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本发明涉及一种控制或调节车辆(1)的前灯

光分布的方法，所述车辆具有：就光分布(5)而言

可变的前照灯(3)，可以借助所述前照灯根据交

通状况产生不同的光分布(5)；以及用于至少部

分地自主行驶的环境传感机构，所述环境传感机

构包括至少一个光学摄像机(4)。本发明的阀门

装置的特征在于，在所述车辆(1)的至少部分的

自主行驶模式期间，在前照灯(3)打开的情况下

产生与由驾驶所述车辆(1)的人员(2)操作的行

驶模式不同的光分布(5)。
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1.一种控制或调节车辆(1)的前灯光分布的方法，所述车辆具有：就光分布(5)而言可

变的前照灯(3)，可以借助所述前照灯根据交通状况产生不同的光分布(5)；以及用于至少

部分地自主行驶的环境传感机构，所述环境传感机构包括至少一个光学摄像机(4)，

其特征在于，

在所述车辆(1)的至少部分的自主行驶模式期间，在前照灯(3)打开的情况下产生与由

驾驶车辆(1)的人员(2)操作的行驶模式不同的光分布(5)；其中，在至少部分的自主行驶模

式中，从车辆(1)出发为所述光分布(5)预设与由驾驶车辆(1)的人员(2)操作的行驶模式相

比更大的照射距离；

并且其中环境传感机构还利用至少另一环境传感器(6)，

针对由所述至少另一环境传感器(6)而不是光学摄像机(4)检测出物体(7)的情形，以

如下方式改变光分布(5)：照亮由所述至少另一环境传感器(6)识别出的物体(7)。

2.根据权利要求1所述的控制或调节车辆(1)的前灯光分布的方法，

其特征在于，

在至少部分的自主行驶模式中，从车辆(1)出发为所述光分布(5)预设与由驾驶车辆

(1)的人员(2)操作的行驶模式相比更窄的张角。

3.根据权利要求1所述的控制或调节车辆(1)的前灯光分布的方法，

其特征在于，

当所述至少另一环境传感器(6)识别出的物体(7)为行驶中的车辆的情况下，阻止照亮

所述行驶中的车辆。

4.根据权利要求1‑3中任一项所述的控制或调节车辆(1)的前灯光分布的方法，

其特征在于，

借助前照灯(3)中的至少一个以及/或者附加的发光元件(8)来照亮由所述至少另一环

境传感器(6)识别出的物体(7)。

5.根据权利要求1‑3中任一项所述的控制或调节车辆(1)的前灯光分布的方法，

其特征在于，

应用雷达或激光雷达作为至少另一环境传感器(6)。

6.根据权利要求1至3中任一项所述的控制或调节车辆(1)的前灯光分布的方法，

其特征在于，

使用LED矩阵式照明灯或激光照明灯作为前照灯(3)。

7.根据权利要求1至3中任一项所述的控制或调节车辆(1)的前灯光分布的方法，

其特征在于，

使用前置摄像机作为光学摄像机(4)。

8.根据权利要求7所述的控制或调节车辆(1)的前灯光分布的方法，

其特征在于，

所述前置摄像机构建为立体摄像机。
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控制车辆的前灯光分布的方法

技术领域

[0001] 本发明涉及一种控制车辆的前灯光分布的方法。

背景技术

[0002] 一般现有技术揭示过具有用于产生所限定的前灯光分布的前照灯的车辆。在传统

的车辆中，通常提供两个不同的前灯光分布，也就是所谓的行驶灯和所谓的远光灯，远光灯

就其光分布而言具有大于行驶灯的作用距离，并且远光灯同样视情况侧向地、特别是在朝

向迎面车流的左侧照亮与行驶灯相比更大的范围。

[0003] 此外，一般现有技术还揭示过，可以通过所谓的矩阵式照明灯，例如基于发光二极

管或激光二极管的矩阵产生近似任意的光分布，以便例如达到尽可能大的视距，并且不会

使得迎面车流感到刺眼。

[0004] 就这一点而言可以纯示例性地参阅DE  10  2010  048  659  A1，其描述过机动车的

一种可以实现针对性的光分布的照明装置。这样就能如此地进行光分布，从而一方面防止

使得迎面车流感到刺眼，另一方面为驾驶车辆的人员实现最大可能的视距。

[0005] DE  10  2012  015  618  A1揭示过一种用于控制或调节车辆的外部照明分布的方

法。该主要针对公共汽车的方案在于，可以在某些交通状况中产生不同的光分布。这一点超

出行驶灯和远光灯的已知光分布，因为例如在公共汽车靠站时，光分布朝车站方向或朝潜

在的危险区域偏转，以便确保和保证在此处更好地照明，从而使得公共汽车的司机能够可

靠地识别出这个区域内的物体和人。

[0006] 此外，另一一般现有技术还揭示过，车辆增设环境传感器，使得车辆能够基于这个

环境传感机构的数据完全或部分自主地运动。这种完全或部分自主的行驶特别是可以基于

摄像机系统，在此特别是立体摄像机实现，这些摄像机系统通常可以识别出在正常行驶中

处于车辆前方的物体。随后，车辆可以根据环境传感机构所检测到的数据对这些物体相应

地作出反应，例如刹车、避让或诸如此类。上述摄像机，在此特别是立体摄像机已经证实是

检测物体的非常可靠的来源，其可以用来实现相对物体的距离估测。但在实践中，这些摄像

机特别是在黑暗中依靠例如通过行驶灯或远光灯的照明来识别物体。

发明内容

[0007] 本发明的目的是，相对现有技术进一步改进用于控制或调节车辆的前灯光分布的

方法。

[0008] 根据本发明，这个目的通过一种下文所描述的方法而达成。

[0009] 根据本发明的方法，所述机动车具有前照灯，所述光分布可以通过所述前照灯被

改变，如在本文开篇所述的现有技术中示例性地描述的那样。所述机动车还具有环境传感

机构，其可以用来进行至少部分地自主行驶。这个环境传感机构具有至少一个优选构建为

前置立体摄像机的光学摄像机。

[0010] 根据本发明，在所述车辆的至少部分的自主行驶模式期间，在前照灯打开的情况
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下产生与由驾驶车辆的人员操作的行驶模式不同的光分布。发明者在此发现，驾驶车辆的

人员对光分布的要求原则上与光学摄像机对光分布的要求不同。根据车辆具体是由人员驾

驶还是部分地或完全自主地行驶，就能通过不同的光分布使得光分布与人员的以及与光学

摄像机的特殊需求相匹配。这一点特别是用于在自主或半自主行驶的情况下，通过车辆的

前灯光分布产生就摄像机而言最佳的照明。这样就能及早识别出物体，并且更好地识别出

物体类型和相对物体的距离，从而整体上改进自主或半自主行驶，特别是实现安全性。

[0011] 行驶灯以及远光灯的传统的光分布通常与驾驶车辆的人员的典型视角相匹配。成

人的视角通常为约150°，使得光分布根据肉眼的这个视角被选择得较宽，从而根据驾驶车

辆的人员的整个可见范围来进行照明。

[0012] 根据本发明方法的一种非常有利的改进方案，除了在人员驾驶所述车辆的情形中

的这个相对较宽的光分布外，针对所述自主或半自主行驶的情况为所述光分布规定较窄张

角。相对肉眼的约150°的视角而言，摄影机为了确保足够的识别品质而具有的通常为约60°

的视角是相对受限的。因此仅需以相应较小的张角来实现光分布就足够了，因为不再需要

照亮肉眼的整个视角，而是仅需照亮摄像机的视角。但根据本发明方法的一种有利的改进

方案，光分布的这种更强集中的光束实现与在人员自行驾驶所述车辆的情况下的光分布相

比更大的照射距离。这样摄像机就能比人看得更远。

[0013] 在实践中，车辆的用于自主行驶的环境传感机构除光学摄像机外还通常具有至少

另一传感器，特别是雷达或激光雷达系统，或者激光扫描仪或诸如此类。根据本发明方法的

一种极其有利的改进方案，针对所述环境传感机构具有至少另一传感器的情形规定，如果

由所述另一传感器而不是摄像机检测出物体，则以如下方式改变所述光分布：照亮由所述

另一传感器识别出的物体。例如在雷达充当环境传感机构的另一传感器的情况下，与传统

的光分布以及特别是在自主行驶中本发明的方法的光分布相比，可以“看”得更远。在借助

雷达辨认处于路面的光照较差的边缘区域内的物体的情况下，那么根据本发明方法的这个

有利的改进方案，可以通过所述前照灯和改变光分布以及/或者通过附加照明灯来照亮这

个通过所述另一传感器检测出的物体，所述附加照明灯借助发光元件提供有针对性的集中

的光锥。同样通过环境传感机构的摄像机可靠地检测出这种被照亮的物体，因为有足够的

光可供使用。由此还通过另一传感器和摄像机的冗余来相应地提高识别精度。同样可以在

使用立体摄像机和雷达的情况下冗余地进行距离估测。

[0014] 根据这个方案的另一有利技术方案，在行驶的车辆作为所识别物体的情况下不对

所识别物体进行点式照射。这样可能会使得迎面而来的或先行的车辆感到刺眼。这种车辆

通常基于其自有照明和其运动速度和其运动向量来被识别，从而在这种情形中可以防止针

对性的照明。

附图说明

[0015] 本发明的方法的其他有利技术方案通过实施例而变得清楚，下文将参照附图对该

实施例进行详细描述。

[0016] 其中：

[0017] 图1为由人驾驶的车辆的前照灯的光分布的俯视图；

[0018] 图2为在具有光学摄像机作为环境传感器的车辆自主行驶的情况下的类似于图1
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的视图；

[0019] 图3为类似于图2的具有其他用于环境检测的传感器以及未被照亮的物体的视图；

以及

[0020] 图4为类似于图3的具有对物体的针对性照明的视图。

具体实施方式

[0021] 图1大幅简化地示出车辆1的前部连同处于车辆中的人员2。车辆1具有两个前照灯

3，这些前照灯提供路面的表面上的(示例性地而非按比例地)用阴影示出的部分光分布5。

此外，用点划线示出用α表示的视角，这个视角正如人员2的肉眼通常所提供的视角那样。其

中，视角处于约150°的数值大小。在此例如在远光灯切换位置上示出的光分布通常如此地

选择，使其一方面确保很好地照亮人员2的视角α，另一方面例如不会使得迎面而来的车辆

感到刺眼，为此，光分布5在图1中在左上区域内具有一种凹部。

[0022] 此外，车辆1应能够自主地或至少半自主地行驶。针对这个至少半自主的行驶需要

设置环境传感机构，环境传感机构在图2中用前置摄像机4，特别是前置立体摄像机4表示。

摄像机4具有用点划线绘示的视角β，该视角例如为约60°，因而比人员2的视角α小得多。但

这时在就人员2的视角α而言的最佳光分布中照亮的车辆1的侧向的面积大于摄像机4原本

所需的面积。摄像机4因其较小的视角β原本就无法光学检测到这个区域。

[0023] 通过车辆1中的适宜控制设备就能通过前照灯3来影响光分布5，这些控制设备在

此未示出，但为本领域技术人员所熟知。这尤其适用于前照灯3被设计为例如基于LED或激

光的矩阵照明灯的形式的情况。这类前照灯也被称为“全阵列式LED头灯或激光头灯”。可以

通过这类前照灯3产生的光分布5极为灵活。因此，在图2中对摄像机4的视角β小于人员2的

视角α的事实作出反应。光分布5相对图1而言变得更窄。因为这样使得路面的边缘区域内的

其他交通参与者和迎面而来的交通参与者感到刺眼的危险减小，所以可以使得光分布5从

车辆1大幅地朝前方位移，从而与人员2相比最终能够通过摄像机4可靠地看清更大的距离。

[0024] 在具有用于自主或半自主行驶的环境传感机构的情况下，车辆1通常在其环境传

感机构范围内利用其它传感器。在图3中示例性地绘示有这种其他传感器。在此例如指的是

激光雷达或雷达6。这种例如形式为雷达6的其他环境传感器与摄像机4在通常可提供的照

明做到的相比，可以从车辆1朝前看得更远。图3纯示例性地示出右边道路边缘上尚处于摄

像机4的视角β内，但至少部分地处于划阴影线的光分布5之外的用于7表示的物体。通过雷

达6识别出这个物体7。但摄像机4可能因未照亮或未充分照亮而未检测到这个物体。在这样

的情形中，由车辆1中的控制设备检查所识别出的物体有多大的可能为行驶中的车辆。在这

种情况下，不再进一步行驶，这样就不会使得所述行驶中的车辆的司机感到刺眼。但在物体

7不是行驶中的车辆的情况下，就在下一步中例如通过借助这两个前照灯3改变光分布5来

照射这个物体7。为此，作为补充或替代方案，可以利用另一发光元件8，其在图4中示例性地

示出。通过这个发光元件8就能通过这两个前照灯3，将同样可以称为聚光灯且具有小得多

的光束角的更烈集中的针对性的光束9作为光分布5有针对性地对准这个通过雷达6检测到

的物体7。这一点在图4中相应地示出。作为附加发光元件8，例如聚光照明灯的替代方案，在

此同样可以通过前照灯3来改变光分布5，例如朝右移动或延伸至右边缘。

[0025] 无论何种情形都会照亮物体7，从而作为通过雷达6进行检测的补充也能够通过摄
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像机4一起检测出这个物体。通过摄像机4的这个检测能够可靠地检测出以及视情况辨认出

相应的物体7，从而提早作出反应，具体方式是，例如在自主行驶的情况下进行避让和/或刹

车。例如在将物体7识别为站立在道路边缘的野生动物的情况下，可以视物体7的具体距离

和运动向量将照明减弱并且预防性地减小车辆1的速度。

[0026] 与未针对性地照射通过其他环境传感器6测得的物体的照明情况相比，这样能在

这个行驶中通过摄像机4更快地检测出物体7以及通过适宜的图像处理进行识别并视情况

进行分类。
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图1

图2
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图3

图4
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