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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Vorrichtung zur au-
tonomen Anfahrt eines Fahrzeuges gemäß Anspruch 
1 und ein Verfahren zur autonomen Anfahrt eines 
Fahrzeuges gemäß Anspruch 6.

[0002] Aktuelle Abstandstregeltempomaten (ACC) 
können den Abstand zu einem vorausfahrenden 
Fahrzeug regeln, in dem Sie eine Beschleunigungs- 
oder Geschwindigkeitsvorgabe an das Bremssystem 
oder das Motorsteuergerät weitergeben.

[0003] Zukünftige Fahrerassistenzsysteme für 
Stopp&Go-Unterstützung für Kraftfahrzeuge werden 
zudem ein vollautomatisches Anfahren realisieren. 
Dazu muss der Anfahrtsraum direkt vor dem Fahr-
zeug vor dem autonomen Anfahren nach einem Halt, 
beispielsweise in einem Stau oder ein vorausfahren-
des Fahrzeug wartet vor einer Ampel überwacht wer-
den. Für ein sicheres Anfahren ist es wichtig, zu er-
kennen, ob der Anfahrtsraum frei ist und sich in der 
Zwischenzeit keine Personen oder andere Objekte in 
den Raum vor dem Fahrzeug hineinbewegt haben. 
Dies kann zum Beispiel mit den üblichen Strahlsen-
soren wie Radar-, Lidar-, Ultraschall-Systemen um-
gesetzt werden. Auf Grund ihres Einbauorts in der 
Fahrzeugfront, insbesondere im Kühlergrill oder 
Scheinwerfer, sind aber zum Beispiel Radar- oder Li-
dar-Systeme nur begrenzt in der Lage, einen Raum 
unmittelbar vor dem Fahrzeug zu überwachen. Auch 
bei einem Ultraschallsystem entstehen kleine nicht 
überwachte Bereiche direkt vor der Stoßstange. Vor-
zuziehen ist daher ein hinter einer Windschutzschei-
be angebrachtes Sensorsystem, zum Beispiel ein 
Kamerasystem, das einen sehr viel breiteren Raum 
vor dem Fahrzeug erfassen kann. Es sind zum Bei-
spiel stereobasierte Kamerasysteme bekannt, die 
eine dreidimensionale Erkennung von Hindernissen 
erlauben. Der Aufwand für derartige Stereokameras 
ist allerdings kostenintensiv und erfordert relativ viel 
Bauraum im Bereich der Windschutzscheibe im Fahr-
zeug, da zwei Kameras in diesen Bereich angeordnet 
werden müssen.

[0004] In einer weiteren Ausgestaltung wird das Ka-
merasystem mit dem Ultraschallsystem kombiniert 
um noch besser ausschließen zu können, ob sich 
eine Person oder ein Gegenstand vor dem Fahrzeug 
befindet.

[0005] Aufgabe der vorliegenden Erfindung ist es 
daher, eine Vorrichtung und ein Verfahren zur auto-
nomen Anfahrt für ein Fahrzeug anzugeben.

[0006] Erfindungsgemäß wird ein Sensorsystem zur 
autonomen Anfahrt eines Fahrzeugs angegeben, 
wobei der Erfassungsbereich des Sensorsystems di-
rekt vor dem Fahrzeug angeordnet ist. Der Raum vor 
dem Fahrzeug wird während eines Stillstands des 

Fahrzeugs überwacht. Es wird eine autonome An-
fahrt verhindert, wenn sich Objekte, insbesondere 
Personen oder ein großes nicht passierbares Hinder-
nis oder ein Ball, in einen vorgegebenen Bereich hin-
einbewegt haben. In diesem Fall kann nur nach einer 
Fahrerbestätigung eine Anfahrt erfolgen.

[0007] In einer bevorzugten Ausgestaltung der Er-
findung ist das Sensorsystem zur Raumüberwa-
chung ein Kamerasystem. Zudem ist ein weiteres 
Sensorsystem zur Abstandregelung zu einem vor-
ausfahrenden Fahrzeug vorgesehen. Die Sensorsys-
teme sind miteinander verbunden. Das Sensorsys-
tem zur Abstandregelung gibt die Abmessungen des 
durch das Kamerasystem zu überwachenden Be-
reichs vor dem Fahrzeug vor. Der vorgegebene Be-
reich wird vorzugsweise so gewählt, dass er im We-
sentlichen die Fahrspur des eigenen Fahrzeugs bis 
zu dem Fahrzeug umfasst, zu dem der Abstand von 
einem Abstandsregeltempomaten des eigenen Fahr-
zeugs geregelt wird.

[0008] In einer vorteilhaften Ausgestaltung der Er-
findung bestimmt das Kamerasystem die Bewe-
gungsrichtung eines Objekts aus einer Bilderfolge. 
Wird der optische Fluss des vorgegebenen Bildberei-
ches ausgewertet, so kann beobachtet werden, ob 
sich etwas zwischen den Fahrzeugen bewegt. Be-
wegt sich dort etwas muss das automatische Anfah-
ren unterbunden werden. Somit kann erst nach einer 
erfolgter Fahrerbestätigung wieder angefahren wer-
den.

[0009] Vorzugsweise wird nicht nur die Menge des 
optischen Flusses (entspricht der Größe des beweg-
ten Objekts) auszuwerten, sondern auch die Bewe-
gungsrichtung. So ist nur der Fluss von Interesse, der 
sich von rechts nach links oder in die andere Rich-
tung bewegt. Bewegungen nach oben, die z. B. durch 
Abgase oder anfahrendes Fahrzeug hervorgerufen, 
oder nach unten z. B. verursacht durch Regen oder 
Schnee bewegt, sind nicht relevant und müssen für 
die autonome Anfahrt nicht berücksichtigt werden.

[0010] In einer weiteren Ausgestaltung der Erfin-
dung ist eine Ampelerkennung vorgesehen, die eine 
autonome Anfahrt verhindern kann. Z. B. ist die Am-
pelerkennung durch ein Kamerasystem ausgeführt, 
das erkennt ob ein rotes oder ein grünes Ampelsignal 
für die aktuelle Fahrspur vorliegt. Eine alternative 
Ausgestaltung sieht die Übertragung der Ampel-
schaltung durch ein Funksignal vor, das insbesonde-
re von der Ampel ausgeht.

[0011] Die Auswertung kann mit einer Erkennung 
der Abbiegeabsicht (Lenkwinkel, Blinker) kombiniert 
werden. Bei einer roten Ampelschaltung wird eine au-
tonome Anfahrt unterdrückt. Eine weitere Ausgestal-
tung der Erfindung sieht vor, dass das Vorhandensein 
einer Ampel durch ein GPS System mit elektroni-
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scher Karte oder ein Funksignal, das insbesondere 
von der Ampel ausgeht, erkannt. In diesem Fall wird 
eine autonome Anfahrt unterdrückt.

[0012] In einer weiteren Ausgestaltung der Erfin-
dung ist zudem eine Vorrichtung zur Straßentyper-
kennung vorgesehen. Dies ist z. B. ein GPS System 
mit elektronischer Karte oder ein beliebiger Umfeld-
serfassungssensor (Kamera, Radar, Lidar Ultra-
schall), der anhand der Verkehrszeichen oder der An-
zahl der Fahrspuren oder der Randbebauung einen 
Straßentyp erkennt. Eine autonome Anfahrt des 
Fahrzeugs erfolgt nur auf einem vorgegebenen Stra-
ßentyp, z. B. einer Autobahn.

[0013] So wird eine komplexe Ampelerkennung z. 
B. mit einer Kamera umgangen, die häufig aufgrund 
der Lichtbedingungen und der Zuordnung zur korrek-
ten Fahrspur nicht möglich ist.

[0014] Detektiert dieser Sensor, dass sich kein Ob-
jekt zwischen dem vorausfahrenden Fahrzeug und 
dem eigenen befindet, kann das Fahrzeug vom ACC 
auch wieder autonom zum Anfahren gebracht wer-
den.

[0015] Es ist daher die Aufgabe der hier vorliegen-
den Erfindung ein Verfahren und eine Vorrichtung 
zum autonomen Anfahren eines Fahrzeugs anzuge-
ben.

Patentansprüche

1.  Sensorsystem zur autonomen Anfahrt eines 
Fahrzeugs, wobei der Erfassungsbereich des Sen-
sorsystems direkt vor dem Fahrzeug angeordnet ist, 
dadurch gekennzeichnet dass das Sensorsystem 
den Raum vor dem Fahrzeug während eines Still-
stands des Fahrzeugs überwacht und eine autonome 
Anfahrt verhindert wird, wenn sich Objekte, insbe-
sondere Personen, in einen vorgegebenen Bereich 
hineinbewegt haben.

2.  Sensorsystem für ein Fahrzeug nach An-
spruch 1, wobei  
– das Sensorsystem zur Raumüberwachung ein Ka-
merasystem ist  
– ein weiteres Sensorsystem zur Abstandregelung zu 
einem vorausfahrenden Fahrzeug vorgesehen ist,  
– das Kamerasystem mit dem Sensorsystem zur Ab-
standsregelung verbunden ist, und  
– das Sensorsystem zur Abstandregelung die Ab-
messungen des durch das Kamerasystem zu über-
wachenden Bereichs vor dem Fahrzeug vorgibt.

3.  Sensorsystem nach einem der vorherigen An-
sprüche, wobei das Sensorsystem zur Raumüberwa-
chung ein Kamerasystem ist und die Bewegungsrich-
tung von Objekten mittels optischen Fluss ermittelt 
wird.

4.  Sensorsystem nach einem der vorherigen An-
sprüche, wobei zudem eine Ampelerkennung vorge-
sehen ist, die eine autonome Anfahrt verhindern 
kann.

5.  Sensorsystem nach einem der vorherigen An-
sprüche, wobei  
– zudem eine Vorrichtung zur Straßentyperkennung 
vorgesehen ist und eine autonome Anfahrt des Fahr-
zeugs nur auf einer Autobahn erfolgt.

6.  Verfahren zur autonomen Anfahrt eines Fahr-
zeugs, wobei ein Sensorsystem einen Bereich direkt 
vor dem Fahrzeug erfasst, dadurch gekennzeichnet 
dass eine autonome Anfahrt verhindert wird, wenn 
sich Objekte, insbesondere Personen, während ei-
nes Stillstands des Fahrzeugs in einen vorgegebe-
nen Bereich vor dem Fahrzeug hineinbewegt haben.

7.  Verfahren nach Anspruch 6, wobei aus Daten 
ein weiteren Sensorsystems, das zur Abstandrege-
lung zu einem vorausfahrenden Fahrzeug vorgese-
hen ist, den zu überwachenden Raums vor dem 
Fahrzeug vorgeben.

8.  Verfahren nach einem der Ansprüche 6 oder, 
wobei das Sensorsystem zur Raumüberwachung ka-
merabasiert ist und die Bewegungsrichtung von Ob-
jekten anhand des optischen Fluß in einer Bilderfolge 
ermittelt wird.

9.  Verfahren nach einem der vorherigen Ansprü-
che, wobei zudem eine Ampelerkennung vorgesehen 
ist, die eine autonome Anfahrt verhindern kann.

10.  Verfahren nach einem der vorherigen An-
sprüche 6 bis 9, wobei zudem weitere Sensordaten 
zur Straßentyperkennung verwendet werden und 
eine autonome Anfahrt des Fahrzeugs nur auf einer 
Autobahn erfolgt.

Es folgt kein Blatt Zeichnungen
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