe des Objekts bestimmt wird, wobei der
Konfidenzwert als hoch festgelegt wird, falls die Hohe des Objekts als niedrig oder als
hoch klassifiziert wird, und der Konfidenzwert ansonsten als niedrig festgelegt wird.
Zusétzlich zu der Klassifizierung des Objekts auf Grundlage der Amplitude des ersten
Echos kann ein Konfidenzwert fir diese Klassifizierung festgelegt werden. Der
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Konfidenzwert kann entweder hoch oder niedrig sein. Ein hoher Konfidenzwert ergibt
sich, wenn das Objekt eindeutig beziehungsweise sicher als hohes oder als niedriges
Objekt klassifiziert werden kann. Dies ist der Fall, wenn das Objekt anhand des
Vergleichs der Amplitude des ersten Echos mit dem Schwellwert eindeutig als hohes
Objekt oder als niedriges Objekt erkannt wird. Wenn das Objekt nicht eindeutig
klassifiziert werden kann, wird ein niedriger Konfidenzwert festgelegt. Hier kann das
Objekt auf Grundlage des Vergleichs der Amplitude mit dem Schwellwert nicht sicher
charakterisiert werden. In diesem Fall kann die Héhe des Objekts als unbekannt
vorgegeben werden. Dies ermdglicht eine Bewertung der Klassifizierung auf Grundlage
der Amplitude. Somit kann die Bestimmung der Hohe des Objekts insgesamt
zuverlassiger durchgefihrt werden.

Weiterhin ist es vorteilhaft, wenn ein zweites Echo des von dem Objekt reflektierten
Ultraschallsignals empfangen wird, ein zeitlicher Unterschied zwischen dem Empfangen
des ersten Echos und dem Empfangen des zweiten Echos bestimmt und die
Klassifizierung der H6he des Objekts zusétzlich anhand des zeitlichen Unterschieds
durchgefiihrt wird. Zusatzlich zu dem ersten Echo des Ultraschallsignals kann ein zweites
Echo empfangen werden. Das zweite Echo beschreibt das von dem Objekt reflektierte
Ultraschallsignal, welches nach dem Aussenden zun&chst an dem Objekt und
anschlieBend an einem weiteren Objekt reflektiert und anschlielend von dem
Ultraschallsensor empfangen wird. Wenn die zeitliche Dauer zwischen dem Empfangen
des ersten Echos und des zweiten Echos einen vorbestimmten Grenzwert unterschreitet,
kann davon ausgegangen werden, dass es um ein hohes Objekt handelt. Ist der zeitliche
Unterschied zwischen dem Empfangen des ersten Echos und dem zweiten Echo relativ
grof3, kann beispielsweise davon ausgegangen werden, dass zwei Objekte, die
hintereinander angeordnet sind, erfasst wurden, wenn kein zweites Echos empfangen
wurde, kann davon ausgegangen werden, dass es sich um ein niedriges Objekt handelt.
Somit kann die Héhe des Objekts zusétzlich auf Grundlage des zweiten Echos
klassifiziert werden.

Dabei ist es insbesondere vorgesehen, dass die Klassifizierung der H6he anhand des
zeitlichen Unterschied bestimmt wird, falls der Konfidenzwert als niedrig festgelegt wird,
und die Klassifizierung anhand der Amplitude des ersten Echos bestimmt wird, falls der
Konfidenzwert als hoch festgelegt wird. Wenn der Konfidenzwert als hoch festgelegt wird,
wurde die Héhe des Objekts auf Grundlage der Amplitude des ersten Echos sicher
klassifiziert. In diesem Fall wird die Klassifizierung auf Grundlage der Amplitude des
ersten Echos herangezogen. Falls der Konfidenzwert als niedrig festgelegt wird
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beziehungsweise wurde, konnte die Héhe des Objekts auf Grundlage der Amplitude des
ersten Echos nicht zuverlassig bestimmt werden. In diesem Fall kann dann die
Klassifizierung des Objekts auf Grundlage des zeitlichen Unterschieds zwischen dem
ersten und dem zweiten Echo durchgefiihrt werden.

Weiterhin ist es vorteilhaft, wenn anhand des ersten Echos ein Abstand zwischen dem
Ultraschallsensor und dem Objekt bestimmt wird und der zumindest eine Schwellenwert
in Abhangigkeit von dem Abstand vorbestimmt wird. Hierbei wird beriicksichtigt, dass das
Ultraschallsignal infolge der Luftschalldampfung gedédmpft wird. Dies trifft sowohl fir das
ausgesendete Ultraschallsignal als auch fiir das von dem Objekt reflektierte
Ultraschallsignal zu. Je weiter das Objekt von dem Ultraschallsensor entfernt ist, umso
gréBer ist die Luftschalldampfung. Anhand des ersten Echos kann der Abstand zwischen
dem Ultraschallsensor und dem Objekt bestimmt werden. Hierzu kann die Laufzeit
zwischen dem Aussenden des Ultraschallsignals und dem Empfangen des ersten Echos
herangezogen werden. In Abhangigkeit von dem Abstand zwischen dem
Ultraschallsensor und dem Objekt kann dann der zumindest eine Schwellenwert
angepasst werden. Beispielsweise kann der zumindest einen Schwellenwert mit
zunehmendem Abstand verringert werden. Somit kann der Schwellenwert, welcher zur
Klassifizierung des Objekts herangezogen wird, situationsgerecht angepasst werden.

Es kann auch vorgesehen sein, dass die relative Lage zwischen dem Ultraschallsensor
und dem Objekt bestimmt wird. Die relative Lage zwischen dem Ultraschallsensor und
dem Objekt kann mittels Triangulation bestimmt werden. Des Weiteren kann es
vorgesehen sein, dass die Informationen von weiteren Sensoren des Fahrzeugs
beziehungsweise des Fahrerassistenzsystems genutzt werden, um die relative Lage
zwischen dem Ultraschallsensor und dem Objekt zu bestimmen. Insbesondere kann
bestimmt werden, wie das Objekt bezliglich der Hauptsenderichtung des
Ultraschallsensors angeordnet ist. Auf Grundlage der Sendecharakteristik des
Ultraschallsensors kann dann der Sendeschalldruck des Ultraschallsignals bestimmt
werden, das auf das Objekt auftrifft. Somit kann auch in Abh&ngigkeit von der relativen
Lage zwischen dem Ultraschallsensor und dem Objekt und/oder der Sendecharakteristik
des Ultraschallsensors der zumindest eine Schwellenwert angepasst werden und somit
das Objekt zuverlassig klassifiziert werden.

In einer Ausfiihrungsform wird das Objekt als hoch klassifiziert, falls der Abstand geringer
als ein erster Grenzwert ist und die Amplitude gréBer als ein erster Schwellenwert ist oder
falls der Abstand zwischen dem ersten Grenzwert und einem zweiten Grenzwert liegt und
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die Amplitude gréBer als ein zweiter Schwellenwert ist. Der erste und der zweite
Schwellenwert kédnnen auf Grundlage von Erfahrungswerten beziehungsweise aufgrund
von bereits durchgefiihrten Messungen bestimmt werden. Wenn beispielsweise der
Abstand, der auf Grundlage des ersten Echos bestimmt wurde, kleiner oder gleich als ein
erster Grenzwert ist und die Amplitude des ersten Echos gréBer als der erste
Schwellenwert ist, kann davon ausgegangen werden, dass es sich bei dem Objekt um ein
hohes Objekt handelt. Somit kann ein erster Bereich fiir den Abstand vorgegeben
werden, der sich von dem Ultraschallsensor zu dem ersten Grenzwert erstreckt. Falls sich
das Objekt in diesem Bereich befindet, kann die Amplitude des ersten Echos mit dem
ersten Schwellenwert verglichen werden. Ferner kann ein zweiter Bereich fiir den
Abstand vorgegeben werden, der sich von dem ersten Grenzwert zu dem zweiten
Grenzwert erstreckt. Wenn das Objekt in diesem Bereich angeordnet ist und die
Amplitude des ersten Echos gréBer als ein zweiter Schwellenwert ist, kann davon
ausgegangen werden, dass es sich um ein hohes Objekt handelt. Dabei kann der zweite
Schwellenwert kleiner als der erste Schwellenwert sein. Dies erméglicht eine einfache
Klassifizierung des Obijekts.

Weiterhin ist es bevorzugt vorgesehen, dass das Objekt als niedrig klassifiziert wird, falls
der Abstand gréBer als ein dritter Grenzwert ist und die Amplitude kleiner als ein dritter
Schwellenwert ist. Wenn das Objekt weiter als der dritte Grenzwert von dem
Ultraschallsensor entfernt ist und die Amplitude geringer als der dritte Schwellenwert ist,
kann davon ausgegangen werden, dass es sich um ein niedriges Objekt handelt. Somit
kann auch hier eine einfache Klassifizierung des Objekts ermdglicht werden.

In einer weiteren Ausflihrungsform wird der zumindest eine Schwellenwert in
Abhangigkeit von einer aktuellen Geschwindigkeit des Fahrzeugs und/oder einer
Temperatur in der Umgebung des Fahrzeugs und/oder einer Luftfeuchtigkeit in der
Umgebung des Fahrzeugs vorbestimmt. Es kann also auch die Relativgeschwindigkeit
zwischen dem Fahrzeug und dem Objekt bestimmt werden, um den zumindest einen
Schwellenwert festzulegen. Somit kann die Anderung der relativen Lage zwischen dem
Ultraschallsensor und dem Objekt beriicksichtigt werden. Darliber hinaus kann die
Temperatur in der Umgebung des Fahrzeugs mithilfe eines entsprechenden Sensors
erfasst werden. Hierbei ist es méglich, dass die Temperatur, welche beispielsweise in
einem Kombiinstrument des Fahrzeugs ausgegeben wird, herangezogen wird, um die
Temperatur in der Umgebung des Fahrzeugs zu bestimmen. Hierbei wird berlicksichtigt,
dass die Temperatur in der Umgebung deutliche Auswirkungen auf die
Luftschalldampfung hat. Weiterhin kann es vorgesehen sein, dass die Luftfeuchtigkeit in
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der Umgebung des Fahrzeugs bestimmt wird, auch diese Auswirkungen auf die
Luftschallddmpfung hat. Somit kann die Luftschallddmpfung in der Umgebung des
Fahrzeugs abgeschétzt werden und der Schwellwert entsprechend angepasst werden.

In einer weiteren Ausgestaltung wird der zumindest eine Schwellenwert in Abhangigkeit
von einer Amplitude eines zu einem friheren Zeitpunkt empfangenen ersten Echos eines
von dem Objekt reflektierten Ultraschallsignals bestimmt. Es kann auch vorgesehen sein,
dass Amplituden von ersten Echos, die in friheren Messzyklen bestimmt wurden, zur
Bestimmung des zumindest einen Schwellenwerts herangezogen werden. Grundsatzlich
kann es auch vorgesehen sein, dass der Vergleich der Amplitude des ersten Echos mit
dem zumindest einen Schwellwert fir zwei aufeinanderfolgende erste Echos von dem
gleichen Objekt durchgefiihrt wird. Weiterhin kann beriicksichtigt werden, dass der
zumindest eine Schwellenwert angepasst wird, je nachdem ob aufeinanderfolgende erste
Echos vorhanden sind oder nicht. Somit kann eine zuverlassige Klassifizierung des
Objekts erfolgen.

Ein erfindungsgemafes Fahrerassistenzsystem fiir ein Fahrzeug ist zum Durchfliihren
eines erfindungsgemaien Verfahrens ausgelegt. Das Fahrerassistenzsystem kann
zumindest einen Ultraschallsensor umfassen. Bevorzugt umfasst das
Fahrerassistenzsystem eine Mehrzahl von Ultraschallsensoren, die beispielsweise verteilt
an dem Fahrzeug angeordnet sein kénnen. Ferner kann das Fahrerassistenzsystem eine
Steuereinrichtung umfassen, die beispielsweise durch ein elektronisches Steuergerat des
Fahrzeugs gebildet sein kann. Mithilfe der Steuereinrichtung kann der zumindest eine
Ultraschallsensor zum Aussenden des Ultraschallsignals angesteuert werden. Ferner
kdnnen die Sensordaten, welche mithilfe des Ultraschallsensors bestimmt wurden, mit der
Steuereinrichtung ausgewertet werden.

Ein erfindungsgemafes Fahrzeug umfasst ein erfindungsgemaies
Fahrerassistenzsystem. Das Fahrzeug kann als Kraftfahrzeug und insbesondere als
Personenkraftwagen ausgebildet sein.

Die mit Bezug auf das erfindungsgemafe Verfahren vorgestellten bevorzugten
Ausfuhrungsformen und deren Vorteile gelten entsprechend fir das erfindungsgemane
Fahrerassistenzsystem sowie fiir das erfindungsgeméBie Fahrzeug.

Weitere Merkmale der Erfindung ergeben sich aus den Anspriichen, den Figuren und der
Figurenbeschreibung. Die vorstehend in der Beschreibung genannten Merkmale und
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Merkmalskombinationen, sowie die nachfolgend in der Figurenbeschreibung genannten
und/oder in den Figuren alleine gezeigten Merkmale und Merkmalskombinationen sind
nicht nur in der jeweils angegebenen Kombination, sondern auch in anderen Kombinatio-
nen oder in Alleinstellung verwendbar, ohne den Rahmen der Erfindung zu verlassen. Es
sind somit auch Ausfiihrungen von der Erfindung als umfasst und offenbart anzusehen,
die in den Figuren nicht explizit gezeigt und erlautert sind, jedoch durch separierte Merk-
malskombinationen aus den erlduterten Ausfiihrungen hervorgehen und erzeugbar sind.
Es sind auch Ausfihrungen und Merkmalskombinationen als offenbart anzusehen, die
somit nicht alle Merkmale eines urspringlich formulierten unabhangigen Anspruchs auf-
weisen. Es sind darliber hinaus Ausfiihrungen und Merkmalskombinationen, insbesonde-
re durch die oben dargelegten Ausfiihrungen, als offenbart anzusehen, die Uber die in
den Rickbeziigen der Anspriiche dargelegten Merkmalskombinationen hinausgehen oder
abweichen.

Die Erfindung wird nun anhand von bevorzugten Ausfiihrungsbeispielen sowie unter
Bezugnahme auf die beigefiigten Zeichnungen néher erlautert.

Dabei zeigen:

Fig. 1 ein Fahrzeug gemas einer Ausfihrungsform der vorliegenden Erfindung in
einer Draufsicht;

Fig. 2 ein schematisches Ablaufdiagramm eines Verfahrens zum Erfassen eines
Objekts in der Umgebung des Fahrzeugs;

Fig. 3 verschiedene Grenzwerte fiir einen Abstand zwischen einem

Ultraschallsensor und dem Objekt; und

Fig. 4 ein schematisches Ablaufdiagramm eines Verfahrens zum Klassifizieren
einer Héhe des Objekis.

In den Fig. werden gleiche und funktionsgleiche Elemente mit den gleichen
Bezugszeichen versehen.

Fig. 1 zeigt ein Fahrzeug 1 gemaf einer Ausfihrungsform der vorliegenden Erfindung in
einer Draufsicht. Das Fahrzeug 1 ist in dem vorliegenden Fall als Personenkraftwagen
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ausgebildet. Das Fahrzeug 1 umfasst ein Fahrerassistenzsystem 2, welches dazu dient,
einen Fahrer des Fahrzeugs 1 beim Fiihren des Fahrzeugs 1 zu unterstitzen.
Beispielsweise kann das Fahrerassistenzsystem 2 dazu dienen, das Fahrzeug 1
zumindest semi-autonom in eine Parkliicke einzuparken oder das Fahrzeug 1 zumindest
semi-autonom zu mandvrieren.

Das Fahrerassistenzsystem 2 umfasst eine Steuereinrichtung 3, die beispielsweise durch
ein elektronisches Steuergerat des Fahrzeugs 1 gebildet sein kann. Dariiber hinaus
umfasst das Fahrerassistenzsystem 2 zumindest einen Ultraschallsensor 4. In dem
vorliegenden Ausfliihrungsbeispiel umfasst das Fahrerassistenzsystem 2 acht
Ultraschallsensoren 4, wobei vier Ultraschallsensoren 4 in einem Frontbereich 5 und vier
Ultraschallsensoren 4 in einem Heckbereich 6 des Fahrzeugs 1 angeordnet sind. Die
Ultraschallsensoren 4 kénnen beispielsweise in entsprechenden Offnungen der
StoBfanger oder verdeckt hinter den Sto3fangern des Fahrzeugs 1 angeordnet sein.

Mit den Ultraschallsensoren 4 kénnen Objekte 8 in einer Umgebung 7 des Fahrzeugs 1
erfasst werden. Hierzu kann jeder der Ultraschallsensoren 4 ein Ultraschallsignal
aussenden, welches dann von dem Objekt 8 reflektiert wird und wieder zu dem
Ultraschallsensor 4 zurlickgelangt. Von dem Ultraschallsignal, das von dem Objekt 8
reflektiert wird, kdnnen verschiedene Echos empfangen werden. Beispielsweise kann ein
erstes Echo empfangen werden, welches entlang dem direkten Signalweg von dem
Objekt 8 zu dem Ultraschallsensor 4 Uibertragen wird. Ferner kann ein zweites Echo
empfangen werden, welches von dem Ultraschallsignal stammt, das zunachst an dem
Objekt 8 und anschlieBend von einem Boden beziehungsweise einer Fahrzeugoberflache
reflektiert wird und dann zu dem Ultraschallsensor gelangt. Des Weiteren kann es
vorgesehen sein, dass eine Amplitude A des ersten und/oder des zweiten Echos des
Ultraschallsignals mithilfe des entsprechenden Ultraschallsensors 4 bestimmt wird. Die
Amplitude A des Echos beschreibt insbesondere den Schalldruckpegel des reflektierten
Ultraschallsignals beziehungsweise des Echos.

Mithilfe der Ultraschallsensoren 4 soll nun eine Héhe des Objekts 8 bestimmt werden.
Insbesondere soll die Héhe des Objekts 8 als niedrig oder als hoch klassifiziert werden.
Hierzu zeigt Fig. 2 ein schematisches Ablaufdiagramm eines Verfahrens zum Erfassen
des Objekts 8 in der Umgebung 7 des Fahrzeugs 1. Das Verfahren wird in einem Schritt
S1 gestartet. In einem Schritt S2 wird die Amplitude A des ersten Echos des
Ultraschallsignals bestimmt. Die Amplitude A des ersten Echos wird dann mit zumindest
einem vorbestimmten Schwellenwert a, B, d verglichen. In Abhangigkeit von dem
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Vergleich der Amplitude A des ersten Echos mit dem zumindest einen Schwellenwert q,
B, & wird die H6he des Objekts 8 klassifiziert. Beispielsweise kann das Objekt 8 als
niedrig klassifiziert werden, falls die Amplitude A des ersten Echos geringer als der
zumindest eine Schwellenwert a, B, 8 ist. Ferner kann das Objekt 8 als hoch klassifiziert
werden, falls die Amplitude A des ersten Echos grdBer als der zumindest eine
vorbestimmte Schwellenwert a, B, 0 ist. Dariiber hinaus wird in dem Schritt S2 ein
Konfidenzwert bestimmt, welcher die Bestimmung der Héhe des Objekts 8 auf Grundlage
der Amplitude A des ersten Echos beschreibt. Wenn das Objekt 8 auf Grundlage der
Amplitude A des ersten Echos sicher als hoch oder als niedrig klassifiziert wurde, wird der
Konfidenzwert als hoch festgelegt. Im anderen Fall wird der Konfidenzwert als niedrig
festgelegt. In diesem Fall kann die Héhe des Objekts 8 als unbekannt angenommen
werden.

In einem Schritt S3 wird neben dem ersten Echo auch ein zweites Echo des
Ultraschallsignals empfangen. Darlber hinaus wird ein zeitlicher Unterschied zwischen
dem Empfangen des ersten Echos und des zweiten Echos bestimmt. Anhand des
zeitlichen Unterschieds zwischen dem Empfangen des ersten Echos und des zweiten
Echos kann dann die Héhe des Objekts 8 ebenfalls klassifiziert werden. Wenn der
zeitliche Unterschied zwischen dem Empfangen des ersten Echos und des zweiten Echos
einen vorbestimmten Grenzwert unterschreitet, kann davon ausgegangen werden, dass
es sich bei dem Objekt 8 um ein hohes Objekt handelt. Wenn der zeitliche Unterschied
den Grenzwert Uberschreitet oder wenn gar kein zweites Echo empfangen wird, kann
davon ausgegangen werden, dass das Objekt 8 niedrig ist.

In einem Schritt S4 wird Uberpriift, ob der Konfidenzwert hoch oder niedrig festgelegt
wurde. Wenn der Konfidenzwert als hoch festgelegt wurde, wird das Verfahren in einem
Schritt S5 fortgefihrt. In diesem Fall wird die Héhe des Objekts 8 auf Grundlage der
Amplitude A des ersten Echos klassifiziert. Falls die Abfrage in dem Schritt S4 ergibt,
dass der Konfidenzwert als niedrig festgelegt wurde, wird das Verfahren in einem Schritt
S6 fortgefuhrt. In diesem Fall erfolgt die Klassifizierung der Héhe des Objekts 8 auf
Grundlage des zeitlichen Unterschieds zwischen dem ersten Echo und dem zweiten
Echo. SchlieBlich wird das Verfahren in einem Schritt S7 beendet.

Fig. 3 zeigt in einer schematischen Darstellung einen Abstand d zwischen dem
Ultraschallsensor 4 und dem Objekt 8. Fiir den Abstand d werden mehrere Grenzwerte X,
Y und Z vorgegeben. Falls der Abstand d kleiner als der erste Grenzwert X ist, wird
Uberprift, ob die Amplitude A des ersten Echos gréBer oder gleich als ein erster
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Schwellenwert a ist. Ist dies der Fall, kann davon ausgegangen werden, dass es sich bei
dem Objekt 8 um ein hohes Objekt handelt. Wenn der Abstand d zwischen dem
Ultraschallsensor 4 und dem Objekt 8 zwischen den Grenzwerten X und Y liegt, wird
Uberprift, ob die Amplitude A des ersten Echos gréBer oder gleich als ein zweiter
Schwellenwert B ist. Ist dies der Fall, kann davon ausgegangen werden, dass es sich bei
dem Objekt 8 um ein hohes Objekt handelt. Wenn der Abstand d gréBer als ein dritter
Grenzwert Z ist, wird Uberprift, ob die Amplitude A kleiner oder gleich als ein dritter
Schwellenwert & ist. Ist dies der Fall, kann davon ausgegangen werden, dass es sich bei
dem Objekt 8 um ein niedriges Objekt handelt. In den beschriebenen Fallen kann das
Objekt 8 eindeutig beziehungsweise sicher als hohes Objekt oder als niedriges Objekt
klassifiziert werden. In diesem Fall wird der Konfidenzwert als hoch festgelegt. In allen
anderen Féllen wird der Konfidenzwert als niedrig festgelegt.

Fig. 4 zeigt ein schematisches Ablaufdiagramm eines Verfahrens zum Klassifizieren der
Héhe des Objekts 8. Das Verfahren wird in einem Schritt S8 gestartet. In einem Schritt
S9 erfolgt eine Abfrage, ob bereits zu einem frilheren Zeitpunkt ein erstes Echo von dem
gleichen Objekt 8 erfasst wurde. Wenn zu dem Objekt 8 noch kein erstes Echo
empfangen wurde, wird das Verfahren in einem Schritt S10 fortgefiihrt. Hier kann die
Amplitude A des ersten Echos bestimmt werden und mit dem zumindest einen
Schwellwert a, B, d verglichen werden. Auch hier kénnen, wie im Zusammenhang mit Fig.
3 beschrieben, unterschiedliche Grenzwerte X, Y, Z fir den Abstand d zwischen dem
Ultraschallsensor 4 und dem Objekt 8 vorgegeben werden. Dabei kénnen sowohl die
Grenzwerte X, Y, Z als auch die Schwellenwerte a, 8, d angepasst werden, falls zu dem
gleichen Objekt 8 noch kein erstes Echo empfangen wurde. In Abhangigkeit von dem
Vergleich der Amplitude A mit den Schwellenwerten a, B, & kann dann das Objekt 8 als
hoch in einem Schritt S11 klassifiziert werden oder das Objekt 8 in einem Schritt S12 als
niedrig klassifiziert werden oder das Objekt 8 in einem Schritt S13 als unbekannt
klassifiziert werden.

Falls die Abfrage in dem Schritt S9 ergibt, dass bereits ein erstes Echo von dem Objekt 8
empfangen wurde, wird das Verfahren in einem Schritt S14 vorgesetzt. Hierbei wird der
Abstand d zwischen dem Ultraschallsensor 4 und dem Objekt 8 bestimmt. In einem
Schritt S15 wird die Amplitude A des ersten Echos bestimmt, das zu einem friiheren
Zeitpunkt bestimmt wurde. In einem Schritt S16 wird die Amplitude A des aktuell
bestimmten ersten Echos ermittelt. In einem Schritt S17 wird die Amplitude A mit den
Schwellenwerten a, B8, 8 verglichen. Dabei kénnen die Schwellenwerte a, B, & und/oder
die Grenzwerte X, Y, Z fiir den Abstand d in Abhangigkeit von dem Abstand d, der
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Amplitude A des aktuellen Echos und/oder der Amplitude A des zuvor bestimmten ersten
Echos angepasst werden. Somit kann auch hier das Objekt 8 als hoch (Schritt S11), als
niedrig (Schritt S12) oder als unbekannt (Schritt S13) klassifiziert werden. In einem Schritt
$18 wird dann das Verfahren beendet.
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Patentanspriiche

1. Verfahren zum Erfassen eines Objekts (8) in einer Umgebung (7) eines Fahrzeugs
(1), bei welchem mit einem Ultraschallsensor (4) ein Ultraschallsignal ausgesendet
wird, ein erstes Echo des von dem Objekt (8) reflektierten Ultraschallsignals
empfangen wird und eine Amplitude (A) des ersten Echos bestimmt wird, wobei die
Amplitude (A) des ersten Echos mit zumindest einem vorbestimmten Schwellenwert
(a, B, ©) verglichen wird und eine Héhe des Objekts (8) anhand des Vergleichs der
Amplitude (A) mit dem zumindest einen Schwellenwert (a, B, 8) bestimmt wird (S2),
wobei das Objekt (8) als hoch klassifiziert wird, falls die Amplitude (A) des ersten
Echos gréBer als der zumindest eine Schwellenwert (a, B, d) ist, und das Objekt (8)
als niedrig klassifiziert wird, falls die Amplitude (A) des ersten Echos niedriger als
der zumindest eine Schwellenwert (a, B, d) ist,
dadurch gekennzeichnet, dass
ein Konfidenzwert fiir die Klassifizierung der Héhe des Objekts (8) bestimmt wird,
wobei der Konfidenzwert als hoch festgelegt wird, falls die Héhe des Objekts (8) als
niedrig oder hoch klassifiziert wird, und der Konfidenzwert ansonsten als niedrig
festgelegt wird.

2. Verfahren nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet, dass
ein zweites Echo des von dem Objekt (8) reflektierten Ultraschallsignals empfangen
wird, ein zeitlicher Unterschied zwischen dem Empfangen des ersten Echos und
dem Empfangen des zweiten Echos bestimmt wird und die Klassifizierung der Héhe
des Objekts (8) zusatzlich anhand des zeitlichen Unterschieds durchgefiihrt wird
(S3).

3.  Verfahren nach Anspruch 1 oder 2,
dadurch gekennzeichnet, dass
die Klassifizierung der Héhe des Objekts (8) anhand des zeitlichen Unterschieds
bestimmt wird, falls der Konfidenzwert als niedrig festgelegt wird, (S6) und die
Klassifizierung der Héhe des Objekts (8) anhand der Amplitude (A) des ersten
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Echos bestimmt wird, falls der Konfidenzwert als hoch festgelegt wird (S5).

4.  Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet, dass
anhand des ersten Echos ein Abstand (d) zwischen dem Ultraschallsensor (4) und
dem Objekt (8) bestimmt wird und der zumindest eine Schwellenwert (a, B, d) in
Abhangigkeit von dem Abstand (d) vorbestimmt wird.

5. Verfahren nach Anspruch 4,
dadurch gekennzeichnet, dass
das Objekt (8) als hoch klassifiziert wird, falls der Abstand (d) geringer als ein erster
Grenzwert (X) ist und die Amplitude (A) gréBer als ein erster Schwellenwert (a) ist
oder falls der Abstand (d) zwischen dem ersten Grenzwert (X) und einem zweiten
Grenzwert (Y) liegt und die Amplitude (A) gréBer als ein zweiter Schwellenwert (3)
ist.

6. Verfahren nach Anspriiche 4 oder 5,
dadurch gekennzeichnet, dass
das Objekt (8) als niedrig klassifiziert wird, falls der Abstand (d) gréBer als ein dritter

Grenzwert (Z) ist und die Amplitude (A) kleiner als ein dritter Schwellenwert () ist.

7. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet, dass
der zumindest eine Schwellenwert (8) in Abh&ngigkeit von einer aktuellen
Geschwindigkeit des Fahrzeugs (1) und/oder einer Temperatur in der Umgebung
(7) des Fahrzeugs (1) und/oder einer Luftfeuchtigkeit in der Umgebung (7) des
Fahrzeugs (1) vorbestimmt wird.

8.  Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet, dass
der zumindest eine Schwellenwert (a, B, 8) in Abhangigkeit von einer Amplitude (A)
eines zu einem frilheren Zeitpunkt empfangenen ersten Echos eines von dem

Objekt (8) reflektierten Ultraschallsignals bestimmt wird.

9.  Fahrerassistenzsystem (2) fir ein Fahrzeug (1), welches zum Durchfiihren eines
Verfahrens nach einem der vorhergehenden Anspriiche ausgelegt ist.
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10. Fahrzeug (1) mit einem Fahrerassistenzsystem (2) nach Anspruch 9.
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