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(54) Bezeichnung: Erfassen von Spurenbedingungen in adaptiven Geschwindigkeitsregelsystemen

(57) Zusammenfassung: Es werden ein Verfahren und ei-
ne Vorrichtung zum Erfassen von Spurenbedingungen in ad-
aptiven Geschwindigkeitsregelsystemen offenbart. Ein bei-
spielhaftes Fahrzeug beinhaltet ein Kommunikationsmodul
zur V2V-Kommunikation, eine Kamera zum Aufnehmen von
Bildern und eine Steuerung. Die Steuerung soll einen Fahr-
zeugtyp eines Führungsfahrzeugs auf Grundlage der Bil-
der identifizieren und eine Führungsfahrzeuggeschwindig-
keit bestimmen. Die Steuerung soll außerdem über das
Kommunikationsmodul eine Warnung an das Führungsfahr-
zeug als Reaktion auf Bestimmen senden, dass es sich bei
dem Führungsfahrzeug um einen Personenkraftwagen han-
delt und dass die Führungsfahrzeuggeschwindigkeit unter
einer Geschwindigkeitseinstellung für eine aktiviere adapti-
ve Geschwindigkeitsregelung liegt.
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Beschreibung

TECHNISCHES GEBIET

[0001] Die vorliegende Offenbarung betrifft im All-
gemeinen Geschwindigkeitsregelsysteme und insbe-
sondere Erfassen von Spurenbedingungen in adapti-
ven Geschwindigkeitsregelsystemen.

ALLGEMEINER STAND DER TECHNIK

[0002] Oftmals beinhalten Fahrzeuge Geschwindig-
keitsregelvorrichtungen, -systeme und/oder - soft-
ware, die autonome und/oder halbautonome Fahr-
zeugfahrfunktionen ausführen bzw. ausführt. Übli-
cherweise ermöglicht es ein Geschwindigkeitsregel-
system einem Fahrzeugführer (z. B. einem Fah-
rer), eine Zielfahrgeschwindigkeit für das Fahrzeug
einzustellen. Bei Empfangen der Einstellung von
dem Fahrzeugführer steuert das Geschwindigkeits-
regelsystem die Geschwindigkeit, mit der das Fahr-
zeug fährt, autonom auf die Zielgeschwindigkeit.
Seit kurzem beinhalten einige Fahrzeuge adaptive
Geschwindigkeitsregelvorrichtungen, -systeme und/
oder -software, die ein Fahrzeug bei Erfassen, dass
sich das Fahrzeug einem Objekt (z. B. einem sich
langsamer bewegenden Fahrzeug) nähert, autonom
von der Zielgeschwindigkeit abbremst.

KURZDARSTELLUNG

[0003] Die beigefügten Ansprüche definieren diese
Anmeldung. Die vorliegende Offenbarung fasst As-
pekte der Ausführungsformen zusammen und sollte
nicht zur Einschränkung der Ansprüche genutzt wer-
den. Andere Umsetzungen werden in Übereinstim-
mung mit den hier beschriebenen Techniken in Be-
tracht gezogen, wie dem Durchschnittsfachmann bei
der Durchsicht der folgenden Zeichnungen und de-
taillierten Beschreibung ersichtlich wird, und diese
Umsetzungen sollen innerhalb des Umfangs dieser
Anmeldung liegen.

[0004] Es sind beispielhafte Ausführungsformen
zum Erfassen von Spurenbedingungen in adaptiven
Geschwindigkeitsregelsystemen gezeigt. Ein offen-
bartes beispielhaftes Fahrzeug beinhaltet ein Kom-
munikationsmodul zur V2V-Kommunikation, eine Ka-
mera zum Aufnehmen von Bildern und eine Steue-
rung. Die Steuerung soll einen Fahrzeugtyp eines
Führungsfahrzeugs auf Grundlage der Bilder identi-
fizieren und eine Führungsfahrzeuggeschwindigkeit
bestimmen. Die Steuerung soll außerdem über das
Kommunikationsmodul eine Warnung an das Füh-
rungsfahrzeug als Reaktion auf Bestimmen senden,
dass es sich bei dem Führungsfahrzeug um einen
Personenkraftwagen handelt und dass die Führungs-
fahrzeuggeschwindigkeit unter einer Geschwindig-
keitseinstellung für eine aktiviere adaptive Geschwin-
digkeitsregelung liegt.

[0005] Ein offenbartes beispielhaftes Verfahren be-
inhaltet Aufnehmen eines Bildes über eine Kame-
ra und Identifizieren eines Fahrzeugtyps eines Füh-
rungsfahrzeugs auf Grundlage des Bildes über ei-
nen Prozessor. Das offenbarte beispielhafte Verfah-
ren beinhaltet außerdem Bestimmen einer Führungs-
fahrzeuggeschwindigkeit über den Prozessor. Das
offenbarte beispielhafte Verfahren beinhaltet außer-
dem Senden einer Warnung an das Führungsfahr-
zeug über V2V-Kommunikation als Reaktion auf Be-
stimmen, dass es sich bei dem Führungsfahrzeug
um einen Personenkraftwagen handelt und dass die
Führungsfahrzeuggeschwindigkeit unter einer akti-
ven Geschwindigkeitseinstellung zur adaptiven Ge-
schwindigkeitsregelung liegt.

Figurenliste

[0006] Zum besseren Verständnis der Erfindung
kann auf Ausführungsformen Bezug genommen wer-
den, die in den folgenden Zeichnungen gezeigt sind.
Die Komponenten in den Zeichnungen sind nicht
zwingend maßstabsgetreu und zugehörige Elemente
können weggelassen sein oder in einigen Fällen kön-
nen Proportionen vergrößert dargestellt sein, um die
hier beschriebenen neuartigen Merkmale hervorzu-
heben und eindeutig zu veranschaulichen. Des Wei-
teren können Systemkomponenten verschiedenartig
angeordnet sein, wie auf dem Fachgebiet bekannt.
Ferner sind in den Zeichnungen entsprechende Tei-
le in den verschiedenen Ansichten durch gleiche Be-
zugszeichen gekennzeichnet.

Fig. 1 veranschaulicht ein beispielhaftes Fahr-
zeug gemäß den Lehren dieser Schrift.

Fig. 2 veranschaulicht das Fahrzeug aus Fig. 1,
das sich einem langsamen Führungsfahrzeug in
einer Überholbedingung nähert.

Fig. 3 veranschaulicht das Fahrzeug aus Fig. 1,
das sich einem langsamen Führungsfahrzeug in
einer Nicht-Überholbedingung nähert.

Fig. 4 ist ein Blockdiagramm von elektronischen
Komponenten des Fahrzeugs aus Fig. 1.

Fig. 5 ist ein Ablaufdiagramm zum Erfassen
von Überholbedingungen, während eine adapti-
ve Geschwindigkeitsregelung gemäß den Leh-
ren dieser Schrift aktiviert ist.

DETAILLIERTE BESCHREIBUNG
BEISPIELHAFTER AUSFÜHRUNGSFORMEN

[0007] Obwohl die Erfindung in verschiedenen For-
men ausgeführt sein kann, sind in den Zeichnungen
einige beispielhafte und nicht einschränkende Aus-
führungsformen gezeigt und nachfolgend beschrie-
ben, wobei es sich versteht, dass die vorliegende Of-
fenbarung als eine Erläuterung der Erfindung anhand
von Beispielen anzusehen ist und damit nicht beab-
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sichtigt wird, die Erfindung auf die konkreten veran-
schaulichten Ausführungsformen zu beschränken.

[0008] Oftmals beinhalten Fahrzeuge eine Ge-
schwindigkeitsregelung, bei der ein Fahrzeug ei-
ne Geschwindigkeit autonom steuert, mit der das
Fahrzeug fährt. Üblicherweise ermöglicht es ein Ge-
schwindigkeitsregelsystem einem Fahrzeugführer (z.
B. einem Fahrer), eine Zielfahrgeschwindigkeit für
das Fahrzeug einzustellen. Bei Empfangen der Ein-
stellung von dem Fahrzeugführer steuert das Fahr-
zeug die Geschwindigkeit, mit der das Fahrzeug
fährt, autonom auf die Zielgeschwindigkeit. Wie hierin
verwendet, bezieht sich „Geschwindigkeitsregelung“
auf eine Vorrichtung, ein System, eine Software und/
oder eine Einstellung, die ermöglicht, dass ein Fahr-
zeug autonom und/oder halbautonom mit einer Ziel-
geschwindigkeit fährt, die durch einen Fahrzeugfüh-
rer des Fahrzeugs eingestellt wurde. Seit kurzem be-
inhalten einige Fahrzeuge eine adaptive Geschwin-
digkeitsregelung, bei der ein Fahrzeug bei Erfassen,
dass sich das Fahrzeug einem Objekt nähert, au-
tonom von einer Zielgeschwindigkeit abbremst. Wie
hierin verwendet, bezieht sich dies auf eine Vorrich-
tung, ein System, eine Software und/oder eine Ein-
stellung, die ermöglicht, dass ein Fahrzeug autonom
und/oder halbautonom mit einer Zielgeschwindigkeit
fährt, die durch einen Fahrzeugführer des Fahrzeugs
eingestellt wurde, und ermöglicht, dass das Fahrzeug
bei Erfassen, dass sich das Fahrzeug einem ande-
ren Objekt (z. B. einem sich langsamer bewegen-
den Fahrzeug) nähert, autonom und/oder halbauto-
nom abbremst. In einigen Fällen, während denen die
adaptive Geschwindigkeitsregelung aktiviert ist, nä-
hert sich das Fahrzeug einem Fahrzeug, das durch-
gehend mit einer Geschwindigkeit unter der Zielge-
schwindigkeit des Fahrzeugs fährt.

[0009] Beispielhafte Verfahren und eine beispielhaf-
te Vorrichtung, die hierin offenbart werden, unter-
stützen, dass ein Fahrzeug, für das eine adaptive
Geschwindigkeitsregelung aktiviert wurde, ein sich
langsam bewegendes Führungsfahrzeug erfasst und
dieses überholt. Hierin offenbarte Beispiele schlie-
ßen ein Fahrzeug ein, das eine adaptive Geschwin-
digkeitsregelung beinhaltet. Während die adaptive
Geschwindigkeitsregelung aktiviert ist, erfasst eine
Steuerung des Fahrzeugs (über ein Kameraerken-
nungssystem, ein elektronisches Abbildungssystem),
ob es hinter einem Führungsfahrzeug fährt, das
langsamer ist als eine Zielgeschwindigkeitseinstel-
lung der adaptiven Geschwindigkeitsregelung. Wenn
das Führungsfahrzeug (z. B. durchgehend für einen
vorbestimmten Zeitraum) unter der Zielgeschwindig-
keitseinstellung fährt, bestimmt die Steuerung (z. B.
über eine Kamera, V2V-Kommunikation, V2X-Kom-
munikation usw.) einen Fahrzeugtyp oder eine Fahr-
zeugklassifizierung des Führungsfahrzeugs. Wenn
es sich bei dem Führungsfahrzeug nicht um einen
Sattelschlepper, ein Einsatzfahrzeug (z. B. ein Poli-

zeifahrzeug, ein Löschfahrzeug) usw. und/oder ein
anderes Fahrzeug handelt, das mit einer niedrigeren
Geschwindigkeit fahren muss, sendet die Steuerung
(z. B. über V2V-Kommunikation) eine Warnung an
das Führungsfahrzeug, die angibt, dass es langsam
fährt.

[0010] Zusätzlich oder alternativ bestimmt die
Steuerung (z. B. über eine Kamera, einen Sen-
sor, V2V-Kommunikation, V2X-Kommunikation, ein
Navigationssystem usw.) eine Fahrgeschwindigkeit
des Verkehrs auf einer benachbarten Spur, wenn
das Führungsfahrzeug unter der Zielgeschwindig-
keitseinstellung fährt. Wenn die Fahrgeschwindigkeit
auf der benachbarten Spur über der des Fahrzeugs
liegt, bestimmt die Steuerung (z. B. über eine Ka-
mera, einen Näherungssensor, V2V-Kommunikation,
V2X-Kommunikation, ein Navigationssystem usw.),
ob sich das Führungsfahrzeug einordnet, eine Spur
verlässt, sich in einem Bereich mit Überholverbot be-
findet, in einem Wohngebiet befindet und/oder eine
beliebige andere Nicht-Überholbedingung für dieses
gilt. Wenn für das Fahrzeug eine Überholbedingung
der Straße gilt (das Führungsfahrzeug z. B. auf ei-
ner Autobahn und/oder Schnellstraße fährt und sich
nicht einordnet, die Spur verlässt, sich in einem Be-
reich mit Überholverbot befindet usw.), sendet die
Steuerung ein Signal, einen Spurenwechsel in die be-
nachbarte Spur vorzunehmen. Beispielsweise veran-
lasst das durch die Steuerung gesendet Signal ei-
ne Anzeige dazu, dem Fahrer eine Anweisung dar-
zustellen, einen Spurenwechsel in die benachbarte
Spur vorzunehmen, und/oder veranlasst eine elektro-
nische Steuereinheit des Fahrzeugs dazu, autonom
einen Spurenwechsel in die benachbarte Spur vorzu-
nehmen.

[0011] Wie hierin verwendet, bezieht sich „Überhol-
bedingung“ auf eine Straßenbedingung für zumindest
einen Abschnitt einer Straße, für den es einem Fahr-
zeug erlaubt ist, ein Fahrzeug auf einer benachbarten
Spur (z. B. beim Fahren auf einer Autobahn und/oder
Schnellstraße) zu überholen. Wie hierin verwendet,
bezieht sich „Nicht-Überholbedingung“ auf eine Stra-
ßenbedingung für zumindest einen Abschnitt einer
Straße, für den es einem Fahrzeug nicht erlaubt ist,
ein Fahrzeug auf einer benachbarten Spur zu überho-
len. Beispielhafte Nicht-Überholbedingungen schlie-
ßen Bereiche mit Überholverbot, zusammenführen-
de Spuren (z. B. auf Rampen), sich teilende Spu-
ren (z. B. von Rampen herunter), Baustellenbereiche,
Wohngebiete usw. ein.

[0012] Unter Bezugnahme auf die Figuren veran-
schaulicht Fig. 1 ein beispielhaftes Fahrzeug 100 ge-
mäß den Lehren dieser Schrift. Das Fahrzeug 100
kann ein standardmäßiges benzinbetriebenes Fahr-
zeug, ein Hybridfahrzeug, ein Elektrofahrzeug, ein
Brennstoffzellenfahrzeug und/oder ein Fahrzeugtyp
mit beliebiger anderer Antriebsart sein. Das Fahrzeug
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100 beinhaltet Teile, die mit Mobilität in Verbindung
stehen, wie etwa einen Antriebsstrang mit einem Mo-
tor, ein Getriebe, eine Aufhängung, eine Antriebs-
welle und/oder Räder usw. Das Fahrzeug 100 kann
nichtautonom, halbautonom (z. B. einige routinemä-
ßige Fahrfunktionen werden durch das Fahrzeug 100
gesteuert) oder autonom (z. B. Fahrfunktionen wer-
den ohne direkte Fahrereingabe durch das Fahrzeug
100 gesteuert) sein.

[0013] In dem veranschaulichten Beispiel beinhal-
tet das Fahrzeug 100 eine Cluster-Ausgabe 102, ei-
ne Anzeige 104 und Lautsprecher 106. Beispiels-
weise stellt die Cluster-Ausgabe 102 einen Indikator
(z. B. einen Indikator für niedrigen Reifendruck, ei-
nen Indikator zur Motorüberprüfung, einen Indikator
zum Spurenwechsel usw.) dar, um einem Fahrer des
Fahrzeugs 100 Anweisungen und/oder andere Infor-
mationen bereitzustellen. Die Anzeige 104 (z. B. ein
Touchscreen) stellt (einem) Insassen des Fahrzeugs
100 visuelle Signale zu Informations- und/oder Unter-
haltungszwecken dar und die Lautsprecher 106 stel-
len (dem) den Insassen des Fahrzeugs 100 Audiosi-
gnale zu Informations- und/oder Unterhaltungszwe-
cken dar.

[0014] Wie in Fig. 1 veranschaulicht, beinhaltet das
Fahrzeug außerdem einen Empfänger 108 eines glo-
balen Positioniersystems (GPS), einen Fahrzeugge-
schwindigkeitssensor 110, ein Kommunikationsmo-
dul 112 (z. B. ein erstes Kommunikationsmodul) und
ein Kommunikationsmodul 114 (z. B. ein zweites
Kommunikationsmodul). Der GPS-Empfänger 108
empfängt ein Signal von einem globalen Positionier-
system, um einen Standort des Fahrzeugs 100 zu
identifizieren. Ferner erfasst der Fahrzeuggeschwin-
digkeitssensor 110 eine Geschwindigkeit, mit der das
Fahrzeug 100 fährt.

[0015] Das Kommunikationsmodul 112 ist ein
dediziertes Nahbereichskommunikations(dedicated
short-range communication - DSRC)-Modul, das (ei-
ne) Antenne(n), (ein) Radio(s) und Software zum
Übertragen von Nachrichten und Herstellen von Ver-
bindungen zwischen dem Fahrzeug 100 und (ei-
nem) anderen Fahrzeug(en) (z. B. einem Führungs-
fahrzeug 206 aus Fig. 2, einem Fahrzeug 208 aus
Fig. 2), infrastrukturbasierte Module und/oder mo-
bilvorrichtungsbasierte Module beinhaltet. Beispiels-
weise ist das Kommunikationsmodul 112 konfiguriert,
um über Fahrzeug-zu-Fahrzeug-(V2V)-Kommunika-
tion mit anderen Fahrzeugen zu kommunizieren und/
oder über Fahrzeug-zu-Infrastruktur-(V2X)-Kommu-
nikation mit infrastrukturbasierten Modulen zu kom-
munizieren.

[0016] Weitere Informationen über das DSRC-
Netzwerk und darüber, wie das Netzwerk mit
Fahrzeughardware und -software kommunizieren
kann, ist verfügbar im „Core System Requi-

rements Specification (SyRS) Report“ vom Ju-
ni 2011 des US-Verkehrsministeriums (verfügbar
unter http://www.its.dot.gov/meetings/pdf/CoreSys-
tem_SE_SyRS_RevA%20(2011-06-13).pdf), welcher
hiermit durch Bezugnahme in seiner Gesamtheit ge-
meinsam mit allen Unterlagen aufgenommen ist, die
auf den Seiten 11 bis 14 des SyRS-Reports aufge-
führt sind. DSRC-Systeme können an Fahrzeugen
und am Straßenrand an Infrastruktur installiert sein.
DSRC-Systeme, die Infrastrukturinformationen ent-
halten, sind als ein „straßenseitiges“ System bekannt.
DSRC kann mit anderen Techniken kombiniert wer-
den, wie zum Beispiel dem globalen Positionierungs-
system (GPS), Visual Light Communications (VLC),
Mobilfunkkommunikation und Nahbereichsradar, die
unterstützen, dass die Fahrzeuge ihre Position, Ge-
schwindigkeit, Richtung, relative Position zu anderen
Objekten kommunizieren und Informationen mit an-
deren Fahrzeugen oder externen Computersystemen
austauschen. DSRC-Systeme können in andere Sys-
teme, wie etwa Mobiltelefone, integriert sein.

[0017] Gegenwärtig wird das DSRC-Netzwerk durch
die Abkürzung oder Bezeichnung DSRC identifi-
ziert. Mitunter werden jedoch andere Bezeichnun-
gen verwendet, die sich üblicherweise auf ein Fahr-
zeugkonnektivitätsprogramm oder dergleichen be-
ziehen. Die meisten dieser Systeme sind entweder
reine DSRC oder eine Variation des WLAN-Stan-
dards IEEE 802.11. Jedoch sollen neben dem rei-
nen DSRC-System auch dedizierte drahtlose Kom-
munikationssysteme zwischen Autos und einem stra-
ßenseitigen Infrastruktursystem abgedeckt sein, die
mit GPS integriert sind und auf einem IEEE-802.11-
Protokoll für drahtlose lokale Netzwerke (wie z. B.
802.11p usw.) basieren.

[0018] Das Kommunikationsmodul 114 des veran-
schaulichten Beispiels beinhaltet drahtgebundene
oder drahtlose Netzwerkschnittstellen, um die Kom-
munikation mit externen Netzwerken zu ermöglichen.
Das Kommunikationsmodul 114 beinhaltet außer-
dem Hardware (z. B. Prozessoren, Arbeitsspeicher,
Datenspeicher, eine Antenne usw.) und Software,
um die drahtgebundenen oder drahtlosen Netzwerk-
schnittstellen zu steuern. In dem veranschaulichten
Beispiel beinhaltet das Kommunikationsmodul 114
eine oder mehrere Kommunikationssteuerungen für
Mobilfunknetzwerke (z. B. globales System für mo-
bile Kommunikation (GSM), universales mobiles Te-
lekommunikationssystem (UMTS), Long Term Evolu-
tion (LTE), Code Division Multiple Access (CDMA))
und/oder andere standardbasierte Netzwerke (z. B.
WiMAX (IEEE 802.16m); Near Field Communicati-
on (NFC); drahtloses lokales Netzwerk (einschließ-
lich IEEE 802.11 a/b/g/n/ac oder andere) und Wire-
less Gigabit (IEEE 802.11ad) usw.). In einigen Bei-
spielen beinhaltet das Kommunikationsmodul 114 ei-
ne drahtgebundene oder drahtlose Schnittstelle (z.
B. einen Hilfsanschluss, einen Universal-Serial-Bus
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(USB)-Anschluss, einen Bluetooth®-Drahtlosknoten
usw.), um kommunikativ mit einer mobilen Vorrich-
tung (z. B. einem Smartphone, einem Wearable, ei-
ner Smartwatch, einem Tablet usw.) gekoppelt zu
sein. In derartigen Beispielen kann das Fahrzeug 100
über die gekoppelte mobile Vorrichtung mit dem ex-
ternen Netzwerk kommunizieren. Bei dem/den exter-
nen Netzwerk(en) kann es sich um Folgendes han-
deln: ein öffentliches Netzwerk, wie etwa das Inter-
net; ein privates Netzwerk, wie etwa ein Intranet;
oder Kombinationen davon, und es kann eine Vielfalt
von Netzwerkprotokollen genutzt werden, die derzeit
zur Verfügung stehen oder später entwickelt werden,
einschließlich unter anderem TCP/IP-basierten Netz-
werkprotokollen.

[0019] Wie in Fig. 1 veranschaulicht, beinhaltet das
Fahrzeug 100 außerdem eine Kamera 116 (z. B. eine
vordere Kamera, erste Kamera), einen Näherungs-
sensor 118 (z. B. einen vorderen Näherungssensor,
einen ersten Näherungssensor), eine oder mehrere
Kameras 120 (z. B. seitliche Kameras, zweite Ka-
meras) und einen oder mehrere Näherungssensoren
122 (z. B. seitliche Näherungssensoren, zweite Nä-
herungssensoren). Die Kamera 116 nimmt (ein) Bild
(er) und/oder ein Video eines Umgebungsbereichs
vor dem Fahrzeug 100 auf und die Kameras 120 neh-
men (ein) Bild(er) und/oder ein Video eines Umge-
bungsbereichs seitlich von dem Fahrzeug 100 auf.
Beispielsweise wird bzw. werden das bzw. die von
der Kamera 116 und/oder der einen oder den mehre-
ren der Kameras 120 aufgenommene(n) Bild(er) und/
oder Video (einem) Insassen des Fahrzeugs 100 dar-
gestellt (z. B. über die Anzeige 104) und/oder verwen-
det, um die Durchführung von autonomen und/oder
halbautonomen Fahrmanövern des Fahrzeugs 100
zu unterstützen. Ferner überwacht der Näherungs-
sensor 118 den Umgebungsbereich vor dem Fahr-
zeug 100 und überwachen die Näherungssensoren
122 die Umgebungsbereiche seitlich von dem Fahr-
zeug 100. Der Näherungssensor 118 und die Nähe-
rungssensoren 122 sammeln Daten, durch die (ein)
Standort(e) von (einem) Objekt(en) nahe dem Fahr-
zeug 100 erfasst und identifiziert werden.

[0020] Der Näherungssensor 118 und/oder einer
oder mehrere der Näherungssensoren 122 schlie-
ßen einen Radarsensor, einen Lidarsensor, einen Ul-
traschallsensor und/oder einen beliebigen anderen
Näherungssensor ein, der die Anwesenheit und den
Standort von nahegelegenen Objekten erfasst. Bei-
spielsweise erfasst und lokalisiert ein Radarsensor
ein Objekt über Funkwellen, erfasst und lokalisiert ein
Lidarsensor das Objekt über Laser und erfasst und
lokalisiert ein Ultraschallsensor das Objekt über Ul-
traschallwellen.

[0021] Das Fahrzeug 100 des veranschaulichten
Beispiels beinhaltet außerdem eine Spurenbedin-
gungssteuerung 124. Die Spurenbedingungssteue-

rung 124 überwacht Bedingungen von Spuren (z. B.
einer Spur 202 aus Fig. 2, einer Spur 204 aus Fig. 2)
einer Straße (z. B. einer Straße 200 aus Fig. 2), ent-
lang derer das Fahrzeug 100 fährt, während eine ad-
aptive Geschwindigkeitsregelung des Fahrzeugs 100
aktiviert ist. Beispielsweise führen eine oder mehre-
re elektronische Steuereinheiten (electronic control
units - ECU) des Fahrzeugs 100 die autonome und/
oder halbautonome Bewegungsfunktionen der adap-
tiven Geschwindigkeitsregelung des Fahrzeugs 100
aus. Während die adaptive Geschwindigkeitsrege-
lung aktiviert ist, bestimmt die Spurenbedingungs-
steuerung 124, ob das Fahrzeug 100 hinter einem
Führungsfahrzeug (z. B. einem Führungsfahrzeug
206 aus Fig. 2) fährt, das langsamer als eine Ge-
schwindigkeitseinstellung der aktivierten adaptiven
Geschwindigkeitsregelung ist. Wenn das Führungs-
fahrzeug (z. B. durchgehend für einen vorbestimm-
ten Zeitraum) unter der Geschwindigkeitseinstellung
fährt, sendet die Spurenbedingungssteuerung 124 (z.
B. über V2V-Kommunikation) ein Warnung an das
Führungsfahrzeug, wenn es sich bei dem Führungs-
fahrzeug um einen Personenkraftwagen handelt (d.
h. um ein Fahrzeug, bei dem es sich nicht um ei-
nen Sattelschlepper, ein Einsatzfahrzeug und/oder
ein anderes Fahrzeug handelt, das mit einer niedri-
geren Geschwindigkeit als das Fahrzeug 100 fahren
muss). Zusätzlich oder alternativ bestimmt die Spu-
renbedingungssteuerung 124, wenn das Führungs-
fahrzeug unter der Zielgeschwindigkeitseinstellung
fährt, ob das Fahrzeug 100 einen Spurenwechsel vor-
nehmen kann, um das langsame Führungsfahrzeug
zu überholen. Wenn das Fahrzeug 100 einen Spu-
renwechsel vornehmen kann, sendet die Spurenbe-
dingungssteuerung 124 ein Signal zum Spurenwech-
sel in die benachbarte Spur. Beispielsweise sorgt das
durch die Spurenbedingungssteuerung 124 gesen-
dete Signal dafür, dass eine Anweisung zum Spu-
renwechsel (z. B. über die Cluster-Ausgabe 102, die
Anzeige 104, die Lautsprecher 106 usw.) dem Fahr-
zeugführer des Fahrzeugs 100 dargestellt wird, und/
oder sorgt dafür, dass eine ECU (z. B. eine Auto-
nomieeinheit 418 aus Fig. 4, eine Geschwindigkeits-
steuereinheit 420 aus Fig. 4, eine Bremssteuerein-
heit 422 aus Fig. 4) das Fahrzeug 100 autonom in die
benachbarte Spur lenkt.

[0022] Fig. 2 veranschaulicht, wie das Fahrzeug 100
entlang einer Straße 200 auf einer Spur 202 fährt.
Wie in Fig. 2 veranschaulicht, beinhaltet die Straße
200 die Spur 202 und eine weitere Spur 204 benach-
bart zu der Spur 202, die jeweils für Fahrzeuge vor-
gesehen sind, die in dieselbe Richtung fahren. Das
Fahrzeug 100 fährt auf der Spur 202 hinter einem
Führungsfahrzeug 206 in einer Überholbedingung.
Ferner fährt ein weiteres Fahrzeug 208 auf der Spur
204 benachbart zu dem Fahrzeug 100.

[0023] In dem veranschaulichten Beispiel ist die ad-
aptive Geschwindigkeitsregelung des Fahrzeugs 100
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aktiviert. Während die adaptive Geschwindigkeits-
regelung aktiviert ist, identifiziert die Spurenbedin-
gungssteuerung 124 des Fahrzeugs 100, ob das
Fahrzeug 100 hinter einem Führungsfahrzeug fährt.
Beispielsweise erfasst die Spurenbedingungssteue-
rung 124, dass das Fahrzeug 100 hinter dem Füh-
rungsfahrzeug 206 aus Fig. 2 fährt. Bei Identifizie-
ren der Anwesenheit des Führungsfahrzeugs 206
bestimmt die Spurenbedingungssteuerung 124 des
Fahrzeugs 100, ob das Führungsfahrzeug 206 mit ei-
ner Führungsfahrzeuggeschwindigkeit fährt, die nied-
riger und/oder langsamer ist als eine Geschwindig-
keitseinstellung der adaptiven Geschwindigkeitsre-
gelung des Fahrzeugs 100.

[0024] Bei der Geschwindigkeitseinstellung des
Fahrzeugs 100 handelt es sich um eine Maximalge-
schwindigkeit, auf welche die adaptive Geschwindig-
keitsregelung eingestellt ist, um das Fahrzeug 100
zu veranlassen, zu fahren. Die Geschwindigkeits-
einstellung der adaptiven Geschwindigkeitsregelung
wird durch den Fahrzeugführer des Fahrzeugs 100
eingestellt, bevor die adaptive Geschwindigkeitsre-
gelung aktiviert wird. In einigen Beispielen begrenzt
bzw. begrenzen (eine) ECU(s), welche die adaptive
Geschwindigkeitsregelung durchführt bzw. durchfüh-
ren (z. B. eine Autonomieeinheit 418 aus Fig. 4, ei-
ne Geschwindigkeitssteuereinheit 420 aus Fig. 4, ein
Bremssteuermodul 422 aus Fig. 4) die Geschwindig-
keitseinstellung auf eine Geschwindigkeit, die kleiner
oder gleich einer aktuellen Geschwindigkeitsbegren-
zung der Straße 200 für das Fahrzeug 100 ist. Bei-
spielsweise bestimmen bzw. bestimmt die Spuren-
bedingungssteuerung 124 und/oder die ECU(s) des
Fahrzeugs 100 die aktuelle Geschwindigkeitsbegren-
zung der Straße 200 für das Fahrzeug 100 auf Grund-
lage eines Straßenschildes 210 der Straße 200, das
in (einem) Bild(ern) und/oder einem Video enthalten
ist, die bzw. das durch die Kamera 116 und/oder eine
oder mehrere der Kameras 120 des Fahrzeugs 100
aufgenommen wurde bzw. wurden.

[0025] Beispielsweise beinhaltet das Fahrzeug 100
ein Bilderkennungssystem und/oder eine Bilderken-
nungssoftware, das bzw. die es der Spurenbedin-
gungssteuerung 124 und/oder der (den) ECU(s) er-
möglichen bzw. ermöglicht, die Geschwindigkeitsbe-
grenzung zu bestimmen, die auf dem Straßenschild
210 identifiziert wurde. Zusätzlich oder alternativ be-
stimmen bzw. bestimmt die Spurenbedingungssteue-
rung 124 und/oder die ECU(s) die aktuelle Geschwin-
digkeitsbegrenzung der Straße 200 über ein Navi-
gationssystem. Beispielsweise beinhaltet das Fahr-
zeug 100 ein bordeigenes Navigationssystem und/
oder kommuniziert mit dem Navigationssystem über
das Kommunikationsmodul 114.

[0026] Ferner bestimmt die Spurenbedingungs-
steuerung 124 des Fahrzeugs 100 vor dem Ver-
gleichen der Geschwindigkeitseinstellung des Fahr-

zeugs 100 mit der Führungsfahrzeuggeschwindigkeit
des Führungsfahrzeugs 206 die Führungsfahrzeug-
geschwindigkeit des Führungsfahrzeugs 206. Bei-
spielsweise erfasst die Spurenbedingungssteuerung
124 die Führungsfahrzeuggeschwindigkeit des Füh-
rungsfahrzeugs 206 auf Grundlage eines Bildes (von
Bildern) und/oder eines Videos, die bzw. das durch
die Kamera 116 aufgenommen wurden bzw. wur-
de, und/oder Daten, die durch den Näherungssen-
sor 118 gesammelt wurden. Dies bedeutet, dass der
Näherungssensor 118 Daten sammelt, die es der
Spurenbedingungssteuerung 124 ermöglichen, die
Anwesenheit des Führungsfahrzeugs 206 zu erfas-
sen und eine Geschwindigkeit von diesem zu be-
stimmen. Zusätzlich oder alternativ erfasst die Spu-
renbedingungssteuerung 124 die Führungsfahrzeug-
geschwindigkeit des Führungsfahrzeugs 206 über
V2V-Kommunikation und/oder V2X-Kommunikation,
die durch das Kommunikationsmodul 112 empfangen
wurde. Beispielsweise empfängt das Kommunikati-
onsmodul 112 die Führungsfahrzeuggeschwindigkeit
des Führungsfahrzeugs 206 von einem Kommunika-
tionsmodul 212 (z. B. einem DSRC-Modul) des Füh-
rungsfahrzeugs 206, einem Kommunikationsmodul
214 (z. B. einem DSRC-Modul) des Fahrzeugs 208,
einem Kommunikationsmodul (z. B. einem DSRC-
Modul) einer Infrastrukturvorrichtung (z. B. dem Stra-
ßenschild 210) usw.

[0027] In einigen Beispielen vergleicht die Spuren-
bedingungssteuerung 124 die Führungsfahrzeugge-
schwindigkeit für einen vorbestimmten Zeitraum mit
der Geschwindigkeitseinstellung, um zu bestimmen,
ob das Führungsfahrzeug 206 mit einer langsame-
ren Geschwindigkeit als der Geschwindigkeitseinstel-
lung der adaptiven Geschwindigkeitsregelung des
Fahrzeugs 100 fährt. Dies bedeutet, dass die Spu-
renbedingungssteuerung 124 bestimmt, dass das
Führungsfahrzeug 206 mit einer langsameren Ge-
schwindigkeit fährt als der Geschwindigkeitseinstel-
lung der adaptiven Geschwindigkeitsregelung des
Fahrzeugs 100, wenn die Spurenbedingungssteue-
rung 124 bestimmt, dass die Führungsfahrzeugge-
schwindigkeit für eine Dauer des vorbestimmten Zeit-
raums durchgehend unter der Geschwindigkeitsein-
stellung des Fahrzeugs 100 liegt. Beispielsweise
startet die Spurenbedingungssteuerung 124 bei an-
fänglichem Erfassen, dass die Führungsfahrzeugge-
schwindigkeit unter der Geschwindigkeitseinstellung
liegt, einen Zeitgeber, der bis zu einer Zeitschwel-
le zählt. Wenn die Führungsfahrzeuggeschwindig-
keit unter der Geschwindigkeitseinstellung bleibt, bis
die Zeitschwelle erreicht ist, bestimmt die Spurenbe-
dingungssteuerung 124, dass das Führungsfahrzeug
206 mit einer niedrigeren Geschwindigkeit als der Ge-
schwindigkeitseinstellung des Fahrzeugs 100 fährt.
Die Spurenbedingungssteuerung 124 vergleicht die
Geschwindigkeiten für den vorbestimmten Zeitraum
und/oder während des Zeitgebers, um Fälle zu be-
rücksichtigen, während denen das Führungsfahrzeug
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206 mit Geschwindigkeiten fährt, die leicht über,
leicht unter und/oder auf der Geschwindigkeitsein-
stellung des Fahrzeugs 100 fluktuieren.

[0028] Die Spurenbedingungssteuerung 124 be-
stimmt außerdem einen Fahrzeugtyp des Führungs-
fahrzeugs 206. Dies bedeutet, dass die Spurenbedin-
gungssteuerung 124 bestimmt, ob es sich bei dem
Führungsfahrzeug 206 entweder um einen Perso-
nenkraftwagen oder einen Sattelschlepper, ein Ein-
satzfahrzeug (z. B. ein Polizeifahrzeug, ein Lösch-
fahrzeug usw.) und/oder einen anderen Fahrzeug-
typ handelt, der mit einer niedrigeren Geschwindig-
keit fahren muss als das Fahrzeug 100. Beispielswei-
se erfasst die Spurenbedingungssteuerung 124 den
Fahrzeugtyp des Führungsfahrzeugs 206 auf Grund-
lage eines Bildes (von Bildern) und/oder eines Vi-
deos, die bzw. das durch die Kamera 116 aufge-
nommen wurden bzw. wurde, und/oder Daten, die
durch den Näherungssensor 118 gesammelt wur-
den. Zusätzlich oder alternativ erfasst die Spuren-
bedingungssteuerung 124 die Führungsfahrzeugge-
schwindigkeit des Führungsfahrzeugs 206 über V2V-
Kommunikation und/oder V2X-Kommunikation, die
durch das Kommunikationsmodul 112 (z. B. von dem
Kommunikationsmodul 212 des Führungsfahrzeugs
206, dem Kommunikationsmodul 214 des Fahrzeugs
208, einem infrastrukturbasierten DSRC-Modul usw.)
empfangen wurde. In dem veranschaulichten Bei-
spiel sendet die Spurenbedingungssteuerung 124 als
Reaktion auf Bestimmen von Folgendem eine War-
nung von dem Kommunikationsmodul 112 zu dem
Kommunikationsmodul 214 des Führungsfahrzeugs
206: (i) dass die Führungsfahrzeuggeschwindigkeit
des Führungsfahrzeugs 206 unter der Geschwin-
digkeitseinstellung des Fahrzeugs 100 liegt und (ii)
dass es sich bei dem Führungsfahrzeug 206 um ei-
nen Personenkraftwagen handelt (d. h. nicht um ei-
nen Sattelschlepper, einen Einsatzwagen und/oder
einen anderen Fahrzeugtyp, der mit einer niedrigeren
Geschwindigkeit fahren muss). Beispielsweise gibt
die Warnung der ECU und/oder dem Fahrzeugfüh-
rer, der das Führungsfahrzeugs 206 führt, an, dass
das Führungsfahrzeug 206 mit einer Geschwindigkeit
unter der Geschwindigkeitsbegrenzung der Straße
200 fährt. Alternativ sendet die Spurenbedingungs-
steuerung 124 die Warnung nicht an das Führungs-
fahrzeug 206, wenn die Spurenbedingungssteuerung
124 bestimmt, dass es sich bei dem Führungsfahr-
zeug 206 um einen Sattelschlepper, einen Einsatz-
wagen und/oder einen anderen Fahrzeugtyp han-
delt, der mit einer niedrigeren Geschwindigkeit fahren
muss.

[0029] In dem veranschaulichten Beispiel bestimmt
die Spurenbedingungssteuerung 124 außerdem bei
Bestimmen, dass die Führungsfahrzeuggeschwin-
digkeit unter der Geschwindigkeitseinstellung des
Fahrzeugs 100 liegt, außerdem eine Verkehrsge-
schwindigkeit von Verkehr auf der Spur 204 benach-

bart zu der Spur 202, um zu identifizieren, ob das
Fahrzeug 100 das Führungsfahrzeug 206 über die
Spur 204 überholen kann. In dem veranschaulich-
ten Beispiel bestimmt die Spurenbedingungssteue-
rung 124 eine Geschwindigkeit, mit der das Fahrzeug
208 auf der Spur 204 benachbart zu dem Fahrzeug
100 fährt, um die Verkehrsgeschwindigkeit der Spur
204 zu bestimmen. Beispielsweise bestimmt die Spu-
renbedingungssteuerung 124 die Fahrgeschwindig-
keit des Verkehrs auf der Spur 204 auf Grundlage ei-
nes Bildes (von Bildern) und/oder eines Videos, die
bzw. das durch die Kamera 116 aufgenommen wur-
den bzw. wurde, Daten, die durch den Näherungs-
sensor 118 gesammelt wurden, eines Bildes (von Bil-
dern) und/oder eines Videos, die bzw. das durch eine
oder mehrere der Kameras 120 aufgenommen wur-
den bzw. wurde, Daten, die durch eine oder mehre-
re der Näherungssensoren 122 gesammelt wurden,
usw. Zusätzlich oder alternativ bestimmt die Spuren-
bedingungssteuerung 124 die Verkehrsgeschwindig-
keit des Verkehrs auf der Spur 204 benachbart zu
dem Fahrzeug 100 über V2V-Kommunikation und/
oder V2X-Kommunikation, die durch das Kommuni-
kationsmodul 112 des Fahrzeugs 100 (z. B. von dem
Kommunikationsmodul 212 des Führungsfahrzeugs
206, dem Kommunikationsmodul 214 des Fahrzeugs
208, einem infrastrukturbasierten DSRC-Modul usw.)
empfangen wurde. Ferner sammelt die Spurenbedin-
gungssteuerung 124 in einigen Beispielen die Ver-
kehrsgeschwindigkeit des Verkehrs auf der Spur 204
von einem Navigationssystem (z. B. einem bordei-
genen Navigationssystem, einem externen Navigati-
onssystem). Bei Bestimmen der Verkehrsgeschwin-
digkeit der Spur 204 vergleicht die Spurenbedin-
gungssteuerung 124 die Verkehrsgeschwindigkeit
der Spur 204 mit der Führungsfahrzeuggeschwindig-
keit des Führungsfahrzeugs 206, um zu bestimmen,
ob es die Verkehrsgeschwindigkeit der Spur 204 dem
Fahrzeug 100 ermöglicht, das Führungsfahrzeug 206
zu überholen.

[0030] Ferner identifiziert die Spurenbedingungs-
steuerung 124 des veranschaulichten Beispiels bei
Bestimmen, dass die Führungsfahrzeuggeschwin-
digkeit unter der Geschwindigkeitseinstellung des
Fahrzeugs 100 liegt, außerdem eine Spurenart der
Spur 202 (der aktuellen Fahrspur) und/oder der Spur
204 (z. B. der benachbarten Spur) der Straße 200.
In dem veranschaulichten Beispiel bestimmt die Spu-
renbedingungssteuerung 124 die Spurenart der Spur
202 und/oder der Spur 204 der Straße 200 auf Grund-
lage eines Bildes (von Bildern) und/oder eines Vide-
os, die bzw. das durch die Kamera 116 aufgenom-
men wurden bzw. wurde, Daten, die durch den Nä-
herungssensor 118 gesammelt wurden, eines Bildes
(von Bildern) und/oder eines Videos, die bzw. das
durch eine oder mehrere der Kameras 120 aufge-
nommen wurden bzw. wurde, Daten, die durch eine
oder mehrere der Näherungssensoren 122 gesam-
melt wurden, usw. Beispielsweise sind bzw. ist die
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Kamera 116, ein oder mehrere der Näherungssenso-
ren 118, eine oder mehrere der Kameras 120 und/
oder ein oder mehrere der Näherungssensoren 122
konfiguriert, um Informationen zu erfassen, die auf
dem Straßenschild 210, in Spurenmarkierungen 216
der Straße 200 und/oder Lichtanzeigen (z. B. einem
Fahrtrichtungsanzeiger) des Führungsfahrzeugs 206
und/oder des Fahrzeugs 100 enthalten sind und die
Spurenart angeben. Zusätzlich oder alternativ be-
stimmt die Spurenbedingungssteuerung 124 die Spu-
renart der Spur 202 und/oder der Spur 204 über
V2V-Kommunikation und/oder V2X-Kommunikation,
die durch das Kommunikationsmodul 112 des Fahr-
zeugs 100 (z. B. von dem Kommunikationsmodul 212
des Führungsfahrzeugs 206, dem Kommunikations-
modul 214 des Fahrzeugs 208, einem infrastruktur-
basierten DSRC-Modul usw.) empfangen wurde. Fer-
ner sammelt die Spurenbedingungssteuerung 124 in
einigen Beispielen die Spurenart der Spur 202 und/
oder der Spur 204 von einem Navigationssystem (z.
B. einem bordeigenen Navigationssystem, einem ex-
ternen Navigationssystem).

[0031] Bei Identifizieren der Spurenart der Spur 202
und/oder der Spur 204 bestimmt die Spurenbedin-
gungssteuerung 124, ob die Spurenart einer Überhol-
bedingung oder einer Nicht-Überholbedingung ent-
spricht. Beispielhafte Spurenarten, die Nicht-Über-
holbedingungen entsprechen, schließen Spuren in
Wohngebieten, Bereiche mit Überholverbot und zu-
sammenführende Spuren (z. B. auf Rampen, sich tei-
lende Spuren (z. B. von Rampen herunter) usw. ein.
In einigen Beispielen wird die Spurenbedingungs-
steuerung 124 bei Bestimmen, dass sich das Fahr-
zeug 100 in einem Wohngebiet befindet, deaktiviert
und aktiviert, wenn bestimmt wird, dass sich das
Fahrzeug 100 auf einer Autobahn und/oder Schnell-
straße befindet. In dem veranschaulichten Beispiel
bestimmt die Spurenbedingungssteuerung 124, dass
die Spurenarten des Abschnitts der Straße 200, ent-
lang derer das Fahrzeug 100 fährt, einer Überhol-
bedingung entsprechen (z. B. auf einer Autobahn
und/oder Schnellstraße). Beispielsweise bestimmt
die Spurenbedingungssteuerung 124, dass die Spu-
renarten einer Überholbedingung entsprechen, auf
Grundlage der Spurenmarkierungen 216 der Straße
200, einem erfassten Fahrtrichtungsanzeigezustand
des Führungsfahrzeugs 206 und/oder des Fahrzeugs
208, des Straßenzeichens 210, eines Navigations-
systems, V2V-Kommunikation, V2X-Kommunikation
usw.

[0032] Ferner sendet die Spurenbedingungssteue-
rung 124 des veranschaulichten Beispiels als Reak-
tion auf Bestimmen von Folgendem ein Signal zum
Spurenwechsel in die Spur 204, um das Führungs-
fahrzeug 206 zu überholen: (i) dass die Verkehrsge-
schwindigkeit der Spur 204 über der Führungsfahr-
zeuggeschwindigkeit des Führungsfahrzeugs 206
liegt und (ii) dass die Spurenart(en) der Spur 202

und der Spur 204 der Straße 200 einer Überholbe-
dingung entspricht bzw. entsprechen. Beispielsweise
stellen die Cluster-Ausgabe 102, die Anzeige 104, die
Lautsprecher 106 und/oder eine andere Ausgabevor-
richtung dem Fahrzeugführer des Fahrzeugs 100 ei-
ne Anweisung dar, einen Spurenwechsel in die Spur
204 vorzunehmen, um das Führungsfahrzeug 206
zu überholen, wenn das Signal empfangen wird, das
durch die Spurenbedingungssteuerung 124 gesen-
det wurde. Zusätzlich oder alternativ führt (führen)
die ECU(s) die adaptive Geschwindigkeitsregelung
durch, um das Fahrzeug 100 autonom in die Spur 204
zu lenken, um das Führungsfahrzeug 206 zu überho-
len, wenn das Signal empfangen wird, das durch die
Spurenbedingungssteuerung 124 gesendet wurde.

[0033] In einigen Beispielen überwacht die Spu-
renbedingungssteuerung 124 außerdem eine Ent-
fernung, die gefahren wurde, während die Füh-
rungsfahrzeuggeschwindigkeit des Führungsfahr-
zeugs 206 unter der Geschwindigkeitseinstellung des
Fahrzeugs 100 liegt, um zum Beispiel zu berücksich-
tigen, wenn sich das Fahrzeug 100 an einer roten
Ampel befindet und/oder von Verkehrsstau umgeben
ist. Wenn das Fahrzeug 100 zum Beispiel für einen
vorbestimmten Zeitraum eine kurze Entfernung (z. B.
weniger als 1 Meter) gefahren ist, während die Füh-
rungsfahrzeuggeschwindigkeit unter der Geschwin-
digkeitseinstellung liegt, bestimmt die Spurenbedin-
gungssteuerung 124, dass sich das Fahrzeug 100
an einer roten Ampel und/oder in einem Verkehrs-
stau befindet. Die Spurenbedingungssteuerung 124
sendet somit keine Warnung an das Führungsfahr-
zeug 206 und/oder sendet kein Signal zum Über-
holen des Führungsfahrzeugs 206. Wenn das Fahr-
zeug 100 für den vorbestimmten Zeitraum eine grö-
ßere Entfernung gefahren ist (z. B. Hunderte oder
Tausende von Metern), während die Führungsfahr-
zeuggeschwindigkeit unter der Geschwindigkeitsein-
stellung liegt, bestimmt die Spurenbedingungssteue-
rung 124, dass das Fahrzeug 100 auf einer Auto-
bahn und/oder Schnellstraße fährt. Die Spurenbe-
dingungssteuerung 124 sendet somit eine Warnung
an das Führungsfahrzeug 206 und/oder sendet ein
Signal zum Überholen des Führungsfahrzeugs 206,
wenn bestimmt wird, dass die Führungsfahrzeugge-
schwindigkeit unter der Geschwindigkeitseinstellung
liegt.

[0034] Fig. 3 veranschaulicht, wie sich das Fahrzeug
100 dem Führungsfahrzeug 206 in einer Nicht-Über-
holbedingung nähert. Wie in Fig. 3 veranschaulicht,
beinhaltet die Straße 300 eine Spur 302 und eine wei-
tere Spur 304 benachbart zu der Spur 302, die jeweils
für Fahrzeuge vorgesehen sind, die in dieselbe Rich-
tung fahren. In dem veranschaulichten Beispiel fährt
das Fahrzeug 100 als das Führungsfahrzeug 206 auf
der Spur 302 und fährt das Fahrzeug 208 auf der Spur
304 benachbart zu dem Fahrzeug 100.
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[0035] In dem veranschaulichten Beispiel ist die ad-
aptive Geschwindigkeitsregelung des Fahrzeugs 100
aktiviert. Während die adaptive Geschwindigkeits-
regelung aktiviert ist, identifiziert die Spurenbedin-
gungssteuerung 124 des Fahrzeugs 100, dass das
Fahrzeug 100 hinter dem Führungsfahrzeug 206
fährt. Beispielsweise erfasst die Spurenbedingungs-
steuerung 124, dass das Fahrzeug 100 hinter dem
Führungsfahrzeug 206 aus Fig. 2 fährt. Bei Identifi-
zieren der Anwesenheit des Führungsfahrzeugs 206
bestimmt die Spurenbedingungssteuerung 124 des
Fahrzeugs 100, ob die Führungsfahrzeuggeschwin-
digkeit des Führungsfahrzeugs 206 niedriger und/
oder langsamer ist als die Geschwindigkeitseinstel-
lung der adaptiven Geschwindigkeitsregelung des
Fahrzeugs 100 ist.

[0036] Die Spurenbedingungssteuerung 124 be-
stimmt außerdem den Fahrzeugtyp des Führungs-
fahrzeugs 206. In dem veranschaulichten Beispiel
sendet die Spurenbedingungssteuerung 124 als Re-
aktion auf Bestimmen von Folgendem eine Warnung
von dem Kommunikationsmodul 112 zu dem Kommu-
nikationsmodul 214 des Führungsfahrzeugs 206: (i)
dass die Führungsfahrzeuggeschwindigkeit des Füh-
rungsfahrzeugs 206 unter der Geschwindigkeitsein-
stellung des Fahrzeugs 100 liegt und (ii) dass es
sich bei dem Führungsfahrzeug 206 um einen Per-
sonenkraftwagen handelt (z. B. nicht um einen Sat-
telschlepper, einen Einsatzwagen und/oder einen an-
deren Fahrzeugtyp, der mit einer niedrigeren Ge-
schwindigkeit fahren muss). Alternativ sendet die
Spurenbedingungssteuerung 124 die Warnung nicht
an das Führungsfahrzeug 206, wenn die Spurenbe-
dingungssteuerung 124 bestimmt, dass es sich bei
dem Führungsfahrzeug 206 um einen Sattelschlep-
per, einen Einsatzwagen und/oder einen anderen
Fahrzeugtyp handelt, der mit einer niedrigeren Ge-
schwindigkeit fahren muss.

[0037] Bei Bestimmen, dass die Führungsfahrzeug-
geschwindigkeit unter der Geschwindigkeitseinstel-
lung des Fahrzeugs 100 liegt, identifiziert die Spu-
renbedingungssteuerung 124 des veranschaulichten
Beispiels außerdem eine Spurenart der Spur 302
(der aktuellen Fahrspur) und/oder der Spur 304 (z.
B. der benachbarten Spur) der Straße 300. In dem
veranschaulichten Beispiel bestimmt die Spurenbe-
dingungssteuerung 124 die Spurenart der Spur 302
und/oder der Spur 304 der Straße 300 auf Grundla-
ge eines Bildes (von Bildern) und/oder eines Vide-
os, die bzw. das durch die Kamera 116 aufgenom-
men wurden bzw. wurde, Daten, die durch den Nä-
herungssensor 118 gesammelt wurden, eines Bildes
(von Bildern) und/oder eines Videos, die bzw. das
durch eine oder mehrere der Kameras 120 aufge-
nommen wurden bzw. wurde, Daten, die durch ei-
ne oder mehrere der Näherungssensoren 122 ge-
sammelt wurden, usw. Dies bedeutet, dass die Ka-
mera 116, ein oder mehrere der Näherungssensoren

118, eine oder mehrere der Kameras 120 und/oder
ein oder mehrere der Näherungssensoren 122 konfi-
guriert sind bzw. ist, um Informationen zu erfassen,
die auf dem Straßenschild 306, in Spurenmarkierun-
gen 308 der Straße 300 und/oder Lichtanzeigen (z.
B. einem Fahrtrichtungsanzeiger) des Führungsfahr-
zeugs 206 und/oder des Fahrzeugs 100 enthalten
sind und die Spurenart angeben. Beispielsweise er-
fasst die Spurenbedingungssteuerung 124 bei Sam-
meln von Informationen, die auf dem Straßenschild
306 enthalten sind, Identifizieren der Spurenmarkie-
rungen 308 der Straße 300 und/oder Erfassen, dass
der linke Fahrtrichtungsanzeiger des Führungsfahr-
zeugs 206 aktiviert ist, dass die Spur 302 und die
Spur 304 zusammenführen. Zusätzlich oder alterna-
tiv bestimmt die Spurenbedingungssteuerung 124 die
Spurenart der Spur 302 und/oder der Spur 304 über
V2V-Kommunikation und/oder V2X-Kommunikation,
die durch das Kommunikationsmodul 112 des Fahr-
zeugs 100 (z. B. von dem Kommunikationsmodul 212
des Führungsfahrzeugs 206, dem Kommunikations-
modul 214 des Fahrzeugs 208, einem infrastruktur-
basierten DSRC-Modul usw.) empfangen wurde. Fer-
ner sammelt die Spurenbedingungssteuerung 124 in
einigen Beispielen die Spurenart der Spur 202 und/
oder der Spur 204 von einem Navigationssystem.

[0038] In dem veranschaulichten Beispiel bestimmt
die Spurenbedingungssteuerung 124, dass die Spu-
renart einer Nicht-Überholbedingung entspricht. Dies
bedeutet, dass die Spurenbedingungssteuerung 124
bei Identifizieren, dass es sich bei der Spurenart der
Spur 302 um eine zusammenführende Spur (z. B. von
einer Rampe) handelt, bestimmt, dass die Spurenart
einer Nicht-Überholbedingung entspricht. In weiteren
Beispielen schließen Spurenarten, die Nicht-Überhol-
bedingungen entsprechen, Wohngebiete, Bereiche
mit Überholverbot, sich teilende Spuren (z. B. von
Rampen herunter) usw. ein. Als Reaktion auf Be-
stimmen, dass die Spurenart, auf der das Fahrzeug
100 fährt, einer Nicht-Überholbedingung entspricht,
sendet die Spurenbedingungssteuerung 124 des ver-
anschaulichten Beispiels kein Signal zum Überholen
des Führungsfahrzeugs 206 durch Spurenwechsel.

[0039] Fig. 4 ist ein Blockdiagramm von elektroni-
schen Komponenten 400 des Fahrzeugs 100. Wie in
Fig. 4 veranschaulicht, schließen die elektronischen
Komponenten 400 eine bordeigene Rechenplattform
402, eine Infotainment-Haupteinheit 404, den GPS-
Empfänger 108, das Kommunikationsmodul 112, das
Kommunikationsmodul 114, Kameras 406, Sensoren
408, elektronische Steuereinheiten (electronic control
units - ECUs) 410 und einen Fahrzeugdatenbus 412
ein.

[0040] Die bordeigene Rechenplattform 402 be-
inhaltet eine Mikrocontrollereinheit, eine Steuerung
oder einen Prozessor 414 und einen Speicher 416.
In einigen Beispielen ist der Prozessor 414 der bord-
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eigenen Rechenplattform 402 so strukturiert, dass er
die Spurenbedingungssteuerung 124 beinhaltet. Al-
ternativ ist die Spurenbedingungssteuerung 124 in ei-
nigen Beispielen in eine andere elektronische Steu-
ereinheit (electronic control unit- ECU) (z. B. eine Au-
tonomieeinheit, eine Geschwindigkeitssteuereinheit,
ein Bremssteuermodul) mit ihrem eigenen Prozessor
414 und Speicher 416 integriert. Bei dem Prozessor
414 kann es sich um eine beliebige geeignete Ver-
arbeitungsvorrichtung oder einen beliebigen geeig-
neten Satz von Verarbeitungsvorrichtungen handeln,
wie etwa unter anderem einen Mikroprozessor, ei-
ne mikrocontrollerbasierte Plattform, einen integrier-
ten Schaltkreis, ein oder mehrere feldprogrammier-
bare Gate-Arrays (field programmable gate arrays -
FPGAs) und/oder einen oder mehrere anwendungs-
spezifische integrierte Schaltkreise (application-spe-
cific integrated circuits - ASICs). Bei dem Speicher
416 kann es sich um flüchtigen Speicher (z. B. RAM,
darunter nichtflüchtiger RAM, magnetischer RAM,
ferroelektrischer RAM usw.), nichtflüchtigen Speicher
(z. B. Plattenspeicher, FLASH-Speicher, EPROMs,
EEPROMs, memristorbasierten nichtflüchtigen Fest-
körperspeicher usw.), unveränderbaren Speicher (z.
B. EPROMs), Festwertspeicher und/oder Speicher-
vorrichtungen mit hoher Kapazität (z. B. Festplat-
ten, Festkörperlaufwerke usw.) handeln. In einigen
Beispielen beinhaltet der Speicher 416 mehrere
Speicherarten, insbesondere flüchtigen Speicher und
nichtflüchtigen Speicher.

[0041] Bei dem Speicher 416 handelt es sich um
computerlesbare Medien, auf denen ein oder meh-
rere Sätze von Anweisungen, wie etwa die Software
zum Ausführen der Verfahren der vorliegenden Of-
fenbarung, eingebettet sein können. Die Anweisun-
gen können eines oder mehrere der Verfahren oder
eine Logik, wie hier beschrieben, umsetzen. Bei-
spielsweise befinden sich die Anweisungen während
der Ausführung der Anweisungen vollständig oder
zumindest teilweise in einem beliebigen oder mehre-
ren von dem Speicher 416, dem computerlesbaren
Medium und/oder in dem Prozessor 414.

[0042] Die Ausdrücke „nichttransitorisches compu-
terlesbares Medium“ und „computerlesbares Medi-
um“ schließen ein einzelnes Medium oder mehrere
Medien ein, wie etwa eine zentralisierte oder verteil-
te Datenbank und/oder damit assoziierte Zwischen-
speicher und Server, auf denen ein oder mehre-
re Sätze von Anweisungen gespeichert sind. Ferner
beinhalten die Ausdrücke „nichttransitorisches com-
puterlesbares Medium“ und „computerlesbares Me-
dium“ jedes beliebige physische Medium, das zum
Speichern, Verschlüsseln oder Tragen eines Satzes
von Anweisungen zur Ausführung durch einen Pro-
zessor in der Lage ist oder das ein System dazu ver-
anlasst, ein beliebiges oder mehrere der hier offen-
barten Verfahren oder Vorgänge durchzuführen. Im
hier verwendeten Sinne ist der Ausdruck „computer-

lesbares Medium“ ausdrücklich so definiert, dass er
jede beliebige Art von computerlesbarer Speichervor-
richtung und/oder Speicherplatte einschließt und das
Verbreiten von Signalen ausschließt.

[0043] Die Infotainment-Haupteinheit 404 stellt ei-
ne Schnittstelle zwischen dem Fahrzeug 100 und
einem Benutzer bereit. Die Infotainment-Hauptein-
heit 404 beinhaltet digitale und/oder analoge Schnitt-
stellen (z. B. Eingabevorrichtungen und Ausgabevor-
richtungen), um Eingaben von dem/den Benutzer(n)
zu empfangen und diesem/diesen Informationen an-
zuzeigen. Die Eingabevorrichtungen beinhalten zum
Beispiel einen Steuerknopf, ein Armaturenbrett, ei-
ne Digitalkamera zur Bilderfassung und/oder visuel-
len Befehlserkennung, einen Touchscreen, eine Au-
dioeingabevorrichtung (z. B. ein Kabinenmikrofon),
Tasten oder ein Berührungsfeld. Die Ausgabevorrich-
tungen können die Cluster-Ausgabe 102, (einen) an-
dere(n) Kombiinstrumentenausgänge(-ausgang) (z.
B. Drehscheiben, Beleuchtungsvorrichtungen), Akto-
ren, eine Frontanzeige, die Anzeige 104 (z. B. eine
Mittelkonsolenanzeige, wie etwa eine Flüssigkristal-
lanzeige (liquid crystal display - LCD), eine organi-
sche Leuchtdiodenanzeige (organic light emitting di-
ode display - OLED-Anzeige), eine Flachbildschirm-
anzeige, eine Festkörperanzeige usw.) und/oder die
Lautsprecher 106 beinhalten. In dem veranschau-
lichten Beispiel beinhaltet die Infotainment-Hauptein-
heit 404 Hardware (z. B. einen Prozessor oder ei-
ne Steuerung, Arbeitsspeicher, Datenspeicher usw.)
und Software (z. B. ein Betriebssystem usw.) für
ein Infotainment-System (wie etwa SYNC® und My-
Ford Touch® von Ford®). Zusätzlich zeigt die Info-
tainment-Haupteinheit 404 das Infotainment-System
zum Beispiel auf der Anzeige 104 an.

[0044] Die Kameras 406 nehmen (ein) Bild(er) und/
oder Video eines Umgebungsbereichs des Fahr-
zeugs 100 auf. Beispielsweise schließen die Kame-
ras 406 des veranschaulichten Beispiels die Kame-
ra 116 und die Kamera 120 ein, die (ein) Bild(er)
und/oder Video eines Umgebungsbereichs des Fahr-
zeugs 100 aufnehmen, um es der Spurbedingungs-
steuerung 124 zu ermöglichen, Spurenbedingungen
des Umgebungsbereichs des Fahrzeugs 100 zu be-
stimmen. Ferner nehmen die Kameras 406 in eini-
gen Beispielen (ein) Bild(er) und/oder ein Video auf,
das/die (einem) Insassen des Fahrzeugs 100 (z. B.
über die Anzeige 104) dargestellt und/oder verwen-
det werden bzw. wird, um die Durchführung von auto-
nomen und/oder halbautonomen Fahrmanövern des
Fahrzeugs 100 zu unterstützen.

[0045] Die Sensoren 408 sind in dem und um das
Fahrzeug 100 herum angeordnet, um Eigenschaf-
ten des Fahrzeugs 100 und/oder eine Umgebung,
in der sich das Fahrzeug 100 befindet, zu überwa-
chen. Einer oder mehrere der Sensoren 408 kön-
nen zum Messen von Eigenschaften um eine Au-
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ßenseite des Fahrzeugs 100 herum angebracht sein.
Zusätzlich oder alternativ können einer oder meh-
rere der Sensoren 408 innerhalb einer Kabine des
Fahrzeugs 100 oder in einer Karosserie des Fahr-
zeugs 100 (z. B. einem Motorraum, Radkästen usw.)
angebracht sein, um Eigenschaften in einem Innen-
raum des Fahrzeugs 100 zu messen. Die Senso-
ren 408 schließen zum Beispiel Beschleunigungs-
messer, Wegstreckenzähler, Geschwindigkeitsmes-
ser, Nick- und Gierwinkelsensoren, Raddrehzahl-
sensoren, Mikrofone, Reifendrucksensoren, biome-
trische Sensoren und/oder Sensoren eines beliebi-
gen anderen geeigneten Typs ein. In dem veran-
schaulichten Beispiel schließen die Sensoren 408
den Fahrzeuggeschwindigkeitssensor 110, den Nä-
herungssensor 118 und die Näherungssensoren 122
ein.

[0046] Die ECUs 410 überwachen und steuern die
Teilsysteme des Fahrzeugs 100. Zum Beispiel han-
delt es sich bei den ECUs 410 um diskrete Sätze
elektronischer Bauteile, die ihre eigene(n) Schaltung
(en) (z. B. integrierte Schaltungen, Mikroprozesso-
ren, Arbeitsspeicher, Datenspeicher usw.) und Firm-
ware, Sensoren, Aktoren und/oder Montagehardware
beinhalten. Die ECUs 410 kommunizieren über ei-
nen Fahrzeugdatenbus (z. B. den Fahrzeugdaten-
bus 412) und tauschen darüber Informationen aus.
Des Weiteren können die ECUs 410 einander Eigen-
schaften (z. B. Status der ECUs 410, Sensormess-
werte, Steuerzustand, Fehler- und Diagnosecodes
usw.) kommunizieren und/oder Anforderungen von-
einander empfangen. Das Fahrzeug 100 kann zum
Beispiel siebzig oder mehr der ECUs 410 aufweisen,
die an verschiedenen Stellen um das Fahrzeug 100
positioniert und kommunikativ durch den Fahrzeug-
datenbus 412 gekoppelt sind.

[0047] In dem veranschaulichten Beispiel beinhalten
die ECUs 410 eine Autonomieeinheit 418, eine Ge-
schwindigkeitssteuereinheit 420 und ein Bremssteu-
ermodul 422. Beispielsweise steuert die Autonomie-
einheit 418 die Durchführung von autonomen und/
oder halbautonomen Fahrmanövern des Fahrzeugs
100 zumindest teilweise auf Grundlage eines Bildes
(von Bildern) und/oder eines Videos, die bzw. das
durch eine oder mehrere der Kameras 406 aufge-
nommen werden bzw. wird, und/oder von Daten, die
durch einen einer mehrere der Sensoren 408 ge-
sammelt werden. Die Geschwindigkeitssteuereinheit
420 steuert autonom eine Geschwindigkeit, mit der
sich das Fahrzeug 100 bewegt, zumindest teilweise
auf Grundlage eines Bildes (von Bildern) und/oder ei-
nes Videos, die bzw. das durch eine oder mehrere
der Kameras 406 aufgenommen werden bzw. wird,
und/oder von Daten, die durch einen einer mehrere
der Sensoren 408 gesammelt werden. Ferner betätigt
das Bremssteuermodul 422 autonom Bremsen des
Fahrzeugs 100 zumindest teilweise auf Grundlage ei-
nes Bildes (von Bildern) und/oder eines Videos, die

bzw. das durch eine oder mehrere der Kameras 406
aufgenommen werden bzw. wird, und/oder von Da-
ten, die durch einen einer mehrere der Sensoren 408
gesammelt werden.

[0048] Der Fahrzeugdatenbus 412 koppelt den
GPS-Empfänger 108, das Kommunikationsmodul
112, das Kommunikationsmodul 114, die bordei-
gene Rechenplattform 402, die Infotainment-Haupt-
einheit 404, die Kameras 406, die Sensoren 408
und die ECUs 410 kommunikativ. In einigen Bei-
spielen schließt der Fahrzeugdatenbus 412 einen
oder mehrere Datenbusse ein. Der Fahrzeugdaten-
bus 412 kann in Übereinstimmung mit einem Control-
ler-Area-Network-(CAN-)Bus-Protokoll laut der De-
finition durch die International Standards Orga-
nization (ISO) 11898-1, einem Media-Oriented-Sys-
tems-Transport-(MOST-)Bus-Protokoll, einem CAN-
Flexible-Data-(CAN-FD-)Bus-Protokoll (ISO 11898-
7) und/oder einem K-Leitungs-Bus-Protokoll (ISO
9141 und ISO 14230-1) und/oder einem Ethernet™-
Bus-Protokoll IEEE 802.3 (ab 2002) usw. umgesetzt
sein.

[0049] Fig. 5 ist ein Ablaufdiagramm eines beispiel-
haften Verfahrens 500, um eine Spurenbedingungen
zu erfassen, während eine adaptive Geschwindig-
keitsregelung eines Fahrzeugs aktiviert ist. Das Ab-
laufdiagramm aus Fig. 5 ist repräsentativ für ma-
schinenlesbare Anweisungen, die in einem Speicher
(wie etwa dem Speicher 416 aus Fig. 4) gespeichert
sind und ein oder mehrere Programme beinhalten,
die bei Ausführung durch einen Prozessor (wie etwa
den Prozessor 414 aus Fig. 4) das Fahrzeug 100 da-
zu veranlassen, die beispielhafte Spurenbedingungs-
steuerung 124 aus Fig. 1-4 umzusetzen. Während
das beispielhafte Programm unter Bezugnahme auf
das in Fig. 5 veranschaulichte Ablaufdiagramm be-
schrieben ist, können alternativ dazu viele andere
Verfahren zum Umsetzen der beispielhaften Spuren-
bedingungssteuerung 124 verwendet werden. Bei-
spielsweise kann die Reihenfolge der Ausführung der
Blöcke neu angeordnet, verändert, beseitigt und/oder
kombiniert werden, um das Verfahren 500 durchzu-
führen. Da das Verfahren 500 in Verbindung mit den
Komponenten aus Fig. 1-4 offenbart wird, sind ferner
einige Funktionen dieser Komponenten nachstehend
nicht ausführlich beschrieben.

[0050] Anfangs bestimmt die Spurenbedingungs-
steuerung 124 bei Block 502, ob die adaptive Ge-
schwindigkeitsregelung für das Fahrzeug 100 akti-
viert ist. Als Reaktion darauf, dass die Spurenbe-
dingungssteuerung 124 bestimmt, dass die adaptive
Geschwindigkeitsregelung nicht aktiviert ist, verbleibt
das Verfahren 500 bei Block 502. Andernfalls, als Re-
aktion darauf, dass die Spurenbedingungssteuerung
124 bestimmt, dass die adaptive Geschwindigkeitsre-
gelung aktiviert ist, geht das Verfahren 500 zu Block
504 über. Bei Block 504 bestimmt die Spurenbedin-
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gungssteuerung 124 eine Geschwindigkeitseinstel-
lung der adaptiven Geschwindigkeitsregelung des
Fahrzeugs 100.

[0051] Bei Block 506 bestimmt die Spurenbedin-
gungssteuerung 124, ob ein Führungsfahrzeug (z.
B. das Führungsfahrzeug 206) erfasst wurde. Bei-
spielsweise erfasst die Spurenbedingungssteuerung
124 das Führungsfahrzeug 206 über die Kame-
ra 116, den Näherungssensor 118, V2V- und/oder
V2X-Kommunikation, die durch das Kommunikati-
onsmodul 112 empfangen wurde, usw. Als Reak-
tion darauf, dass die Spurenbedingungssteuerung
124 das Führungsfahrzeug 206 nicht erfasst, kehrt
das Verfahren 500 zu Block 502 zurück. Andernfalls,
als Reaktion darauf, dass die Spurenbedingungs-
steuerung 124 die Anwesenheit des Führungsfahr-
zeugs 206 erfasst, geht das Verfahren 500 zu Block
508 über, bei dem die Spurenbedingungssteuerung
124 die Führungsfahrzeuggeschwindigkeit des Füh-
rungsfahrzeugs 206 bestimmt. Beispielsweise erfasst
die Spurenbedingungssteuerung 124 die Führungs-
fahrzeuggeschwindigkeit über die Kamera 116, den
Näherungssensor 118, V2V- und/oder V2X-Kommu-
nikation, die durch das Kommunikationsmodul 112
empfangen wurde, usw. Bei Block 510 bestimmt die
Spurenbedingungssteuerung 124, ob die Geschwin-
digkeitseinstellung der adaptiven Geschwindigkeits-
regelung des Fahrzeugs 100 über der Führungsfahr-
zeuggeschwindigkeit des Führungsfahrzeugs 206
liegt. Als Reaktion darauf, dass die Spurenbedin-
gungssteuerung 124 bestimmt, dass die Geschwin-
digkeitseinstellung nicht über der Führungsfahrzeug-
geschwindigkeit liegt, kehrt das Verfahren 500 zu
Block 502 zurück. Andernfalls, als Reaktion darauf,
dass die Spurenbedingungssteuerung 124 bestimmt,
dass die Geschwindigkeitseinstellung über der Füh-
rungsfahrzeuggeschwindigkeit liegt, geht das Verfah-
ren 500 zu Block 512 über.

[0052] Bei Block 512 identifiziert die Spurenbedin-
gungssteuerung 124 die Spurenart der aktuellen
Fahrspur (z. B. der Spur 202 aus Fig. 2, der Spur
302 aus Fig. 3) und/oder der benachbarten Spur
(z. B. der Spur 204 aus Fig. 2, der Spur 304 aus
Fig. 3) der Straße (z. B. der Straße 200 aus Fig. 2,
der Straße 300 aus Fig. 3). Beispielsweise identifi-
ziert die Spurenbedingungssteuerung 124 die Spu-
renart, um zu bestimmen, ob für den Abschnitt der
Straße, an dem sich das Fahrzeug 100 befinden, ei-
ne Überholbedingung oder einer Nicht-Überholbedin-
gung gilt. Beispielhafte Spurenarten schließen Spu-
ren in Wohngebieten, Überholbereiche, Bereiche mit
Überholverbot, zusammenführende Spuren, sich tei-
lende Spuren usw. ein. Die Spurenbedingungssteue-
rung 124 soll die Spurenart über die Kamera 116,
den Näherungssensor 118, eine oder mehrere der
Kameras 120, einen oder mehrere der Näherungs-
sensoren 122, V2V- und/oder V2X-Kommunikation,
die durch das Kommunikationsmodul 112 empfan-

gen wurde, ein Navigationssystem usw. identifizie-
ren. Bei Block 514 bestimmt die Spurenbedingungs-
steuerung 124 auf Grundlage der Spurenart, ob sich
das Fahrzeug 100 in einer Position zum Spurenwech-
sel befindet. Beispielsweise befindet sich das Fahr-
zeug 100 in einer Position zum Spurenwechsel, wenn
für den Abschnitt der Straße, an dem sich das Fahr-
zeug 100 befindet, eine Überholbedingung gilt, und
befindet sich das Fahrzeug 100 nicht in einer Po-
sition zum Spurenwechsel, wenn für den Abschnitt
der Straße, an dem sich das Fahrzeug 100 befindet,
eine Nicht-Überholbedingung gilt. Als Reaktion dar-
auf, dass die Spurenbedingungssteuerung 124 be-
stimmt, dass sich das Fahrzeug 100 nicht in einer Po-
sition zum Spurenwechsel befindet, geht das Verfah-
ren 500 zu Block 526 über. Andernfalls, als Reakti-
on darauf, dass die Spurenbedingungssteuerung 124
bestimmt, dass sich das Fahrzeug 100 in einer Positi-
on zum Spurenwechsel befindet, geht das Verfahren
500 zu Block 516 über.

[0053] Bei Block 516 identifiziert die Spurenbedin-
gungssteuerung 124 die Verkehrsgeschwindigkeit
auf der benachbarten Spur. Beispielsweise identifi-
ziert die Spurenbedingungssteuerung 124 die Ver-
kehrsgeschwindigkeit über die Kamera 116, den Nä-
herungssensor 118, eine oder mehrere der Kame-
ras 120, einen oder mehrere der Näherungssensoren
122, V2V- und/oder V2X-Kommunikation, die durch
das Kommunikationsmodul 112 empfangen wurde,
ein Navigationssystem usw. Bei Block 518 bestimmt
die Spurenbedingungssteuerung 124, ob die Ver-
kehrsgeschwindigkeit über der Führungsfahrzeugge-
schwindigkeit des Führungsfahrzeugs 206 liegt. Als
Reaktion darauf, dass die Spurenbedingungssteue-
rung 124 bestimmt, dass die Verkehrsgeschwindig-
keit nicht über der Führungsfahrzeuggeschwindigkeit
liegt, geht das Verfahren 500 zu Block 526 über. An-
dernfalls, als Reaktion darauf, dass die Spurenbedin-
gungssteuerung 124 bestimmt, dass die Verkehrsge-
schwindigkeit über der Führungsfahrzeuggeschwin-
digkeit liegt, geht das Verfahren 500 zu Block 520
über.

[0054] Bei Block 520 weist die Spurenbedingungs-
steuerung 124 den Fahrer und/oder Fahrzeugführer
des Fahrzeugs 100 (z. B. über die Cluster-Ausgabe
102, die Anzeige 104, die Lautsprecher 106 usw.) an,
einen Spurenwechsel vorzunehmen. Bei Block 522
veranlasst die Spurenbedingungssteuerung 124 die
ECU(s), welche die adaptive Geschwindigkeitsrege-
lung steuern, dazu, das Fahrzeug 100 zum Spuren-
wechsel auf die benachbarte Fahrspur zu lenken, um
das Führungsfahrzeug 206 zu überholen. Beispiels-
weise sendet die Spurenbedingungssteuerung 124
ein Signal, um zu veranlassen, dass die Anweisun-
gen dargestellt werden, und/oder um den autonomen
Spurenwechsel zu veranlassen.
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[0055] Bei Block 524 identifiziert die Spurenbedin-
gungssteuerung 124 den Fahrzeugtyp des Führungs-
fahrzeugs 206. Beispielsweise identifiziert die Spu-
renbedingungssteuerung 124 das Führungsfahrzeug
über die Kamera 116, den Näherungssensor 118,
V2V- und/oder V2X-Kommunikation, die durch das
Kommunikationsmodul 112 empfangen wurde, usw.
Bei Block 526 bestimmt die Spurenbedingungssteue-
rung 124, ob es sich bei dem Führungsfahrzeug
206 um einen Sattelschlepper, ein Einsatzfahrzeug
und/oder einen anderen Fahrzeugtyp handelt, der
mit einer niedrigeren Geschwindigkeit fahren muss
als der Geschwindigkeitsbegrenzung für das Fahr-
zeug 100. Als Reaktion darauf, dass die Spurenbe-
dingungssteuerung 124 bestimmt, dass es sich bei
dem Fahrzeug 206 um einen Sattelschlepper, ein
Einsatzfahrzeug und/oder einen anderen Fahrzeug-
typ handelt, der mit einer niedrigeren Geschwindig-
keit fahren muss, kehrt das Verfahren zu Block 502
zurück. Andernfalls, als Reaktion darauf, dass die
Spurenbedingungssteuerung 124 bestimmt, dass es
sich bei dem Führungsfahrzeug 206 um einen Perso-
nenkraftwagen handelt, geht das Verfahren zu Block
528 über, bei dem die Spurenbedingungssteuerung
124 über V2V-Kommunikation eine Warnung an das
Führungsfahrzeug 206 sendet, die angibt, dass das
Führungsfahrzeug 206 langsam fährt.

[0056] In dieser Anmeldung soll die Verwendung der
Disjunktion die Konjunktion einschließen. Die Ver-
wendung von bestimmten oder unbestimmten Arti-
keln soll keine Kardinalität anzeigen. Insbesondere
soll ein Verweis auf „den“ Gegenstand oder „einen“
Gegenstand auch einen aus einer möglichen Viel-
zahl von derartigen Gegenstände bezeichnen. Fer-
ner kann die Konjunktion „oder“ dazu verwendet wer-
den, Merkmale wiederzugeben, die gleichzeitig vor-
handen sind, anstelle von sich gegenseitig ausschlie-
ßenden Alternativen. Anders ausgedrückt ist die Kon-
junktion „oder“ so aufzufassen, dass sie „und/oder“
einschließt. Die Ausdrücke „beinhaltet“, „beinhaltend“
und „beinhalten“ sind einschließend und weisen je-
weils denselben Umfang auf wie „umfasst“, „umfas-
send“ bzw. „umfassen“. Des Weiteren bezeichnen die
Ausdrücke „Modul“ und „Einheit“ wie hierin verwen-
det Hardware mit Schaltungen zum Bereitstellen von
Kommunikations-, Steuer- und Überwachungsfunk-
tionen, oft in Verbindung mit Sensoren. Ein „Modul“
und eine „Einheit“ können zudem Firmware einschlie-
ßen, die auf der Schaltung ausgeführt wird.

[0057] Die vorstehend beschriebenen Ausführungs-
formen und insbesondere jegliche „bevorzugte“ Aus-
führungsformen sind mögliche beispielhafte Umset-
zungen und werden lediglich für ein eindeutiges Ver-
ständnis der Grundsätze der Erfindung dargelegt.
Viele Variationen und Modifikationen können an der/
den vorstehend beschriebenen Ausführungsform(en)
vorgenommen werden, ohne wesentlich vom Geist
und von den Grundsätzen der hier beschriebenen

Techniken abzuweichen. Jegliche Modifikationen sol-
len hier im Umfang dieser Offenbarung eingeschlos-
sen und durch die folgenden Patentansprüche ge-
schützt sein.
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ZITATE ENTHALTEN IN DER BESCHREIBUNG

Diese Liste der vom Anmelder aufgeführten Dokumente wurde automatisiert erzeugt und ist ausschließlich
zur besseren Information des Lesers aufgenommen. Die Liste ist nicht Bestandteil der deutschen Patent- bzw.
Gebrauchsmusteranmeldung. Das DPMA übernimmt keinerlei Haftung für etwaige Fehler oder Auslassungen.

Zitierte Nicht-Patentliteratur

- ISO 11898-7 [0048]
- ISO 9141 [0048]
- ISO 14230-1 [0048]
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Patentansprüche

.  Beansprucht wird:

1.  Fahrzeug, umfassend:
ein Kommunikationsmodul zur V2V-Kommunikation;
eine Kamera zum Aufnehmen von Bildern;
eine Steuerung zu Folgendem:
Identifizieren eines Fahrzeugtyps eines Führungs-
fahrzeugs auf Grundlage der Bilder;
Bestimmen einer Führungsfahrzeuggeschwindigkeit;
und
Senden einer Warnung über das Kommunikations-
modul an das Führungsfahrzeug als Reaktion auf Be-
stimmen von Folgendem:
dass es sich bei dem Führungsfahrzeug um einen
Personenkraftwagen handelt; und
dass die Führungsfahrzeuggeschwindigkeit unter ei-
ner Geschwindigkeitseinstellung für eine aktivierte
adaptive Geschwindigkeitsregelung liegt.

2.   Fahrzeug nach Anspruch 1, wobei die Steue-
rung die Warnung als Reaktion auf Bestimmen, dass
es sich bei dem Fahrzeug um einen Sattelschlepper
oder ein Einsatzfahrzeug handelt, nicht an das Füh-
rungsfahrzeug sendet.

3.  Fahrzeug nach Anspruch 1, wobei die Steuern
bestimmt, dass die Führungsfahrzeuggeschwindig-
keit durchgehend für einen vorbestimmten Zeitraum
unter der Geschwindigkeitseinstellung ist, bevor sie
die Warnung an das Führungsfahrzeug sendet.

4.   Fahrzeug nach Anspruch 1, wobei die Steue-
rung die Führungsfahrzeuggeschwindigkeit des Füh-
rungsfahrzeugs auf Grundlage der Bilder bestimmt,
die von der Kamera aufgenommen wurden.

5.    Fahrzeug nach Anspruch 1, wobei das Kom-
munikationsmodul die Führungsfahrzeuggeschwin-
digkeit für die Steuerung empfängt.

6.    Fahrzeug nach Anspruch 1, ferner beinhal-
tend einen Näherungssensor zum Erfassen des Füh-
rungsfahrzeugs, wobei die Steuerung die Führungs-
fahrzeuggeschwindigkeit über Daten bestimmt, die
durch den Näherungssensor gesammelt wurden.

7.  Fahrzeug nach Anspruch 1, wobei die Steuerung
Folgendes durchführen soll:
Bestimmen einer Verkehrsgeschwindigkeit in einer
benachbarten Fahrspur;
Vergleichen der Verkehrsgeschwindigkeit mit der
Führungsfahrzeuggeschwindigkeit als Reaktion auf
Bestimmen, dass die Führungsfahrzeuggeschwin-
digkeit unter der Geschwindigkeitseinstellung liegt;
Identifizieren einer Spurenart einer aktuellen Fahr-
spur; und
Bestimmen, ob die Spurenart einer Überholbedin-
gung entspricht, als Reaktion auf das Bestimmen,

dass die Fahrzeuggeschwindigkeit unter der Ge-
schwindigkeitseinstellung liegt.

8.   Fahrzeug nach Anspruch 7, wobei die Steue-
rung ein Signal zum Überholen des Führungsfahr-
zeugs als Reaktion auf Bestimmen von Folgendem
sendet:
die Verkehrsgeschwindigkeit liegt über der Führungs-
fahrzeuggeschwindigkeit; und
die Spurenart der aktuellen Fahrspur entspricht einer
Überholbedingung.

9.   Fahrzeug nach Anspruch 8, wobei eine Nicht-
Überholbedingung zumindest eines von Folgenden
beinhaltet: bei der Spurenart handelt es sich um ei-
nen Bereich mit Überholverbot, eine Spur zum Ein-
ordnen, eine sich teilende Spur und eine Spur in ei-
nem Wohngebiet.

10.  Fahrzeug nach Anspruch 8, ferner beinhaltend
eine Anzeige, die einen Indikator zum Spurenwech-
sel in die benachbarte Spur nach Empfangen des Si-
gnals von der Steuerung darstellt.

11.  Fahrzeug nach Anspruch 8, ferner beinhaltet
eine ECU, die bei Empfangen des Signals von der
Steuerung autonom einen Spurenwechsel in die be-
nachbarte Spur vornimmt.

12.  Fahrzeug nach Anspruch 7, wobei die Steue-
rung die Spurenart und die Verkehrsgeschwindig-
keit über zumindest eines von V2V-Kommunikation,
V2X-Kommunikation, ein Navigationskartensystem,
die Kamera, eine seitliche Kamera und einen oder
mehrere Näherungssensoren bestimmt.

13.  Fahrzeug nach Anspruch 7, wobei die Steue-
rung die Spurenart auf Grundlage der Bilder be-
stimmt, die von der Kamera aufgenommen wurden
und die zumindest eines von Spurenmarkierungen ei-
ner Straße und einen Fahrtrichtungsanzeigezustand
des Führungsfahrzeugs angeben.

14.  Verfahren, umfassend:
Aufnehmen eines Bildes über eine Kamera;
Identifizieren eines Fahrzeugtyps eines Führungs-
fahrzeugs auf Grundlage des Bildes über einen Pro-
zessor;
Bestimmen einer Führungsfahrzeuggeschwindigkeit
über den Prozessor; und
Senden einer Warnung als Reaktion auf Bestimmen
von Folgendem über V2V-Kommunikation an das
Führungsfahrzeug:
dass es sich bei dem Führungsfahrzeug um einen
Personenkraftwagen handelt; und
dass die Führungsfahrzeuggeschwindigkeit unter ei-
ner aktiven Geschwindigkeitseinstellung zur adapti-
ven Geschwindigkeitsregelung liegt.
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15.   Verfahren nach Anspruch 14, ferner beinhal-
tend:
Identifizieren einer Spurenart einer aktuellen Fahr-
spur;
Bestimmen einer Verkehrsgeschwindigkeit in einer
benachbarten Spur; und
Senden eines Signals zum Überholen des Führungs-
fahrzeugs als Reaktion auf Bestimmen von Folgen-
dem:
die Verkehrsgeschwindigkeit liegt über der Führungs-
fahrzeuggeschwindigkeit; und
die Spurenart der aktuellen Fahrspur entspricht einer
Überholbedingung.

Es folgen 5 Seiten Zeichnungen
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Anhängende Zeichnungen
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