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(57) Zusammenfassung: Die Erfindung betrifft ein Verfahren
zur Distanzregelung eines Fahrzeugs (1) zu einem auf ei-
ner Fahrbahn (7) vorausfahrenden Fahrzeug (2) zumindest
während einer Durchfahrt einer zumindest von dem voraus-
fahrenden Fahrzeug (2) durchfahrenen Kurve (3), wobei das
Verfahren folgende Schritte aufweist: Es erfolgt ein Ermit-
teln des vorausfahrenden Fahrzeugs (2) als Zielfahrzeug (4)
für die Distanzregelung mittels zumindest eines Sensors (5).
Der zumindest eine Sensor (5) ist zum Erfassen des vor-
ausfahrenden Fahrzeugs (2) innerhalb eines vorbestimm-
ten Erfassungsbereiches (6) ausgebildet. Zudem erfolgt ein
Bestimmen einer wahrscheinlichsten Position des voraus-
fahrenden Fahrzeugs (2) nach einem Verlassen des vorbe-
stimmten Erfassungsbereiches (6) durch das vorausfahren-
de Fahrzeug (2). Weiterhin erfolgt ein Ermitteln von Daten
der Fahrbahn (7) im Bereich der wahrscheinlichsten Positi-
on des vorausfahrenden Fahrzeugs (2) mittels in einer Spei-
chervorrichtung (8) abgelegter Kartendaten. Darüber hinaus
erfolgt ein Beibehalten des vorausfahrenden Fahrzeugs (2)
als Zielfahrzeug (4) für die Distanzregelung in Abhängigkeit
von den ermittelten Daten.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Verfahren zur Dis-
tanzregelung eines Fahrzeugs zu einem auf ei-
ner Fahrbahn vorausfahrenden Fahrzeug zumin-
dest während einer Durchfahrt einer zumindest von
dem vorausfahrenden Fahrzeug durchfahrenen Kur-
ve. Weiterhin betrifft die Erfindung ein Fahrzeug mit
einer Vorrichtung, die zur Distanzregelung des Fahr-
zeugs zu einem auf einer Fahrbahn vorausfahrenden
Fahrzeug ausgebildet ist.

[0002] Systeme zur Distanzregelung, so genannte
ACC (Adaptive Cruise Control) Systeme, basieren
auf Umweltsensoren wie Radar oder Lidar, die den
Abstand zu einem vorausfahrenden Objekt messen.
Dieser Abstand wird durch Eingriff in Motorelektronik
und Bremse elektronisch geregelt.

[0003] Aus der DE 43 41 689 A1 ist ein System
zum Erfassen eines vorausfahrenden Fahrzeugs be-
kannt. Dabei wird ein Antikollisions-Radarsystem für
ein Fahrzeug bereitgestellt. Dieses System enthält
einen Entfernungssensor zum Messen einer Entfer-
nung zu einem Objekt, das sich in einem gegebe-
nen vorderen erfassbaren Bereich befindet, und be-
stimmt eine Krümmung einer Straße, auf welcher sich
das Systemfahrzeug bewegt. Zudem bestimmt das
System die Wahrscheinlichkeit, dass das Objekt, wel-
ches sich in einem gegebenen vorderen erfassba-
ren Bereich des Entfernungssensors aufhält, als ein
vorausfahrendes Fahrzeug identifiziert wird, welches
auf derselben Spur wie das Systemfahrzeug fährt,
in einem vorausgewählten Verhältnis zu der Entfer-
nung zu dem Objekt, welches von dem Entfernungs-
sensor gemessen wird, und der bestimmten Krüm-
mung der Straße. Weiterhin bestimmt das System ei-
ne Sollgeschwindigkeit basierend auf der bestimmten
Wahrscheinlichkeit und modifiziert die Geschwindig-
keit des Systemfahrzeugs auf die bestimmte Sollge-
schwindigkeit.

[0004] Nachteilig an dem bekannten System ist
dabei, dass eine Erfassung des Objekts aufgrund
des beschränkten horizontalen Öffnungswinkels des
Sensors nur bis zu einem bestimmten Grenzwert der
Krümmung der Straße, das heißt nur bis zu einem
bestimmten minimalen Kurvenradius möglich ist. Un-
terhalb dieses Kurvenradius wird das Objekt verlo-
ren und das System beschleunigt auf Sollgeschwin-
digkeit, was zu nachteiligen Situationen führen kann,
beispielsweise auf den Auf- und Abfahrten von Auto-
bahnkreuzen und Bundesstraßen. Der Sensor kann
nicht mehr unterscheiden, ob das Zielobjekt keines
mehr ist, da es die Fahrspur verlassen hat, oder
aber noch in der Fahrspur ist und nur aufgrund des
begrenzten Erfassungsbereichs nicht mehr erkannt
wird.

[0005] Aufgabe der Erfindung ist es, ein Verfahren
zur Distanzregelung eines Fahrzeugs zu einem auf
einer Fahrbahn vorausfahrenden Fahrzeug zumin-
dest während einer Durchfahrt einer zumindest von
dem vorausfahrenden Fahrzeug durchfahrenen Kur-
ve und ein Fahrzeug, aufweisend eine Vorrichtung
ausgebildet zur Distanzregelung des Fahrzeugs zu
einem auf einer Fahrbahn vorausfahrenden Fahr-
zeug, anzugeben, welche eine zuverlässige Distanz-
regelung auf kleinere Kurvenradien, bei denen ein di-
rektes Erfassen des vorausfahrenden Fahrzeugs mit-
tels des Sensors nicht mehr möglich ist, erweitern.

[0006] Diese Aufgabe wird mit dem Gegenstand der
unabhängigen Ansprüche gelöst. Vorteilhafte Weiter-
bildungen ergeben sich aus den abhängigen Ansprü-
chen.

[0007] Erfindungsgemäß wird ein Verfahren zur Dis-
tanzregelung eines Fahrzeugs zu einem auf ei-
ner Fahrbahn vorausfahrenden Fahrzeug zumindest
während einer Durchfahrt einer zumindest von dem
vorausfahrenden Fahrzeug durchfahrenen Kurve be-
reitgestellt, wobei das Verfahren folgende Schritte
aufweist. Es erfolgt ein Ermitteln des vorausfahren-
den Fahrzeugs als Zielfahrzeug für die Distanzre-
gelung mittels zumindest eines Sensors, wobei der
zumindest eine Sensor zum Erfassen des voraus-
fahrenden Fahrzeugs innerhalb eines vorbestimmten
Erfassungsbereiches ausgebildet ist. Zudem erfolgt
ein Bestimmen einer wahrscheinlichsten Position des
vorausfahrenden Fahrzeugs nach einem Verlassen
des vorbestimmten Erfassungsbereiches durch das
vorausfahrende Fahrzeug. Weiterhin erfolgt ein Er-
mitteln von Daten der Fahrbahn im Bereich der wahr-
scheinlichsten Position des vorausfahrenden Fahr-
zeugs mittels in einer Speichervorrichtung abgelegter
Kartendaten. Darüber hinaus erfolgt ein Beibehalten
des vorausfahrenden Fahrzeugs als Zielfahrzeug für
die Distanzregelung in Abhängigkeit von den ermit-
telten Daten.

[0008] Das erfindungsgemäße Verfahren ermöglicht
durch das Bestimmen der wahrscheinlichsten Positi-
on des vorausfahrenden Fahrzeugs nach dem Ver-
lassen des vorbestimmten Erfassungsbereiches und
das Ermitteln von Daten der Fahrbahn im Bereich
der wahrscheinlichsten Position des vorausfahren-
den Fahrzeugs sowie dem Beibehalten des voraus-
fahrenden Fahrzeugs als Zielfahrzeug für die Dis-
tanzregelung in Abhängigkeit von den ermittelten Da-
ten den Vorteil, dass die Distanzregelung auf kleinere
Kurvenradien, bei denen die Erfassung des voraus-
fahrenden Fahrzeugs durch den Sensor nicht mehr
möglich ist, ausgedehnt werden kann. Dies führt zu
einer wesentlichen Erweiterung der ACC-System-
grenzen und somit einem erhöhten Kundennutzen.

[0009] In einer bevorzugten Ausführungsform des
erfindungsgemäßen Verfahrens erfolgt das Bestim-
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men der wahrscheinlichsten Position des vorausfah-
renden Fahrzeugs mittels Ermitteln einer Position
des Fahrzeugs mittels einer Positionsermittlungsvor-
richtung des Fahrzeugs und zumindest eines Ele-
ments, ausgewählt aus der Gruppe, bestehend aus
einem Abstand des vorausfahrenden Fahrzeugs zu
dem Fahrzeug, einer Geschwindigkeit des voraus-
fahrenden Fahrzeugs relativ zu dem Fahrzeug und
einer Position des vorausfahrenden Fahrzeugs rela-
tiv zu dem Fahrzeug. Das zumindest eine Element
wird dabei vor dem Verlassen des vorbestimmten Er-
fassungsbereiches durch das vorausfahrende Fahr-
zeug ermittelt. Dies ermöglicht in vorteilhafter Wei-
se ein möglichst zuverlässiges und genaues Bestim-
men der wahrscheinlichsten Position des vorausfah-
renden Fahrzeugs. Der Abstand des vorausfahren-
den Fahrzeugs zu dem Fahrzeug kann dabei bevor-
zugt mittels des zumindest einen Sensors ermittelt
werden.

[0010] Die Positionsermittlungsvorrichtung kann die
Position des Fahrzeugs dabei mittels GPS-Daten er-
mitteln und kann zudem Bestandteil eines Navigati-
onssystems des Fahrzeugs sein. Weiterhin kann die
Speichervorrichtung Bestandteil des Navigationssys-
tems des Fahrzeugs sein. Bei den genannten Aus-
führungsformen ist in vorteilhafter Weise lediglich ein
Anpassen der Funktionsweise des Navigationssys-
tems ohne das Vorsehen zusätzlicher Komponenten
für das erfindungsgemäße Verfahren erforderlich.

[0011] In einer besonders bevorzugten Ausfüh-
rungsform des erfindungsgemäßen Verfahrens kenn-
zeichnen die ermittelten Daten ein wahrscheinliches
Verbleiben des vorausfahrenden Fahrzeugs auf der
Fahrbahn und das vorausfahrende Fahrzeug wird als
Zielfahrzeug beibehalten. Die ermittelten Daten kön-
nen dabei ein Unterschreiten eines vorbestimmten
Wertes durch den Radius der durchfahrenen Kur-
ve beinhalten. Zusätzlich oder alternativ können die
ermittelten Daten ein Gleichbleiben der Anzahl der
Fahrspuren in Fahrtrichtung des vorausfahrenden
Fahrzeugs beinhalten. Weiterhin können die ermittel-
ten Daten zusätzlich oder alternativ ein Fehlen einer
Abfahrt, einer Haltebucht und/oder eines Parkplat-
zes beinhalten. In den genannten Ausführungsfor-
men können bestimmte Situationen erfasst werden,
in denen mit sehr hoher Wahrscheinlichkeit das Ziel-
fahrzeug in Form des vorausfahrenden Fahrzeugs
die Fahrspur bzw. die Fahrbahn nicht verlassen hat,
sondern lediglich temporär nicht detektiert wird. Da-
durch können nachteilige Situationen, die durch ein
fälschliches Verwerfen des vorausfahrenden Fahr-
zeugs als Zielfahrzeug für die Distanzregelung auf-
treten können, vermieden werden.

[0012] Nach dem Beibehalten des vorausfahrenden
Fahrzeugs als Zielfahrzeug kann ein vor dem Verlas-
sen des vorbestimmten Erfassungsbereiches durch
das vorausfahrende Fahrzeug ermittelter Sollabstand

zu dem vorausfahrenden Fahrzeug beibehalten wer-
den. Dabei kann nach dem Beibehalten des vor-
ausfahrenden Fahrzeugs als Zielfahrzeug eine Be-
wegung des vorausfahrenden Fahrzeugs mittels zu-
mindest einer Bewegungsgleichung berechnet und
daraus der Abstand des Fahrzeugs zu dem voraus-
fahrenden Fahrzeug ermittelt werden. In einer alter-
nativen Ausführungsform wird nach dem Beibehal-
ten des vorausfahrenden Fahrzeugs als Zielfahrzeug
eine vor dem Verlassen des vorbestimmten Erfas-
sungsbereiches durch das vorausfahrende Fahrzeug
eingestellte Geschwindigkeit des Fahrzeugs beibe-
halten. In den genannten Ausführungsformen wird
in vorteilhafter Weise vermieden, dass das Fahr-
zeug nach dem Verlassen des vorbestimmten Erfas-
sungsbereiches durch das vorausfahrende Fahrzeug
auf eine Sollgeschwindigkeit beschleunigt, wodurch
Gefahrensituationen durch zu nahes Auffahren des
Fahrzeugs auf das vorausfahrende Fahrzeug vermie-
den werden können.

[0013] Bevorzugt sind das Fahrzeug und/oder das
vorausfahrende Fahrzeug ein Kraftfahrzeug, insbe-
sondere ein Personenkraftwagen oder ein Lastkraft-
wagen.

[0014] Die Erfindung betrifft zudem ein Fahrzeug,
aufweisend eine Vorrichtung, die zur Distanzrege-
lung des Fahrzeugs zu einem auf einer Fahrbahn
vorausfahrenden Fahrzeug, das als Zielfahrzeug für
die Distanzregelung ermittelt wurde, ausgebildet ist.
Die Vorrichtung weist zumindest einen Sensor auf,
wobei der zumindest eine Sensor zum Erfassen des
vorausfahrenden Fahrzeugs innerhalb eines vorbe-
stimmten Erfassungsbereiches ausgebildet ist. Wei-
terhin weist das Fahrzeug eine Bestimmungsvorrich-
tung auf, die zum Bestimmen einer wahrscheinlichs-
ten Position des vorausfahrenden Fahrzeugs nach ei-
nem Verlassen des vorbestimmten Erfassungsberei-
ches durch das vorausfahrende Fahrzeug ausgebil-
det ist. Zudem weist das Fahrzeug eine Speichervor-
richtung mit darauf abgelegten Kartendaten und ei-
ne Ermittlungsvorrichtung, die zum Ermitteln von Da-
ten der Fahrbahn im Bereich der wahrscheinlichsten
Position des vorausfahrenden Fahrzeugs mittels der
Kartendaten ausgebildet ist, auf. Die Vorrichtung zur
Distanzregelung ist dabei zum Beibehalten des vor-
ausfahrenden Fahrzeugs als Zielfahrzeug für die Dis-
tanzregelung in Abhängigkeit von den ermittelten Da-
ten zumindest während einer Durchfahrt einer zumin-
dest von dem vorausfahrenden Fahrzeug durchfah-
renen Kurve ausgebildet.

[0015] Das erfindungsgemäße Fahrzeug, insbeson-
dere die Vorrichtung zur Distanzregelung des Fahr-
zeugs, weisen die bereits im Zusammenhang mit
dem erfindungsgemäßen Verfahren genannten Vor-
teile auf, welche hier zur Vermeidung von Wiederho-
lungen nicht nochmals aufgeführt werden.
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[0016] In einer bevorzugten Ausführungsform des
erfindungsgemäßen Fahrzeugs weist dieses weiter-
hin eine Positionsermittlungsvorrichtung auf, die zum
Ermitteln einer Position des Fahrzeugs ausgebildet
ist. Zudem ist die Bestimmungsvorrichtung zum Be-
stimmen der wahrscheinlichsten Position des voraus-
fahrenden Fahrzeugs mittels der ermittelten Position
und zumindest eines Elements, ausgewählt aus der
Gruppe, bestehend aus einem Abstand des voraus-
fahrenden Fahrzeugs zu dem Fahrzeug, einer Ge-
schwindigkeit des vorausfahrenden Fahrzeugs rela-
tiv zu dem Fahrzeug und einer Position des voraus-
fahrenden Fahrzeugs relativ zu dem Fahrzeug, aus-
gebildet. Das zumindest eine Element wird dabei vor
dem Verlassen des vorbestimmten Erfassungsberei-
ches durch das vorausfahrende Fahrzeug ermittelt.
Der zumindest eine Sensor ist in einer bevorzugten
Ausführungsform zum Ermitteln des Abstandes des
vorausfahrenden Fahrzeugs zu dem Fahrzeug aus-
gebildet.

[0017] In einer besonders vorteilhaften Ausfüh-
rungsform ermittelt die Positionsermittlungsvorrich-
tung die Position des Fahrzeugs mittels GPS-Da-
ten, wobei die Positionsermittlungsvorrichtung Be-
standteil eines Navigationssystems des Fahrzeugs
ist. In einer weiteren Ausführungsform ist die Spei-
chervorrichtung Bestandteil des Navigationssystems
des Fahrzeugs.

[0018] In einer besonders bevorzugten Ausfüh-
rungsform kennzeichnen die ermittelten Daten ein
wahrscheinliches Verbleiben des vorausfahrenden
Fahrzeugs auf der Fahrbahn und das vorausfah-
rende Fahrzeug wird als Zielfahrzeug beibehalten.
Die ermittelten Daten können dabei ein Unterschrei-
ten eines vorbestimmten Wertes durch den Radius
der durchfahrenen Kurve beinhalten. Zusätzlich oder
alternativ können die ermittelten Daten ein Gleich-
bleiben der Anzahl der Fahrspuren in Fahrtrichtung
des vorausfahrenden Fahrzeugs beinhalten. Weiter-
hin können die ermittelten Daten zusätzlich oder al-
ternativ ein Fehlen einer Abfahrt, einer Haltebucht
und/oder eines Parkplatzes beinhalten.

[0019] Das Fahrzeug ist bevorzugt ein Kraftfahr-
zeug, insbesondere ein Personenkraftwagen oder
ein Lastkraftwagen.

[0020] Die Erfindung wird nun anhand der beigefüg-
ten Figuren näher erläutert.

[0021] Fig. 1 zeigt ein Flussdiagramm eines Verfah-
rens zur Distanzregelung eines Fahrzeugs zu einem
auf einer Fahrbahn vorausfahrenden Fahrzeug zu-
mindest während einer Durchfahrt einer zumindest
von dem vorausfahrenden Fahrzeug durchfahrenen
Kurve gemäß einer Ausführungsform der Erfindung;

[0022] Fig. 2 zeigt eine Vorrichtung eines Fahr-
zeugs, die zur Distanzregelung des Fahrzeugs zu ei-
nem auf einer Fahrbahn vorausfahrenden Fahrzeug
ausgebildet ist gemäß einer Ausführungsform der Er-
findung;

[0023] Fig. 3 und Fig. 4 zeigen ein Beispiel einer
Verkehrssituation, in der das erfindungsgemäße Ver-
fahren und die Vorrichtung zur Distanzregelung ein-
gesetzt werden können.

[0024] Fig. 1 zeigt ein Flussdiagramm eines Verfah-
rens zur Distanzregelung eines Fahrzeugs zu einem
auf einer Fahrbahn vorausfahrenden Fahrzeug zu-
mindest während einer Durchfahrt einer zumindest
von dem vorausfahrenden Fahrzeug durchfahrenen
Kurve gemäß einer Ausführungsform der Erfindung.

[0025] Dabei erfolgt in einem Schritt 20 ein Ermit-
teln, ob sich ein vorausfahrendes Fahrzeug inner-
halb eines vorbestimmten Erfassungsbereiches vor
dem Fahrzeug befindet mittels zumindest eines Sen-
sors. Wird kein vorausfahrendes Fahrzeug ermittelt,
so wird der Schritt 20 wiederholt ausgeführt. Wird
ein vorausfahrendes Fahrzeug innerhalb des vorbe-
stimmten Erfassungsbereiches ermittelt, so erfolgt in
einem Schritt 30 ein Festlegen des vorausfahrenden
Fahrzeugs als Zielfahrzeug für die Distanzregelung.
Der vorbestimmte Erfassungsbereich ist dabei insbe-
sondere über den horizontalen Öffnungswinkel des
Sensors, den so genannten Azimut, der die Erfas-
sung des vorausfahrenden Fahrzeugs nur bis zu be-
stimmten Kurvenradien ermöglicht, definiert.

[0026] In einem Schritt 40 wird ermittelt, ob sich
das vorausfahrende Fahrzeug weiterhin innerhalb
des vorbestimmten Erfassungsbereiches befindet. Ist
dies der Fall, so wird der Schritt 40 wiederholt aus-
geführt. Wird jedoch ermittelt, dass das vorausfah-
rende Fahrzeug den vorbestimmten Erfassungsbe-
reich verlassen hat, wird in einem Schritt 50 ei-
ne wahrscheinlichste Position des vorausfahrenden
Fahrzeugs nach dem Verlassen des vorbestimmten
Erfassungsbereiches bestimmt. Dazu wird über ei-
ne einfache Modellrechnung anhand des eigenen
Standortes, d. h. der Position des Fahrzeugs, sowie
Abstand, Relativgeschwindigkeit und Relativposition
des Zielfahrzeugs, dessen wahrscheinlichste Positi-
on bestimmt.

[0027] Weiterhin erfolgt in einem Schritt 60 ein Er-
mitteln von Daten der Fahrbahn im Bereich der wahr-
scheinlichsten Position des vorausfahrenden Fahr-
zeugs mittels in einer Speichervorrichtung abgelegter
Kartendaten.

[0028] In einem Schritt 70 wird in der gezeigten Aus-
führungsform ermittelt, ob der Radius R der durch-
fahrenen Kurve unterhalb eines vorbestimmten Wer-
tes R0 liegt. Wird dabei ermittelt, dass der Radius R
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der durchfahrenen Kurve nicht unterhalb des vorbe-
stimmten Wertes R0 liegt, wird dies als ein Verlas-
sen der Fahrspur durch das vorausfahrende Fahr-
zeug gewertet und dieses nicht mehr als Zielfahrzeug
für die Distanzregelung beibehalten. Das Verfahren
wird in diesem Fall mit dem Schritt 20 fortgesetzt.
Wird jedoch ermittelt, dass der Radius R der durch-
fahrenen Kurve kleiner als der vorbestimmte Wert R0
ist, so wird dies als Verbleiben des vorausfahrenden
Fahrzeugs auf der Fahrspur gewertet und in einem
Schritt 80 das vorausfahrende Fahrzeug als Zielfahr-
zeug für die Distanzregelung beibehalten.

[0029] Neben dem Untersuchen, ob der Kurvenradi-
us R unter einer bestimmten Grenze, das heißt dem
vorbestimmten Wert R0, liegt, kann zudem die Be-
dingung, dass keine Aufsplittung einer Spur in meh-
rere Spuren, beispielsweise auf Bundesstraßen, er-
folgt und/oder die Bedingung, dass keine Abfahrt und/
oder keine Haltebucht und/oder kein Parkplatz im
Aufenthaltsbereich des vorausfahrenden Fahrzeugs,
d. h. im Bereich der wahrscheinlichsten Position des
vorausfahrenden Fahrzeugs, vorhanden sind, unter-
sucht werden. Treffen diese Bedingungen zu, kann
davon ausgegangen werden, dass das Zielfahrzeug
lediglich temporär außerhalb des Sensorerfassungs-
bereiches ist. Besonders bevorzugt werden dabei al-
le oben genannten Bedingungen untersucht.

[0030] In diesem Fall wird nicht auf Sollgeschwindig-
keit geregelt, sondern beispielsweise der zuletzt er-
mittelte Sollabstand beibehalten und die Bewegung
des nicht mehr erfassten Zielfahrzeugs durch einfa-
che Bewegungsgleichungen berechnet und daraus
der Ist-Abstand ermittelt. Alternativ wird die momen-
tane Geschwindigkeit beibehalten.

[0031] Die Vorteile des erfindungsgemäßen Verfah-
rens liegen in einer wesentlichen Erweiterung der
ACC-Systemgrenzen, einem erhöhten Kundennut-
zen und einer damit verbundenen erhöhten Ver-
marktbarkeit.

[0032] Fig. 2 zeigt eine Vorrichtung 11 eines nicht
dargestellten Fahrzeugs, die zur Distanzregelung
des Fahrzeugs zu einem auf einer Fahrbahn voraus-
fahrenden Fahrzeug, das als Zielfahrzeug für die Dis-
tanzregelung ermittelt wurde, ausgebildet ist, gemäß
einer Ausführungsform der Erfindung.

[0033] Die Vorrichtung 11 weist zumindest einen
Sensor 5 auf, wobei der Sensor 5 zum Erfassen des
vorausfahrenden Fahrzeugs innerhalb eines vorbe-
stimmten Erfassungsbereiches ausgebildet ist. Der
Sensor 5 ist beispielsweise ein Radarsensor oder ein
Lidarsensor.

[0034] Zudem weist die Vorrichtung 11 eine Bestim-
mungsvorrichtung 13 auf, wobei die Bestimmungs-
vorrichtung 13 zum Bestimmen einer wahrschein-

lichsten Position des vorausfahrenden Fahrzeugs
nach einem Verlassen des vorbestimmten Erfas-
sungsbereiches durch das vorausfahrende Fahrzeug
ausgebildet ist.

[0035] Die Vorrichtung 11 ist über eine Signalleitung
22 mit einem Navigationssystem 10 des Fahrzeugs
verbunden. Das Navigationssystem 10 weist eine
Speichervorrichtung 8 mit darauf abgelegten Karten-
daten, beispielsweise eine digitale Karte, auf. Zudem
weist das Navigationssystem 10 eine Positionsermitt-
lungsvorrichtung 9 auf, die zum Ermitteln einer Posi-
tion des Fahrzeugs, beispielsweise mittels GPS-Da-
ten, ausgebildet ist. Darüber hinaus weist das Navi-
gationssystem 10 eine Ermittlungsvorrichtung 12 auf,
die zum Ermitteln von Daten der Fahrbahn im Be-
reich der wahrscheinlichsten Position des vorausfah-
renden Fahrzeugs mittels der Kartendaten ausgebil-
det ist. Die Speichervorrichtung 8 ist dabei über eine
Signalleitung 15 mit der Positionsermittlungsvorrich-
tung 9 und über eine Signalleitung 17 mit der Ermitt-
lungsvorrichtung 12 verbunden. Zudem ist die Ermitt-
lungsvorrichtung 12 über eine Signalleitung 16 mit
der Positionsermittlungsvorrichtung 9 verbunden.

[0036] Die Vorrichtung 11 zur Distanzregelung ist
zum Beibehalten des vorausfahrenden Fahrzeugs
als Zielfahrzeug für die Distanzregelung in Abhängig-
keit von den ermittelten Daten zumindest während ei-
ner Durchfahrt einer zumindest von dem vorausfah-
renden Fahrzeug durchfahrenen Kurve ausgebildet.
Dazu weist die Vorrichtung 11 eine Entscheidungs-
vorrichtung 14 auf, die anhand der ermittelten Da-
ten. entscheidet, ob das Zielfahrzeug mit sehr ho-
her Wahrscheinlichkeit die Fahrbahn nicht verlassen
hat, sondern lediglich temporär nicht detektiert wird.
In diesem Fall wird das vorausfahrende Fahrzeug als
Zielfahrzeug für die Distanzregelung beibehalten.

[0037] Die Entscheidungsvorrichtung 14 ist dabei
über eine Signalleitung 21 mit der Bestimmungsvor-
richtung 13 und über eine Signalleitung 19 mit dem
Sensor 5 verbunden. Zudem ist der Sensor 5 über ei-
ne Signalleitung 18 mit der Bestimmungsvorrichtung
13 verbunden.

[0038] Fig. 3 und Fig. 4 zeigen ein Beispiel einer
Verkehrssituation, in der das erfindungsgemäße Ver-
fahren und die Vorrichtung 11 gemäß Fig. 2 zur Dis-
tanzregelung eingesetzt werden können. Die Vorrich-
tung 11 sowie das Navigationssystem 10 sind dabei
in Fig. 3 nicht näher dargestellt.

[0039] In der gezeigten Verkehrssituation befindet
sich dabei in Fig. 3 ein Fahrzeug 1 auf einer Fahr-
bahn 7. Das Fahrzeug 1 weist die in Fig. 2 gezeigte
Vorrichtung 11 zur Distanzregelung des Fahrzeugs 1
sowie das Navigationssystem 10 auf.
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[0040] Auf der Fahrbahn 7 befindet sich zudem ein
vorausfahrendes Fahrzeug 2. In Fig. 3 befindet sich
das vorausfahrende Fahrzeug 2 innerhalb eines vor-
bestimmten Erfassungsbereiches 6 des Sensors 5
des Fahrzeugs 1, der zum Erfassen des vorausfah-
renden Fahrzeugs 2 innerhalb des vorbestimmten Er-
fassungsbereiches 6 ausgebildet ist. Das vorausfah-
rende Fahrzeug 2 wird somit als Zielfahrzeug 4 für
die Distanzregelung ermittelt.

[0041] Fig. 4 zeigt die Verkehrssituation während ei-
ner Durchfahrt einer zumindest von dem vorausfah-
renden Fahrzeug 2 durchfahrenen Kurve 3. Kompo-
nenten mit den gleichen Funktionen wie in Fig. 3 wer-
den mit den gleichen Bezugszeichen gekennzeichnet
und im Folgenden nicht näher erörtert.

[0042] In Fig. 4 hat das vorausfahrende Fahrzeug
2 den vorbestimmten Erfassungsbereich 6 des Sen-
sors 5 verlassen. Der vorbestimmte Erfassungsbe-
reich 6 ist dabei insbesondere über den horizonta-
len Öffnungswinkel des Sensors 5, den so genann-
ten Azimut, der die Erfassung des vorausfahrenden
Fahrzeugs 2 nur bis zu bestimmten Kurvenradien er-
möglicht, definiert.

[0043] Mittels des erfindungsgemäßen Verfahrens
zur Distanzregelung sowie der in Fig. 2 gezeigten
Vorrichtung 11 zur Distanzregelung kann das voraus-
fahrende Fahrzeug 2 in Abhängigkeit von den ermit-
telten Daten der Fahrbahn 7 im Bereich der wahr-
scheinlichsten Position des vorausfahrenden Fahr-
zeugs 2 als Zielfahrzeug 4 für die Distanzregelung
beibehalten werden. Somit können in der gezeigten
Ausführungsform, in der in dem Fahrzeug 1 GPS-Da-
ten und eine digitale Karte vorhanden sind, bestimm-
te Situationen erfasst werden, in denen mit sehr ho-
her Wahrscheinlichkeit das Zielfahrzeug 4 die Fahr-
spur bzw. die Fahrbahn 7 nicht verlassen hat, son-
dern lediglich temporär nicht detektiert wird.

Bezugszeichenliste

1 Fahrzeug
2 Fahrzeug
3 Kurve
4 Zielfahrzeug
5 Sensor
6 Erfassungsbereich
7 Fahrbahn
8 Speichervorrichtung
9 Positionsermittlungsvorrichtung
10 Navigationssystem
11 Vorrichtung
12 Ermittlungsvorrichtung
13 Bestimmungsvorrichtung
14 Entscheidungsvorrichtung
15 Signalleitung
16 Signalleitung
17 Signalleitung

18 Signalleitung
19 Signalleitung
20 Schritt
21 Signalleitung
22 Signalleitung
30 Schritt
40 Schritt
50 Schritt
60 Schritt
70 Schritt
80 Schritt
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Patentansprüche

1.  Verfahren zur Distanzregelung eines Fahrzeugs
(1) zu einem auf einer Fahrbahn (7) vorausfahrenden
Fahrzeug (2) zumindest während einer Durchfahrt ei-
ner zumindest von dem vorausfahrenden Fahrzeug
(2) durchfahrenen Kurve (3), wobei das Verfahren fol-
gende Schritte aufweist:
– Ermitteln des vorausfahrenden Fahrzeugs (2) als
Zielfahrzeug (4) für die Distanzregelung mittels zu-
mindest eines Sensors (5), wobei der zumindest ei-
ne Sensor (5) zum Erfassen des vorausfahrenden
Fahrzeugs (2) innerhalb eines vorbestimmten Erfas-
sungsbereiches (6) ausgebildet ist,
– Bestimmen einer wahrscheinlichsten Position des
vorausfahrenden Fahrzeugs (2) nach einem Ver-
lassen des vorbestimmten Erfassungsbereiches (6)
durch das vorausfahrende Fahrzeug (2),
– Ermitteln von Daten der Fahrbahn (7) im Bereich
der wahrscheinlichsten Position des vorausfahren-
den Fahrzeugs (2) mittels in einer Speichervorrich-
tung (8) abgelegter Kartendaten,
– Beibehalten des vorausfahrenden Fahrzeugs (2)
als Zielfahrzeug (4) für die Distanzregelung in Abhän-
gigkeit von den ermittelten Daten.

2.  Verfahren nach Anspruch 1, wobei das Bestim-
men der wahrscheinlichsten Position des vorausfah-
renden Fahrzeugs (2) mittels Ermitteln einer Position
des Fahrzeugs (1) mittels einer Positionsermittlungs-
vorrichtung (9) des Fahrzeugs (1) und zumindest ei-
nes Elements, ausgewählt aus der Gruppe beste-
hend aus einem Abstand des vorausfahrenden Fahr-
zeugs (2), einer Geschwindigkeit des vorausfahren-
den Fahrzeugs (2) relativ zu dem Fahrzeug (1) und ei-
ner Position des vorausfahrenden Fahrzeugs (2) rela-
tiv zu dem Fahrzeug (1), erfolgt, wobei das zumindest
eine Element vor dem Verlassen des vorbestimmten
Erfassungsbereiches (6) durch das vorausfahrende
Fahrzeug (2) ermittelt wird.

3.   Verfahren nach Anspruch 2, wobei die Positi-
onsermittlungsvorrichtung (9) die Position des Fahr-
zeugs (1) mittels GPS-Daten ermittelt und wobei die
Positionsermittlungsvorrichtung (9) Bestandteil eines
Navigationssystems (10) des Fahrzeugs (1) ist.

4.  Verfahren nach einem der vorhergehenden An-
sprüche, wobei die Speichervorrichtung (8) Bestand-
teil eines Navigationssystems (10) des Fahrzeugs (1)
ist.

5.  Verfahren nach einem der vorhergehenden An-
sprüche, wobei die ermittelten Daten ein wahrschein-
liches Verbleiben des vorausfahrenden Fahrzeugs
(2) auf der Fahrbahn (7) kennzeichnen und das vor-
ausfahrende Fahrzeug (2) als Zielfahrzeug (4) beibe-
halten wird.

6.    Verfahren nach Anspruch 5, wobei die ermit-
telten Daten ein Unterschreiten eines vorbestimmten
Wertes durch den Radius der durchfahrenen Kurve
(3) beinhalten.

7.   Verfahren nach Anspruch 5 oder Anspruch 6,
wobei die ermittelten Daten ein Gleichbleiben der An-
zahl der Fahrspuren in Fahrtrichtung des vorausfah-
renden Fahrzeugs (2) beinhalten.

8.   Verfahren nach einem der Ansprüche 5 bis 7,
wobei die ermittelten Daten ein Fehlen einer Abfahrt,
einer Haltebucht und/oder eines Parkplatzes beinhal-
ten.

9.   Verfahren nach einem der Ansprüche 5 bis 8,
wobei nach dem Beibehalten des vorausfahrenden
Fahrzeugs (2) als Zielfahrzeug (4) ein vor dem Ver-
lassen des vorbestimmten Erfassungsbereiches (6)
durch das vorausfahrende Fahrzeug (2) ermittelter
Sollabstand zu dem vorausfahrenden Fahrzeug (2)
beibehalten wird.

10.  Verfahren nach Anspruch 9, wobei nach dem
Beibehalten des vorausfahrenden Fahrzeugs (2) als
Zielfahrzeug (4) eine Bewegung des vorausfahren-
den Fahrzeugs (2) mittels zumindest einer Bewe-
gungsgleichung berechnet und daraus der Abstand
des Fahrzeugs (1) zu dem vorausfahrenden Fahr-
zeug (2) ermittelt wird.

11.  Verfahren nach einem der Ansprüche 5 bis 8,
wobei nach dem Beibehalten des vorausfahrenden
Fahrzeugs (2) als Zielfahrzeug (4) eine vor dem Ver-
lassen des vorbestimmten Erfassungsbereiches (6)
durch das vorausfahrende Fahrzeug (2) eingestellte
Geschwindigkeit des Fahrzeugs (1) beibehalten wird.

12.  Fahrzeug aufweisend
– eine Vorrichtung (11) ausgebildet zur Distanzrege-
lung des Fahrzeugs (1) zu einem auf einer Fahrbahn
(7) vorausfahrenden Fahrzeug (2), das als Zielfahr-
zeug (4) für die Distanzregelung ermittelt wurde, wo-
bei die Vorrichtung (11) zumindest einen Sensor (5)
aufweist, wobei der zumindest eine Sensor (5) zum
Erfassen des vorausfahrenden Fahrzeugs (2) inner-
halb eines vorbestimmten Erfassungsbereiches (6)
ausgebildet ist,
– eine Bestimmungsvorrichtung (13) ausgebildet zum
Bestimmen einer wahrscheinlichsten Position des
vorausfahrenden Fahrzeugs (2) nach einem Ver-
lassen des vorbestimmten Erfassungsbereiches (6)
durch das vorausfahrende Fahrzeug (2),
– eine Speichervorrichtung (8) mit darauf abgelegten
Kartendaten,
– eine Ermittlungsvorrichtung (12) ausgebildet zum
Ermitteln von Daten der Fahrbahn (7) im Bereich
der wahrscheinlichsten Position des vorausfahren-
den Fahrzeugs (2) mittels der Kartendaten,
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wobei die Vorrichtung (11) zur Distanzregelung aus-
gebildet ist zum Beibehalten des vorausfahrenden
Fahrzeugs (2) als Zielfahrzeug (4) für die Distanzre-
gelung in Abhängigkeit von den ermittelten Daten zu-
mindest während einer Durchfahrt einer zumindest
von dem vorausfahrenden Fahrzeug (2) durchfahre-
nen Kurve (3).

13.  Fahrzeug nach Anspruch 12, weiterhin aufwei-
send eine Positionsermittlungsvorrichtung (9), aus-
gebildet zum Ermitteln einer Position des Fahrzeugs
(1), wobei die Bestimmungsvorrichtung (13) zum Be-
stimmen der wahrscheinlichsten Position des voraus-
fahrenden Fahrzeugs (2) mittels der ermittelten Posi-
tion und zumindest eines Elements, ausgewählt aus
der Gruppe, bestehend aus einem Abstand des vor-
ausfahrenden Fahrzeugs (2), einer Geschwindigkeit
des vorausfahrenden Fahrzeugs (2) relativ zu dem
Fahrzeug (1) und einer Position des vorausfahrenden
Fahrzeugs (2) relativ zu dem Fahrzeug (1), ausgebil-
det ist, wobei das zumindest eine Element vor dem
Verlassen des vorbestimmten Erfassungsbereiches
(6) durch das vorausfahrende Fahrzeug (2) ermittelt
wird.

14.  Fahrzeug nach Anspruch 13, wobei die Positi-
onsermittlungsvorrichtung (9) die Position des Fahr-
zeugs (1) mittels GPS-Daten ermittelt und wobei die
Positionsermittlungsvorrichtung (9) Bestandteil eines
Navigationssystems (10) des Fahrzeugs (1) ist.

15.  Fahrzeug nach einem der Ansprüche 12 bis 15,
wobei die Speichervorrichtung (8) Bestandteil eines
Navigationssystems (10) des Fahrzeugs (1) ist.

Es folgen 4 Blatt Zeichnungen
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Anhängende Zeichnungen
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