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(54) Title: DRIVER ASSISTANCE SYSTEM FOR A MOTOR VEHICLE, MOTOR VEHICLE AND METHOD
(54) Bezeichnung : FAHRERASSISTENZSYSTEM FUR EIN KRAFTFAHRZEUG, KRAFTFAHRZEUG SOWIE VERFAHREN

(57) Abstract: The invention relates to a driver assistance system (2) for a motor

e

Fig.1

vehicle (1) for monitoring a surrounding area (3) of the motor vehicle (1) having a
vehicle-side optical detection device (4) for outputting an optical signal into the
surrounding area (3) and for receiving the signal reflected in the surrounding area
(3), and having a control device (7) for operating the detection device (4) in at
least two operating modes (8, 9), wherein the control device (7) is configured to
operate the detection device (4) in a first operating mode (8) with a first resolution
capability (10) for detecting the surrounding area (3) with a first resolution (13),
and to operate the detection device (4) in a second operating mode (9) with a
second resolution capability (11) which is higher compared to the first resolution
capability (10), in order to detect the surrounding area (3) with a second
resolution (16) which is higher compared to the first resolution (13). The
invention also relates to a motor vehicle (1) and to a method.

(57) Zusammenfassung: Die Erfindung betrifft ein Fahrerassistenzsystem (2) flir
ein Kraftfahrzeug (1) zum Uberwachen eines Umgebungsbereiches (3) des
Kraftfahrzeugs (1) mit einer fahrzeugseitigen optischen Detektionseinrichtung (4)
zum Aussenden eines optischen Signals in den Umgebungsbereich (3) und zum
Empfangen des in dem Umgebungsbereich (3) reflektierten
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SZ, TZ, UG, ZM, ZW), eurasisches (AM, AZ, BY, KG, Verbffentlicht:
KZ, RU, TJ, TM), europdisches (AL, AT, BE, BG, CH, - . . .
i i > > —  mit internationalem Recherchenbericht (Artikel 21 Absatz
CY, CZ, DE, DK, EE, ES, FI, FR, GB, GR, HR, HU, IE, 3)
IS, IT, LT, LU, LV, MC, MK, MT, NL, NO, PL, PT, RO,
RS, SE, SI, SK, SM, TR), OAPI (BF, BJ, CF, CG, CI,
CM, GA, GN, GQ, GW, KM, ML, MR, NE, SN, TD,
TG).

Signals und mit einer Steuereinrichtung (7) zum Betreiben der Detektionseinrichtung (4) in zumindest zwei Betriebsmodi (8, 9),
wobei die Steuereinrichtung (7) dazu ausgelegt ist, die Detektionseinrichtung (4) in einem ersten Betriebsmodus (8) mit einem
ersten Autldsungsvermégen (10) zum Erfassen des Umgebungsbereiches (3) mit einer ersten Auflésung (13) zu betreiben und die
Detektionseinrichtung (4) in einem zweiten Betriebsmodus (9) mit einem im Vergleich zum ersten Auflésungsvermdgen (10)
htheren zweiten Auflosungsvermdgen (11) zum Erfassen des Umgebungsbereiches (3) mit einer im Vergleich zur ersten
Auflosung (13) hoheren zweiten Aufldsung (16) zu betreiben. Die Erfindung betrifft aulerdem ein Kraftfahrzeug (1) sowie ein
Verfahren.
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Fahrerassistenzsystem fir ein Kraftfahrzeug, Kraftfahrzeug sowie Verfahren

Die Erfindung betrifft ein Fahrerassistenzsystem fiir ein Kraftfahrzeug zum Uberwachen
eines Umgebungsbereiches des Kraftfahrzeugs, mit einer fahrzeugseitigen optischen
Detektionseinrichtung zum Aussenden eines optischen Signals in den Umgebungsbereich
und zum Empfangen des in dem Umgebungsbereich reflektierten Signals und mit einer
Steuereinrichtung zum Betreiben der Detektionseinrichtung in zumindest zwei
Betriebsmodi. Die Erfindung betrifft auBerdem ein Kraftfahrzeug sowie ein Verfahren zum
Uberwachen eines Umgebungsbereiches.

Fahrerassistenzsysteme sind in vielfaltiger Weise bereits aus dem Stand der Technik
bekannt. Solche Fahrerassistenzsysteme kénnen beispielsweise ein Parkassistent, ein
Spurhalteassistent oder ein Abstandstempomat sein. Dabei kénnen die
Fahrerassistenzsysteme einen Fahrer des Kraftfahrzeugs entweder nur unterstitzen,
indem sie beispielsweise Warnsignale ausgeben oder bei Notsituationen in einen
Antriebsstrang des Kraftfahrzeugs eingreifen, oder das Fiihren des Kraftfahrzeugs
vollstandig selbst Gbernehmen. Dazu wird in der Regel ein Umgebungsbereich des
Kraftfahrzeugs, beispielsweise mittels optischer Detektionseinrichtungen, Gberwacht. Eine
solche optische Detektionseinrichtung kann beispielsweise ein Laserscanner sein. Dass
ein solcher Laserscanner in verschiedenen Betriebsarten betrieben werden kann, welche
von einem Fahrer manuell ausgewahlt werden, ist aus der EP 2 204 672 B1 bekannt.

Es ist Aufgabe der vorliegenden Erfindung, einen Umgebungsbereich eines
Kraftfahrzeugs situationsbedingt besonders flexibel und zuverléssig zu erfassen.

Diese Aufgabe wird erfindungsgemaf durch ein Fahrerassistenzsystem, ein
Kraftfahrzeug sowie ein Verfahren gemaf den unabhangigen Patentanspriichen gelést.

Ein erfindungsgeménes Fahrerassistenzsystem fir ein Kraftfahrzeug dient zum
Uberwachen eines Umgebungsbereiches des Kraftfahrzeugs. Das
Fahrerassistenzsystem umfasst eine fahrzeugseitige optische Detektionseinrichtung zum
Aussenden eines optischen Signals in den Umgebungsbereich und zum Empfangen des
in dem Umgebungsbereich reflektierten Signals und eine Steuereinrichtung zum
Betreiben der Detektionseinrichtung in zumindest zwei Betriebsmodi. Dariiber hinaus ist
die Steuereinrichtung dazu ausgelegt, die Detektionseinrichtung in einem ersten
Betriebsmodus mit einem ersten Auflésungsvermdgen zum Erfassen des
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Umgebungsbereiches mit einer ersten Auflésung zu betreiben und die
Detektionseinrichtung in einem zweiten Betriebsmodus mit einem im Vergleich zum
ersten Aufldsungsvermégen héheren zweiten Auflésungsvermégen zum Erfassen des
Umgebungsbereiches mit einer im Vergleich zur ersten Auflésung héheren zweiten
Auflésung zu betreiben.

Das Fahrerassistenzsystem dient zum Uberwachen des Umgebungsbereiches des
Kraftfahrzeugs, insbesondere zum Erfassen von Objekten in dem Umgebungsbereich des
Kraftfahrzeugs. Der Umgebungsbereich des Kraftfahrzeugs kann beispielsweise in einen
Nahbereich nahe dem Kraftfahrzeug und angrenzend an das Kraftfahrzeug und in einen
Fernbereich beabstandet zu dem Kraftfahrzeug unterteilt werden. Im Fernbereich ist es
dabei beispielsweise wichtig, dass Objekte sowie deren Abstand zum Kraftfahrzeug
schnell und zuverlassig erfasst werden. Im Nahbereich ist es dabei beispielsweise
wichtig, dass Objekte, insbesondere deren Abmessungen beziehungsweise rdumlichen
Ausdehnungen, sowie deren Abstand zum Kraftfahrzeug besonders genau erfasst
werden. Dies bedeutet, dass der Nahbereich mit einer héheren Auflésung erfasst werden
soll, als der Fernbereich.

Erfindungsgeman ist die Steuereinrichtung, welche beispielsweise durch ein
fahrzeugseitiges elektronisches Steuergerat ausgebildet sein kann, dazu ausgelegt, ein
Auflésungsvermégen der Detektionseinrichtung zu veréndern, indem die
Steuereinrichtung die Detektionseinrichtung in verschiedenen Betriebsmodi betreibt. Um
die erste, niedrigere Auflésung, beispielsweise fiir den Fernbereich, bereitzustellen,
betreibt die Steuereinrichtung die Detektionseinrichtung in dem ersten Betriebsmodus.
Um die zweite, hdhere Aufldsung, beispielsweise fiir den Nahbereich, bereitzustellen,
Uberfihrt die Steuereinrichtung die Detektionseinrichtung in den zweiten Betriebsmodus.

Durch die Steuereinrichtung ist also die Detektionseinrichtung in vorteilhafter Weise
besonders flexibel ausgestaltet und kann in ihrem Auflésungsvermégen besonders gut
und situationsbedingt an die jeweilige Anwendung des Fahrerassistenzsystems
angepasst werden. Es ist also in vorteilhafter Weise nicht notwendig, mehrere
Detektionseinrichtungen mit unterschiedlichen Auflésungsvermégen bereitzustellen.

Besonders bevorzugt ist die Detektionseinrichtung dazu ausgelegt, den

Umgebungsbereich mit dem optischen Signal abzutasten. Die Steuereinrichtung ist dazu
ausgelegt, zum Bereitstellen des ersten Auflésungsvermdgens der Detektionseinrichtung
eine erste Abtastrate firr die Detektionseinrichtung vorzugeben und zum Bereitstellen des
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zweiten Auflésungsvermdgens der Detektionseinrichtung eine im Vergleich zur ersten
Abtastrate héhere zweite Abtastrate fir die Detektionseinrichtung vorzugeben. Anders
ausgedriickt bedeutet dies, dass die Steuereinrichtung dazu ausgelegt ist, die Abtastrate
beziehungsweise die Abtastfrequenz, mit welcher die Detektionseinrichtung den
Umgebungsbereich abtastet, zu verandern. Je héher dabei das Auflésungsvermdégen der
Detektionseinrichtung eingestellt werden soll, desto hdher kann die Abtastrate
beziehungsweise die Abtastfrequenz fiir die Detektionseinrichtung durch die
Steuereinrichtung vorgegeben werden. Eine Abtastrate kann besonders einfach durch
Vorgeben eines entsprechenden Steuersignals durch die Steuereinrichtung fir die
Detektionseinrichtung verandert werden, wodurch die Auflésung einfach und schnell
angepasst werden kann.

Vorzugsweise ist die Steuereinrichtung dazu ausgelegt, die Detektionseinrichtung zum
Bereitstellen eines entlang einer Fahrzeuglangsrichtung orientierten Erfassungsbereiches
in dem ersten Betriebsmodus mit einem ersten horizontalen und/oder vertikalen
Offnungswinkel zu betreiben und in dem zweiten Betriecbsmodus zum Bereitstellen des
Erfassungsbereiches mit einem in Vergleich zum ersten horizontalen und/oder vertikalen
Offnungswinkel gréBeren zweiten horizontalen und/oder vertikalen Offnungswinkel zu
betreiben. Die Steuereinrichtung ist also dazu ausgelegt, zusatzlich zu einem
Aufldsungsvermégen der Detektionseinrichtung auch die Offnungswinkel und damit die
horizontale und/oder vertikale Ausdehnung des Erfassungsbereiches zu verandern. Die
Detektionseinrichtung, welche in ihrer bestimmungsgeméanen Einbaulage beispielsweise
in einem Frontbereich des Kraftfahrzeugs angeordnet ist und deren Erfassungsbereich
dabei entlang der Fahrzeuglangsrichtung ausgerichtet ist, weist einen horizontalen,
entlang einer Fahrzeugquerrichtung orientierten Offnungswinkel und einen vertikalen,
entlang einer Fahrzeughochrichtung orientierten Offnungswinkel auf. Durch den
horizontalen Offnungswinkel wird eine horizontale Ausdehnung des Erfassungsbereiches
entlang der Fahrzeugquerrichtung festgelegt. Durch den vertikalen Offnungswinkel wird
eine vertikale Ausdehnung des Erfassungsbereiches entlang der Fahrzeughochrichtung
festgelegt. Zumindest einer der Offnungswinkel wird in den verschiedenen Betriebsmodi
durch die Steuereinrichtung veréndert. So wird im ersten Betriebsmodus, beispielsweise
bei der Uberwachung des Fernbereiches, der erste, schmale horizontale und/oder
vertikale Offnungswinkel vorgegeben, sodass sich der Erfassungsbereich als schmaler
Kegel in wesentlichen in Fahrzeuglangsrichtung ausdehnt, um insbesondere weiter
entfernte Objekte zu erfassen. Im zweiten Betriebsmodus, beispielsweise bei der
Uberwachung des Nahbereiches, wird der horizontale und/oder der vertikale
Offnungswinkel vergréBert, sodass sich der Kegel in horizontale Richtung und/oder in
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vertikale Richtung ausdehnt. Insbesondere durch das VergréBern des horizontalen
Offnungswinkels im zweiten Betriebsmodus kann auch ein seitlicher Umgebungsbereich
des Kraftfahrzeugs Uberwacht werden. Damit kdnnen Objekte in dem seitlichen
Umgebungsbereich besonders gut und mit einer hohen Auflésung erfasst werden.

Es kann vorgesehen sein, dass die Steuereinrichtung dazu ausgelegt ist, die
Detektionseinrichtung in dem ersten Betriebsmodus zum Bereitstellen einer in
Fahrzeugléngsrichtung orientierten ersten Reichweite zu betreiben und in dem zweiten
Betriebsmodus zum Bereitstellen einer in Fahrzeuglangsrichtung orientierten, im
Vergleich zur ersten Reichweite niedrigeren zweiten Reichweite zu betreiben. Die
Steuereinrichtung ist also dazu ausgelegt, zusatzlich zu dem Auflésungsvermdégen die
Reichweite und damit eine Lénge des Erfassungsbereiches entlang der
Fahrzeugléngsrichtung zu veréndern. Die Reichweite ist dabei eine Ausdehnung des
jeweiligen Erfassungsbereiches entlang der Fahrzeugléngsrichtung. In dem ersten
Betriebsmodus, in welchem insbesondere weit entfernte Objekte erfasst werden sollen,
werden die erste, gréBere Reichweite und damit ein entlang der Fahrzeuglangsrichtung
lang ausgedehnter Erfassungsbereich vorgegeben. In dem zweiten Betriebsmodus, in
welchem insbesondere sich nahe dem Kraftfahrzeug befindliche Objekte erfasst werden
sollen, werden die zweite, niedrigere Reichweite und damit ein entlang der
Fahrzeugléngsrichtungen kirzerer Erfassungsbereich vorgegeben. Durch das Verandern
der verschiedenen Parameter der Detektionseinrichtung ist das Fahrerassistenzsystem
besonders flexibel gestaltet.

Geman einer Ausflihrungsform der Erfindung weist das Fahrerassistenzsystem
zumindest zwei Assistenzfunktionen auf. Die Steuereinrichtung ist zum Bereitstellen des
ersten Betriebsmodus flr eine erste Assistenzfunktion des Fahrerassistenzsystems und
zum Bereitstellen des zweiten Betriebsmodus fir eine zweite Assistenzfunktion des
Fahrerassistenzsystems ausgestaltet. Das Fahrerassistenzsystem ist zum Uberwachen
des Umgebungsbereiches ausgestaltet. Die Steuereinrichtung ist nun dazu ausgelegt,
den Betriebsmodus der Detektionseinrichtung an die jeweilige Assistenzfunktion
anzupassen. Die Assistenzfunktionen kdnnen sich beispielsweise dahingehend
voneinander unterscheiden, dass unterschiedliche Stellen im Umgebungsbereich
Uberwacht werden sollen und/oder dass der Umgebungsbereich mit unterschiedlichen
Genauigkeiten Uberwacht werden soll.

So kann das Fahrerassistenzsystem in der ersten Assistenzfunktion beispielsweise zum
automatischen Abstandshalten des Kraftfahrzeugs auf einer Autobahn ausgelegt sein.
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Die erste Assistenzfunktion kann also eine Abstandstempomatfunktion des
Fahrerassistenzsystems sein. In der zweiten Assistenzfunktion kann das
Fahrerassistenzsystem beispielsweise zum Unterstiitzen des Fahrers bei einem
Einparkvorgang ausgestaltet sein. Die zweite Assistenzfunktion kann also eine
Parkassistenzfunktion des Fahrerassistenzsystems sein. Dabei soll beispielsweise beim
Abstandstempomat lediglich das Vorhandensein des Objektes sowie der Abstand des
Objektes, also ein vorausfahrendes Fahrzeug sowie dessen Abstand, erfasst werden.
R&aumliche Ausdehnungen beziehungsweise Dimensionen des Objektes sind von
untergeordnetem Interesse. Damit ist es ausreichend, die Detektionseinrichtung in dem
ersten Betriebsmodus zu betreiben, in welchem die Detektionseinrichtung den
Umgebungsbereich mit der geringeren Auflésung erfasst. Beim Parkassistenten hingegen
ist es wichtig, zusétzlich rdumliche Dimensionen und Abmessungen des Objektes zu
erfassen, um beispielsweise beim Einparken ein ungewolltes Streifen des Objektes oder
eine Kollision des Kraftfahrzeugs mit dem Objekt zu verhindern. Dazu wird die
Detektionseinrichtung in den zweiten Betriebsmodus Gberflihrt, in welchen die
Detektionseinrichtung den Umgebungsbereich mit der hdheren Auflésung erfasst.
Zusétzlich kénnen auch die Offnungswinkel und/oder die Reichweite verandert werden.
Aus dieser Ausfiihrungsform ergibt sich der Vorteil, dass eine Detektionseinrichtung fir
mehrere Assistenzfunktionen eingesetzt werden kann und die Detektionseinrichtung
flexibel an die jeweilige Assistenzfunktion angepasst werden kann.

Vorzugsweise weist das Fahrerassistenzsystem eine Sensoreinrichtung zur Messung
einer aktuellen Geschwindigkeit des Kraftfahrzeugs auf. Die Steuereinrichtung ist dazu
ausgelegt, die Detektionseinrichtung in Abhangigkeit von der erfassten Geschwindigkeit
in dem jeweiligen Betriebsmodus zu betreiben. Anders ausgedriickt wird der
Betriebsmodus in Abhangigkeit von der erfassten Geschwindigkeit des Kraftfahrzeugs
veradndert. Basierend auf der von der Sensoreinrichtung bereitgestellten, erfassten
Geschwindigkeit kann die Steuereinrichtung schnell und einfach den zugeordneten
Betriebsmodus fur die Detektionseinrichtung vorgegeben.

Dabei ist die Steuereinrichtung bevorzugt dazu ausgelegt, die Detektionseinrichtung in
dem ersten Betriebsmodus zu betreiben, wenn die erfasste Geschwindigkeit einen
vorgegebenen Schwellwert zumindest iberschreitet, und die Detektionseinrichtung in
dem zweiten Betriebsmodus zu betreiben, wenn die erfasste Geschwindigkeit den
vorgegebenen Schwellwert unterschreitet. Der Erfindung liegt hierbei die Erkenntnis
zugrunde, dass gerade bei hohen Geschwindigkeiten, beispielsweise bei einer
Autobahnfahrt des Kraftfahrzeugs, der Umgebungsbereich schnell erfasst werden soll,
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insbesondere dass sich Objekte in dem Umgebungsbereich befinden und wie weit diese
Objekte von dem Kraftfahrzeug entfernt sind. Bei niedrigen Geschwindigkeiten,
beispielsweise beim Einparken, soll der Umgebungsbereich besonders genau,
insbesondere mit exakten Positionen und Abmessungen der Objekte, erfasst werden.
Dazu wird der Schwellwert fir die Geschwindigkeit vorgegeben, ab welchem die
Detektionseinrichtung zwischen den jeweiligen Betriebsmodi wechseln soll. Es kénnen
auch mehrere Schwellwerte vorgegeben werden, sodass ein Auflésungsvermdgen, aber
auch eine raumliche Ausdehnung und Lage des Erfassungsbereichs beispielsweise
stufenweise angepasst werden kdnnen. Die Schwellwerte kdnnen beispielsweise in einer
Liste hinterlegt sein, anhand welcher in Abh&ngigkeit von der erfassten Geschwindigkeit
der entsprechende Betriebsmodus ausgewéahlt werden kann und von der
Steuereinrichtung fiir die Detektionseinrichtung bereitgestellt werden kann.

Es kann vorgesehen sein, dass die Steuereinrichtung dazu ausgelegt ist, bei einer
erfassten Geschwindigkeit von iiber 50 km/h als den ersten horizontalen Offnungswinkel
einen Winkel zwischen zumindest 0°und héchstens 10 °vorzugeben und/oder als den
ersten vertikalen Offnungswinkel einen Winkel zwischen zumindest 0°und héchstens 5°
vorzugeben und bei einer erfassten Geschwindigkeit von héchstens 50 km/h als den
zweiten horizontalen Offnungswinkel einen Winkel zwischen zumindest 11°und
héchstens 60°vorzugeben und/oder als den zweiten v ertikalen Offnungswinkel einen
Winkel zwischen zumindest 6°und héchstens 10°vorz ugeben. Geman dieser
Ausfiihrungsform wird also die horizontale und/oder die vertikale Ausdehnung des
Erfassungsbereiches bei niedriger Geschwindigkeit, also bei Geschwindigkeiten bis
héchsten 50 km/h, vergréBert. Die Offnungswinkel werden also in dem zweiten
Betriebsmodus im Vergleich zu dem ersten Betriebsmodus der Detektionseinrichtung
vergréBert. Somit kann bei geringern Geschwindigkeiten insbesondere durch das
VergréBern des horizontalen Offnungswinkels zusétzlich der seitliche Umgebungsbereich
des Kraftfahrzeugs tberwacht werden. Dabei kann die horizontale und/oder vertikale
Ausdehnung bei sinkender Geschwindigkeit kontinuierlich oder stufenweise vergréBert
werden.

GemanB einer Ausfiihrungsform ist das Fahrerassistenzsystem dazu ausgelegt, den
Umgebungsbereich des Kraftfahrzeugs zu erfassen und zu charakterisieren. Die
Steuereinrichtung ist in Abhangigkeit von der Charakterisierung des
Umgebungsbereiches zum Bereitstellen des jeweiligen Betriebsmodus ausgebildet. Der
Umgebungsbereich wird hier also hinsichtlich seiner raumlichen Lage beziehungsweise
seiner Ausgestaltung charakterisiert. Vorzugsweise ist die Steuereinrichtung dazu



WO 2016/198522 PCT/EP2016/063159

ausgelegt, die Detektionseinrichtung in dem ersten Betriebsmodus zu betreiben, wenn
der erfasste Umgebungsbereich als ein Bereich auf einer SchnellstraBe fiir das
Kraftfahrzeug erfasst und charakterisiert wurde, und die die Detektionseinrichtung in dem
zweiten Betriebsmodus zu betreiben, wenn der Umgebungsbereich als ein Bereich
innerhalb eines Parkhauses erfasst und charakterisiert wurde. Auf einer SchnellstraB3e,
beispielsweise einer Autobahn oder eine LandstralBe, ist es besonders wichtig,
vorausfahrende, auch weit entfernte Kraftfahrzeuge zu erfassen. Dabei wird auf der
SchnellstraBe der erste Betriebsmodus mit dem geringeren Auflésungsvermégen fir die
Detektionseinrichtung bereitgestellt, in welchem zusétzlich der Offnungswinkel verringert
und/oder die Reichweite vergréBert sein kann. In einem Parkhaus, welches
beispielsweise eine Vielzahl von Hindernissen aufweisen kann, wird der erste
Betriebsmodus mit dem gréBeren Auflésungsvermdgen bereitgestellt, in welchem
zusatzlich der Offnungswinkel vergréBert und/oder die Reichweite verringert sein kann.
So kann die Detektionseinrichtung besonders flexibel an die Ausgestaltung des
Umgebungsbereiches angepasst werden.

Auch kann es vorgesehen sein, dass die Steuereinrichtung dazu ausgelegt ist, die
Detektionseinrichtung zum Erfassen eines Objektes in dem ersten Betriebsmodus zu
betreiben, und nach Erfassen des Objektes die Detektionseinrichtung zum erneuten
Erfassen des Objektes in dem zweiten Betriebsmodus zu betreiben. Hier wird also das
Objekt in dem Umgebungsbereich beispielsweise zuerst in dem Fernbereich,
beispielsweise auf einer SchnellstraBe, erfasst. Das Kraftfahrzeug bewegt sich dabei auf
das Objekt zu und die Detektionseinrichtung wird von der Steuereinrichtung in den
zweiten Betriebsmodus Uberfiihrt, in welchem die Detektionseinrichtung das Objekt
erneut, mit der hdheren Aufldsung, erfasst. Anders ausgedriickt wird das Objekt also von
der Detektionseinrichtung fixiert. Das Fahrerassistenzsystem ist hier dazu ausgelegt, zu
erkennen, ob der Fahrer des Kraftfahrzeugs auf das Objekt reagiert. Wenn
beispielsweise das Objekt in dem zweiten Betriebsmodus mit dem héheren
Auflésungsvermdgen immer noch erfasst wird, so kann beispielsweise durch das
Fahrerassistenzsystem eine automatische Bremsung des Kraftfahrzeugs durchgefiihrt
werden. Das Fahrerassistenzsystem ist somit besonders sicher gestaltet.

Vorzugsweise ist die Detektionseinrichtung als ein Laserscanner mit einer Lichtquelle und
einer Ablenkeinrichtung zum Ablenken des von der Lichtquelle bereitgestellten Lichtes in
den Umgebungsbereich ausgestaltet, wobei die Steuereinrichtung zum Betreiben der
Detektionseinrichtung in dem jeweiligen Betriebsmodus zum Ansteuern der
Ablenkeinrichtung ausgebildet ist. Der Laserscanner umfasst als die Lichtquelle
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beispielsweise einen Laser, welcher einen Laserstrahl, insbesondere in einem
nichtsichtbaren Wellenlangenbereich, auf die Ablenkeinrichtung aussendet. An der
Ablenkeinrichtung wird der Laserstrahl in den Umgebungsbereich abgelenkt. Zum
Erfassen des Umgebungsbereiches wird die Ablenkeinrichtung zum Verandern ihrer
Orientierung angetrieben, sodass der Laserstrahl in unterschiedliche Richtungen in den
Umgebungsbereich abgelenkt wird und somit der Umgebungsbereich abgescannt wird.
Durch die Ablenkeinrichtung kann sowohl eine Auflésungsvermdgen als auch ein
Abscanbereich, also eine rdumliche Ausdehnung und Lage des Erfassungsbereiches,
beeinflusst werden. Daher ist es besonders vorteilhaft, zum Verandern der Betriebsmodi
der Detektionseinrichtung die Ablenkeinrichtung der Detektionseinrichtung anzusteuern.

Dabei ist die Ablenkeinrichtung bevorzugt als ein resonant betriebener Umlenkspiegel
insbesondere als ein MEMS-Spiegel (MEMS - Mikroelektromechanisches System)
ausgebildet. Die Steuereinrichtung ist dazu ausgebildet, zum Verandern der Auflésung
eine Resonanzfrequenz des Umlenkspiegels zu verédndern und/oder zum Verandern des
Offnungswinkels eine Auslenkamplitude des Umlenkspiegels zu verandern und/oder zum
Veréandern einer Reichweite eine Ruheauslenkung des Umlenkspiegels bezogen auf eine
Fahrzeughochrichtung zu verandern. Wenn beispielsweise die Auflésung erhéht werden
soll, so kann die Abtastrate der Detektionseinrichtung erhéht werden, indem der
Umlenkspiegel mit einer hdheren Resonanzfrequenz betrieben wird. Dabei ist die
Steuereinrichtung dazu ausgelegt, diese héhere Resonanzfrequenz fiir den
Umlenkspiegel vorzugeben. Zum VergréBern des Offnungswinkels wird eine
Auslenkamplitude, also eine horizontale Auslenkamplitude und/oder eine vertikale
Auslenkamplitude des Umlenkspiegels, veréndert. Zum Verandern der Reichweite wird
die Ruheauslenkung des Umlenkspiegels zu der Fahrzeughochrichtung veréandert. Die
Ruheauslenkung ist dabei eine Ruheverkippung des Umlenkspiegels in Richtung einer
Fahrbahn des Kraftfahrzeugs. Je mehr der Umlenkspiegel also in Richtung der Fahrbahn
verkippt ist, desto geringer wird die Reichweite der Detektionseinrichtung. Die Reichweite
kann auch durch Pulsleistung des Lasers verandert werden.

Die Erfindung betrifft auBerdem ein Kraftfahrzeug mit einem Fahrerassistenzsystem. Das
Kraftfahrzeug ist insbesondere als ein Personenkraftwagen ausgestaltet.

Die Erfindung betrifft auBerdem ein Verfahren zum Uberwachen eines
Umgebungsbereiches, bei welchem mittels einer fahrzeugseitigen optischen
Detektionseinrichtung ein optisches Signal entlang einer Senderichtung in einen
Umgebungsbereich des Kraftfahrzeugs ausgesendet wird und das in dem
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Umgebungsbereich reflektierte optische Signal empfangen wird und die
Detektionseinrichtung in einem ersten Betriebsmodus oder in zumindest einem zweiten
Betriebsmodus betrieben wird. Dariber hinaus wird die Detektionseinrichtung in dem
ersten Betriebsmodus mit einem ersten Auflésungsvermdgen zum Erfassen des
Umgebungsbereiches mit einer ersten Auflésung betrieben und in dem zumindest einen
zweiten Betriebsmodus mit einem im Vergleich zum ersten Aufldsungsvermdégen
gréBeren zweiten Aufldsungsvermdgen zum Erfassen des Umgebungsbereiches mit
einer im Vergleich zur ersten Aufldésung héheren zweiten Auflésung betrieben wird.

Die mit Bezug auf das erfindungsgemafe Fahrerassistenzsystem vorgestellten
bevorzugten Ausfiihrungsformen und deren Vorteile gelten entsprechend fir das
erfindungsgemage Kraftfahrzeug sowie fir das erfindungsgemafie Verfahren.

Mit Angaben ,oben®, ,unten®, ,vorne®, ,hinten®, ,horizontal“, ,vertikal*,
~Fahrzeuglangsrichtung” (6), ,Fahrzeugquerrichtung®, ,Fahrzeughochrichtung“ (21), etc.
sind bei bestimmungsgeméaBem Gebrauch und bestimmungsgemaBen Anordnen der
Detektionseinrichtung an dem Kraftfahrzeug und dann bei einem in
Fahrzeuglangsrichtung des Kraftfahrzeugs blickenden Beobachter gegebene Positionen
und Orientierungen angegeben.

Weitere Merkmale der Erfindung ergeben sich aus den Anspriichen, den Figuren und der
Figurenbeschreibung. Die vorstehend in der Beschreibung genannten Merkmale und
Merkmalskombinationen sowie 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
Kombinationen 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 erldutert sind, jedoch durch
separierte Merkmalskombinationen aus den erlauterten Ausfihrungen hervorgehen und
erzeugbar sind. Es sind auch Ausfiihrungen und Merkmalskombinationen als offenbart
anzusehen, die somit nicht alle Merkmale eines urspringlich formulierten unabhangigen
Anspruchs aufweisen.

Dabei zeigen:
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Fig. 1 eine schematische Darstellung einer Ausfiihrungsform eines
erfindungsgemaéBien Kraftfahrzeugs;

Fig. 2 eine schematische Darstellung einer Ausflihrungsform des
erfindungsgemaBen Kraftfahrzeugs mit einer Detektionseinrichtung in

einem ersten Betriebsmodus in einer Draufsicht;

Fig. 3 eine schematische Darstellung der Ausfiihrungsform des
erfindungsgemaBen Kraftfahrzeugs mit einer Detektionseinrichtung in

einem zweiten Betriebsmodus in einer Draufsicht;

Fig. 4 die Ausfiihrungsform des Kraftfahrzeugs geman Fig. 2 in einer

Seitenansicht; und

Fig. 5 die Ausfiihrungsform des Kraftfahrzeugs geman Fig. 3 in einer
Seitenansicht.

In den Fig. sind gleiche sowie funktionsgleiche Elemente mit den gleichen Bezugszeichen
versehen.

Fig. 1 zeigt ein erfindungsgemafes Kraftfahrzeug 1 mit einem Fahrerassistenzsystem 2,
welches zum Uberwachen eines Umgebungsbereiches 3 des Kraftfahrzeugs 1
ausgebildet ist. Das Fahrerassistenzsystem 2 umfasst eine optische
Detektionseinrichtung 4, welche im vorliegenden Fall als ein Laserscanner ausgestaltet
ist. Die optische Detektionseinrichtung 4 ist dazu ausgelegt, mittels einer
Ablenkeinrichtung 20 ein optisches Signal, insbesondere ein von einem Laser
bereitgestellten Laserstrahl, in den Umgebungsbereich 3 abzulenken und das an einem
Objekt im Umgebungsbereich 3 reflektierte Signal wieder zu empfangen. Ein
Erfassungsbereich 5 der optischen Detektionseinrichtung 4 ist hier in einer
Fahrzeuglangsrichtung 6 orientiert.

Das Fahrerassistenzsystem 2 weist auBerdem eine Steuereinrichtung 7 auf, welche dazu
ausgelegt ist, die Detektionseinrichtung 4 in einem ersten Betriebsmodus 8 oder in einem
zweiten Betriebsmodus 9 zu betreiben. In dem ersten Betriebsmodus 8 ist die
Steuereinrichtung 7 dazu ausgelegt, die Detektionseinrichtung 4 mit einem ersten
Auflésungsvermdgen 10 zu betreiben. In dem zweiten Betriebsmodus 9 ist die
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Steuereinrichtung 7 dazu gelegt, die Detektionseinrichtung 4 mit einem im Vergleich zum
ersten Aufldsungsvermégen 10 héheren zweiten Auflésungsvermdgen 11 zu betreiben.
Dies bedeutet, dass die Detektionseinrichtung 4 in dem ersten Betriebsmodus 8 den
Umgebungsbereich 3 mit einer ersten Auflésung erfasst und in dem zweiten
Betriebsmodus 9 den Umgebungsbereich 3 mit einer im Vergleich zu ersten Auflésung
héheren zweiten Auflésung erfasst.

Die Betriebsmodi 8, 9 werden beispielsweise in Abhdngigkeit von einer Assistenzfunktion
des Fahrerassistenzsystems 2 bereitgestellt. So wird der erste Betriebsmodus 8
beispielsweise bereitgestellt, wenn ein Fernbereich im Umgebungsbereich 3 des
Kraftfahrzeugs 1, beispielsweise fiir eine Abstandstempomatfunktion des
Fahrerassistenzsystems 2, Gberwacht werden soll. Der zweite Betriebsmodus 9 wird
beispielsweise bereitgestellt, wenn ein Nahbereich im Umgebungsbereich 3 des
Kraftfahrzeugs 1, beispielsweise fur eine Parkassistenzfunktion des
Fahrerassistenzsystems 2, Uberwacht werden soll. Auch kann es vorgesehen sein, dass
die Betriebsmodi 8, 9 in Abh&ngigkeit von einer Geschwindigkeit des Kraftfahrzeugs 1
bereitgestellt werden. Dazu kann das Fahrerassistenzsystem 2 eine Sensoreinrichtung 12
zum Erfassen der Geschwindigkeit des Kraftfahrzeugs 1 aufweisen. So wird der erste
Betriebsmodus 8 beispielsweise bei hohen Geschwindigkeiten, insbesondere tber

50 km/h, bereitgestellt, und der zweite Betriebmodus bei niedrigen Geschwindigkeiten,
insbesondere héchstens 50 km/h, bereitgestellt.

Im ersten Betriebsmodus 8 soll der Umgebungsbereich 3 des Kraftfahrzeugs 1 schnell
erfasst werden, insbesondere soll das Vorhandensein des Objektes und ein Abstand des
Objektes zu dem Kraftfahrzeug 1, beispielsweise ein vorausfahrendes Fahrzeug sowie
dessen Abstand zu dem Kraftfahrzeug 1, erfasst werden. Details, beispielsweise genaue
geometrische Abmessungen des Objektes, sind von untergeordnetem Interesse. Im
zweiten Betriebsmodus 9 soll jedoch der Umgebungsbereich 3 besonders genau erfasst
werden, insbesondere genau geometrische Ausdehnungen beziehungsweise
Dimensionen und Positionen des Objektes in dem Umgebungsbereich 3 des
Kraftfahrzeugs 1.

Fig. 2 zeigt das Kraftfahrzeug 1 in einer Draufsicht mit der Detektionseinrichtung 4 in dem
ersten Betriebsmodus 8. Dabei wird die Detektionseinrichtung 4 von der
Steuereinrichtung 7 mit dem ersten Aufldsungsvermdgen 10 betrieben, sodass die
Detektionseinrichtung 4 den Umgebungsbereich 3 mit einer ersten Auflésung 13 erfasst.
Dazu kann die Steuereinrichtung 7 eine erste Abtastrate fiir die Detektionseinrichtung 4
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vorgeben. Zum Vorgeben der ersten Abtastrate kann die Steuereinrichtung 7
beispielsweise die Ablenkeinrichtung 20, welche als resonant betriebener MEMS-Spiegel
ausgestaltet sein kann, ansteuern und eine erste Resonanzfrequenz flr die
Ablenkeinrichtung 20 vorgeben. AuBerdem ist die Steuereinrichtung 7 dazu ausgelegt,
die Detektionseinrichtung 4 in dem ersten Betriebsmodus 8 zum Bereitstellen des
Erfassungsbereiches 5 entlang der Fahrzeuglangsrichtung 6 mit einer ersten Reichweite
14 und mit einem ersten horizontalen Offnungswinkel 15, beispielsweise zwischen 0°und
109 zu betreiben.

In Fig. 3 ist das Kraftfahrzeug 1 in einer Draufsicht mit der Detektionseinrichtung 4 in dem
zweiten Betriebsmodus 9 dargestellt. Dabei wird die Detektionseinrichtung 4 mit dem
zweiten, im Vergleich zum ersten Auflésungsvermdgen 10 gréBeren zweiten
Auflésungsvermdgen 11 betrieben, sodass die Detektionseinrichtung 4 den
Umgebungsbereich 3 mit einer im Vergleich zur ersten Auflésung 13 héheren zweiten
Aufldsung 16 erfasst. Dazu kann die Steuereinrichtung 7 eine im Vergleich zur ersten
Abtastrate héhere zweite Abtastrate fir die Detektionseinrichtung 4 vorgeben. Zum
Vorgeben der zweiten Abtastrate kann die Steuereinrichtung 7 beispielsweise die
Ablenkeinrichtung 20 ansteuern und eine im Vergleich zur ersten Resonanzfrequenz
héhere zweite Resonanzfrequenz fir die Ablenkeinrichtung 20 vorgeben. AuBBerdem ist
die Steuereinrichtung 7 dazu ausgelegt, die Detektionseinrichtung 4 in dem zweiten
Betriebsmodus 9 zum Bereitstellen des Erfassungsbereiches 5 entlang der
Fahrzeugléngsrichtung 6 mit einer im Vergleich zur ersten Reichweite 14 kleineren
zweiten Reichweite 17 und mit einem im Vergleich zum ersten horizontalen
Offnungswinkel 15 gréBeren zweiten horizontalen Offnungswinkel 18, beispielsweise
zwischen 11°und 60° zu betreiben.

Fig. 4 zeigt das Kraftfahrzeug 1 gemas Fig. 2 in einer Seitenansicht. Die
Detektionseinrichtung 4 wird von der Steuereinrichtung 7 des Kraftfahrzeugs 1 in dem
ersten Betriebsmodus 8 betrieben. Die Steuereinrichtung 7 steuert dabei die
Detektionseinrichtung 4 zum Bereitstellen des Erfassungsbereiches 5 mit einem ersten
vertikalen Offnungswinkel 19 und mit der ersten Reichweite 14 an. Der erste vertikale
Offnungswinkel 19 kann beispielsweise zwischen 0°u nd 5°betragen. Zum Bereistellen
des ersten horizontalen Offnungswinkels 14 und des ersten vertikalen Offnungswinkels
19 kann beispielsweise eine erste Auslenkamplitude der Ablenkeinrichtung 20 in
horizontaler und vertikaler Richtung, also in einer Fahrzeugquerrichtung und in einer
Fahrzeughochrichtung 21, vorgegeben werden
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Zum Bereitstellen der ersten Reichweite 14 kann eine erste Ruheauslenkung fir die
Ablenkeinrichtung 20 der Detektionseinrichtung 4 vorgegeben werden. Dabei ist die
Ablenkeinrichtung 20 bezogen zur Fahrzeughochrichtung 21 um einen ersten Winkel 22
in Richtung einer Fahrbahn 23 des Kraftfahrzeugs 1 gekippt. Von dieser Ruheauslenkung
beziehungsweise Ruhelage aus, wird die Ablenkeinrichtung 20 zum Ablenken des
Laserstrahls in horizontale und vertikale Richtung von der Steuereinrichtung 7
angesteuert.

Fig. 5 zeigt das Kraftfahrzeug 1 gemas Fig. 3 in einer Seitenansicht. Die
Detektionseinrichtung 4 wird von der Steuereinrichtung 7 des Kraftfahrzeugs 1 in dem
zweiten Betriebsmodus 9 betrieben. Die Steuereinrichtung 7 steuert dabei die
Detektionseinrichtung 4 zum Bereitstellen des Erfassungsbereiches 5 mit einem, im
Vergleich zum ersten vertikalen Offnungswinkel 19 gréBeren zweiten vertikalen
Offnungswinkel 24 und mit der zweiten Reichweite 17 an. Der zweite vertikale
Offnungswinkel 24 kann beispielsweise zwischen 6°u nd 10°betragen. Zum Bereistellen
des zweiten horizontalen Offnungswinkels 18 und des zweiten vertikalen Offnungswinkels
24 kann beispielsweise eine im Vergleich zur ersten Auslenkamplitude gréBere zweite
Auslenkamplitude der Ablenkeinrichtung 20 in horizontaler und vertikaler Richtung, also in
der Fahrzeugquerrichtung und in der Fahrzeughochrichtung 21, vorgegeben werden. Der
Erfassungsbereich 5 wird also im zweiten Betriebsmodus 9 im Vergleich zum ersten
Betriebsmodus 8, insbesondere durch das VergréBern des horizontalen Offnungswinkels
18, verbreitert. Damit kann auch ein seitlicher Umgebungsbereich des Kraftfahrzeugs 1
tberwacht werden und Objekte dort sicher und zuverlassig detektiert werden.

Zum Bereitstellen der zweiten Reichweite 17 kann eine zweite Ruheauslenkung fir die
Ablenkeinrichtung 20 der Detektionseinrichtung 4 vorgegeben werden. Dabei ist die
Ablenkeinrichtung 20 bezogen zur Fahrzeughochrichtung 21 um einen im Vergleich zum
ersten Winkel 22 gréBeren zweiten Winkel 25 in Richtung der Fahrbahn 23 des
Kraftfahrzeugs 1 gekippt. Die Ablenkeinrichtung 20 ist in dem zweiten Betriebsmodus 9
der Detektionseinrichtung 4 also starker in Richtung der Fahrbahn 23 des Kraftfahrzeugs
1 geneigt als in dem ersten Betriebsmodus 8. Dadurch wird die Reichweite 17 des
Erfassungsbereiches 5 verkiirzt und der Erfassungsbereich 5 naher zum Kraftfahrzeug 1
hin positioniert.

Die Betriebsmodi 8, 9 kénnen dabei in Abh&ngigkeit von der vom Fahrerassistenzsystem
2 bereitzustellenden Assistenzfunktion und/oder in Abh&ngigkeit von der Geschwindigkeit
des Kraftfahrzeugs 1 vorgegeben werden. Auch kann vorgesehen sein, dass der
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Umgebungsbereich 3 von dem Fahrerassistenzsystem 2 charakterisiert wird und der
Betriebsmodus 8, 9 in Abh&ngigkeit von der Charakterisierung des Umgebungsbereiches
3 von der Steuereinrichtung 7 vorgegeben wird. So kann beispielsweise der erste
Betriebsmodus 8 vorgegeben werden, wenn sich das Kraftfahrzeug 1 auf einer
SchnellstralBe, beispielsweise einer Autobahn befindet, und der zweite Betriebsmodus 9
vorgegeben werden, wenn sich das Kraftfahrzeug in einem Parkhaus befindet.

Auch kann die Steuereinrichtung 7 dazu ausgelegt sein, die Detektionseinrichtung 4
zuerst in dem ersten Betriebsmodus 8 zu betreiben. Wenn die Detektionseinrichtung 4 in
diesem ersten Betriebsmodus 8 ein Objekt erfasst hat, kann die Steuereinrichtung 7 die
Detektionseinrichtung 4 in den zweiten Betriebsmodus 9 tberfiihren, in welchem die
Detektionseinrichtung 4 das Objekt erneut, mit der héheren Aufldsung 16, erfasst. Das
Objekt wird also fixiert. Somit kann das Fahrerassistenzsystem 2 bewerten, ob der Fahrer
des Kraftfahrzeugs 1 auf das Objekt reagiert und gegebenenfalls eingreifen,
beispielsweise das Kraftfahrzeug 1 automatisch abbremsen.

Durch die Erfindung ist also gezeigt, dass eine Detektionseinrichtung 4, insbesondere
deren Erfassungsbereich 5, dynamisch, beispielsweise an bereitzustellende
Assistenzfunktionen und/oder eine Geschwindigkeit und/oder an den Umgebungsbereich
3 angepasst werden kann.
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Patentanspriiche

1. Fahrerassistenzsystem (2) fir ein Kraftfahrzeug (1) zum Uberwachen eines
Umgebungsbereiches (3) des Kraftfahrzeugs (1) mit einer fahrzeugseitigen
optischen Detektionseinrichtung (4) zum Aussenden eines optischen Signals in den
Umgebungsbereich (3) und zum Empfangen des in dem Umgebungsbereich (3)
reflektierten Signals und mit einer Steuereinrichtung (7) zum Betreiben der
Detektionseinrichtung (4) in zumindest zwei Betriebsmodi (8, 9),
dadurch gekennzeichnet, dass
die Steuereinrichtung (7) dazu ausgelegt ist, die Detektionseinrichtung (4) in einem
ersten Betriebsmodus (8) der Betriebsmodi (8, 9) mit einem ersten
Auflésungsvermdgen (10) zum Erfassen des Umgebungsbereiches (3) mit einer
ersten Auflésung (13) zu betreiben und die Detektionseinrichtung (4) in einem
zweiten Betriebsmodus (9) der Betriebsmodi (8, 9) mit einem im Vergleich zum
ersten Auflésungsvermégen (10) hdheren zweiten Auflésungsvermdégen (11) zum
Erfassen des Umgebungsbereiches (3) mit einer im Vergleich zur ersten Auflésung
(13) héheren zweiten Aufldsung (16) zu betreiben.

2. Fahrerassistenzsystem (2) nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet, dass
die Detektionseinrichtung (4) dazu ausgelegt ist, den Umgebungsbereich (3) mit
dem optischen Signal abzutasten, und die Steuereinrichtung (7) dazu ausgelegt ist,
zum Bereitstellen der ersten Auflésung (13) eine erste Abtastrate fiir die
Detektionseinrichtung (4) vorzugeben und zum Bereitstellen der zweiten Auflésung
(16) eine im Vergleich zu ersten Abtastrate hdhere zweite Abtastrate fir die

Detektionseinrichtung (4) vorzugeben.

3.  Fahrerassistenzsystem (2) nach Anspruch 1 oder 2,
dadurch gekennzeichnet, dass
die Steuereinrichtung (7) dazu ausgelegt ist, die Detektionseinrichtung (4) zum
Bereitstellen eines in eine Fahrzeuglangsrichtung (6) orientierten
Erfassungsbereiches (5) in dem ersten Betriebsmodus (8) mit einem ersten
horizontalen und/oder vertikalen Offnungswinkel (15, 19) zu betreiben und in dem
zweiten Betriebsmodus (9) zum Bereitstellen des Erfassungsbereiches (5) mit
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einem in Vergleich zum ersten horizontalen und/oder vertikalen Offnungswinkel (15,
19) gréBeren zweiten horizontalen und/oder vertikalen Offnungswinkel (18, 24) zu

betreiben.

4.  Fahrerassistenzsystem (2) nach einem der vorhergehenden Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet, dass
die Steuereinrichtung (7) dazu ausgelegt ist, die Detektionseinrichtung (4) in dem
ersten Betriebsmodus (8) zum Bereitstellen einer in Fahrzeuglangsrichtung (6)
orientierten ersten Reichweite (14) zu betreiben und in dem zweiten Betriebsmodus
(9) zum Bereitstellen einer in Fahrzeuglangsrichtung (6) orientierten, im Vergleich
zur ersten Reichweite (14) niedrigeren zweiten Reichweite (17) zu betreiben.

5.  Fahrerassistenzsystem (2) nach einem der vorhergehenden Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet, dass
das Fahrerassistenzsystem (2) eine erste Assistenzfunktion und zumindest eine
zweite Assistenzfunktion aufweist und die Steuereinrichtung (7) zum Bereitstellen
des ersten Betriebsmodus (8) fiir die erste Assistenzfunktion und zum Bereitstellen
des zweiten Betriebsmodus (9) fir die zumindest eine zweite Assistenzfunktion

ausgestaltet ist.

6. Fahrerassistenzsystem (2) nach einem der vorhergehenden Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet, dass
das Fahrerassistenzsystem (2) eine Sensoreinrichtung (12) zur Messung einer
aktuellen Geschwindigkeit des Kraftfahrzeugs (1) aufweist und die
Steuereinrichtung (7) dazu ausgelegt ist, die Detektionseinrichtung (4) in
Abhangigkeit von der erfassten Geschwindigkeit in dem jeweiligen Betriebsmodus
(8, 9) zu betreiben.

7.  Fahrerassistenzsystem (2) nach Anspruch 6,
dadurch gekennzeichnet, dass
die Steuereinrichtung (7) dazu ausgelegt ist, die Detektionseinrichtung (4) in dem
ersten Betriebsmodus (8) zu betreiben, wenn die erfasste Geschwindigkeit einen
vorgegebenen Schwellwert zumindest Uberschreitet, und die Detektionseinrichtung
(4) in dem zweiten Betriebsmodus (9) zu betreiben, wenn die erfasste
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Geschwindigkeit den vorgegebenen Schwellwert unterschreitet.

Fahrerassistenzsystem (2) nach Anspruch 7,

dadurch gekennzeichnet, dass

die Steuereinrichtung (7) dazu ausgelegt ist, bei einer erfassten Geschwindigkeit
von {iber 50 km/h als den ersten horizontalen Offnungswinkel (15) einen Winkel
zwischen zumindest 0°und héchstens 10°vorzugeben und/oder als den ersten
vertikalen Offnungswinkel (19) einen Winkel zwischen zumindest 0°und héchstens
5°vorzugeben und bei einer erfassten Geschwindigke it von héchstens 50 km/h als
den zweiten horizontalen Offnungswinkel (18) einen Winkel zwischen zumindest 11°
und héchstens 60°vorzugeben und/oder als den zweit en vertikalen Offnungswinkel
(24) einen Winkel zwischen zumindest 6°und héchste ns 10°vorzugeben.

Fahrerassistenzsystem (2) nach einem der vorhergehenden Anspriiche,

dadurch gekennzeichnet, dass

das Fahrerassistenzsystem (2) dazu ausgelegt ist, den Umgebungsbereich (3) zu
erfassen und zu charakterisieren, und die Steuereinrichtung (7) in Abh&ngigkeit von
der Charakterisierung des Umgebungsbereiches (3) zum Bereitstellen des

jeweiligen Betriebsmodus (8, 9) ausgebildet ist.

Fahrerassistenzsystem (2) nach Anspruch 9,

dadurch gekennzeichnet, dass

die Steuereinrichtung (7) dazu ausgelegt ist, die Detektionseinrichtung (4) in dem
ersten Betriebsmodus (8) zu betreiben, wenn der erfasste Umgebungsbereich (3)
als ein Bereich auf einer SchnellstraB3e flir das Kraftfahrzeug (1) erfasst und
charakterisiert wurde, und die Steuereinrichtung (7) dazu ausgelegt ist, die
Detektionseinrichtung (4) in dem zweiten Betriebsmodus (9) zu betreiben, wenn der
Umgebungsbereich (3) als ein Bereich innerhalb eines Parkhauses erfasst und

charakterisiert wurde.

Fahrerassistenzsystem (2) nach einem der vorhergehenden Anspriiche,

dadurch gekennzeichnet, dass

die Steuereinrichtung (7) dazu ausgelegt ist, die Detektionseinrichtung (4) zum
Erfassen eines Objektes in dem ersten Betriebsmodus (8) zu betreiben, und nach
Erfassen des Objektes die Detektionseinrichtung (4) zum erneuten Erfassen des
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Objektes in dem zweiten Betriebsmodus (9) zu betreiben.

Fahrerassistenzsystem (2) nach einem der vorhergehenden Anspriiche,

dadurch gekennzeichnet, dass

die Detektionseinrichtung (4) als ein Laserscanner mit einer Lichtquelle und einer
Ablenkeinrichtung (20) zum Ablenken des von der Lichtquelle bereitgestellten
Lichtes in den Umgebungsbereich (3) ausgestaltet ist, wobei die Steuereinrichtung
(7) zum Betreiben der Detektionseinrichtung (4) in dem jeweiligen Betriebsmodus
(8, 9) zum Ansteuern der Ablenkeinrichtung (20) ausgebildet ist.

Fahrerassistenzsystem (2) nach Anspruch 12,

dadurch gekennzeichnet, dass

die Ablenkeinrichtung (20) als Umlenkspiegel, insbesondere als ein MEMS-Spiegel,
ausgebildet ist und die Steuereinrichtung (7) dazu ausgebildet ist, zum Verandern
der Auflésung (13, 16) eine Resonanzfrequenz des Umlenkspiegels zu verandern
und/oder zum Verandern eines Offnungswinkels (15, 18, 19, 24) eine
Auslenkamplitude des Umlenkspiegels zu verédndern und/oder zum Verandern einer
Reichweite (14, 17) eine Ruheauslenkung des Umlenkspiegels zu einer
Fahrzeughochrichtung (21) zu veréndern.

Kraftfahrzeug (1) mit einem Fahrerassistenzsystem (2) nach einem der
vorhergehenden Anspriiche.

Verfahren zum Uberwachen eines Umgebungsbereiches (3) eines Kraftfahrzeugs
(1), bei welchem mittels einer fahrzeugseitigen optischen Detektionseinrichtung (4)
ein optisches Signal in den Umgebungsbereich (3) des Kraftfahrzeugs (1)
ausgesendet wird und das in dem Umgebungsbereich (3) reflektierte optische
Signal empfangen wird und die Detektionseinrichtung (4) in einem ersten
Betriebsmodus (8) oder in zumindest einem zweiten Betriebsmodus (9) betrieben
wird,

dadurch gekennzeichnet, dass

die Detektionseinrichtung (4) in dem ersten Betriebsmodus (8) mit einem ersten
Auflésungsvermdgen (10) zum Erfassen des Umgebungsbereiches (3) mit einer
ersten Aufldsung (13) betrieben wird und die Detektionseinrichtung (4) in dem

zweiten Betriebsmodus (9) mit einem im Vergleich zum ersten Aufldsungsvermdgen
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(10) groéBeren zweiten Auflésungsvermégen (11) zum Erfassen des
Umgebungsbereiches (3) mit einer im Vergleich zur ersten Auflésung (13) héheren
zweiten Auflésung (16) betrieben wird.
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