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Beschreibung

[0001] Die vorliegende Erfindung bezieht sich auf
ein in ein Fahrzeug montiertes Navigationssystem
zum Fihren des Fahrzeugs zu einem Ziel oder einem
Bestimmungsort entlang eines Kurses, und insbe-
sondere auf ein derartiges Navigationssystem, das
einen Betreiber an einem abweichenden Punkt hor-
bar und/oder visuell Uber einen zu wahlenden Kurs
informieren kann.

[0002] Verschiedene Arten von Geraten zur Entlas-
tung der Stressbelastung eines Fahrers wurden vor-
geschlagen und werden immer haufiger in Fahrzeu-
gen montiert. Ein derartiges Gerat ist ein Navigati-
onssystem zum Fuhren eines Fahrzeugs zu einem
Bestimmungsort entlang eines Kurses. Ein derartiges
Navigationssystem hat eine Funktion, die den Fahrer
Uber einen zu wahlenden Kurs informiert, wenn das
Fahrzeug an einem abweichenden Punkt, wie bei-
spielsweise eine Querstralle, eine Kreuzung usw.
vorbeifahrt. Derartige momentan in der Praxis ver-
wendete Navigationssysteme umfassen eine Anzei-
geeinheit, die innerhalb des Instrumentenbretts des
Fahrzeugs montiert ist und geeignet ist, den Fahrer
visuell iber den gewahlten Kurs zu informieren.

[0003] Es ist auch ein Navigationssystem bekannt,
das den Fahrer zuséatzlich zu einer derartigen visuel-
len Information hérbar Giber den gewahlten Kurs infor-
miert. Beispielsweise offenbart die japanische verof-
fentlichte Patentschrift Hei 1-173 819 ein Sprachna-
vigationssystem, das einen zu wahlenden Kurs hor-
bar anklindigt, wenn ein Fahrzeug, in dem das Sys-
tem montiert ist, eine Position in einem Abstand vor
einer EinmiUndung oder Kreuzung erreicht. Wenn ein
derartiges Sprachnavigationssystem verwendet wird,
kann sich der Fahrer mit seiner/ihrer Aufmerksamkeit
auf die Aussicht vor dem sich bewegenden Fahrzeug
konzentrieren, ohne dass die Notwendigkeit besteht,
auf die Anzeige zu schauen.

[0004] Des weiteren wird die Navigation vorzugs-
weise vorher ausgeflihrt, kurz bevor das Fahrzeug
die Einmindung oder Kreuzung erreicht. Wenn die
Fihrung direkt vor einer Einmindung durchgefiihrt
wird, kann der Fahrer nicht sofort auf die Navigation
reagieren. Wenn beispielsweise in Landern mit
Rechtsverkehr der Fahrzeuge auf der Strale das
Fahrzeug sich auf einer zweispurigen Stral’e auf de-
ren linken Spur bewegt und wenn der Fahrer plétzlich
direkt an einer Einmiindung durch das Navigations-
system angewiesen wird "rechts abbiegen", kann der
Fahrer sein oder ihr Fahrzeug nicht sofort nach
rechts lenken. Der Fahrer muss das Fahrzeug zuerst
von der linken Spur auf die rechte Spur bewegen, be-
vor das Fahrzeug an der Einmindung nach rechts
gelenkt wird. Es ist eine Zeit erforderlich, um das
Fahrzeug an der Einmindung nach rechts oder links
zu lenken.

[0005] Zu diesem Zweck muss eine vorhergehende
Anweisung durchgefiihrt werden, bevor das Fahr-
zeug die Einmindung erreicht, wie beschrieben ist.
Die Fuhrung wird auch direkt vor der Einmindung
durchgefuhrt. Eine derartige stufenférmige Fihrung
ist dadurch vorzuziehen, dass der Fahrer sein oder
ihr Fahrzeug wahrend der Fuhrung durch das Navi-
gationssystem sanft betreiben kann.

[0006] Wenn das Fahrzeug den Bestimmungsort er-
reicht, wird das dem Fahrer hérbar angekiindigt und
die Navigation wird beendet.

[0007] Wenn jedoch die momentane Position des
Fahrzeugs mit reduzierter Genauigkeit gemessen
wird, kann die tatsachliche Ankunft am Bestim-
mungsort nicht durch das Navigationssystem beur-
teilt werden. Deshalb kann die Navigation nicht been-
det werden.

[0008] Wenn die Messung eine niedrige Genauig-
keit hat und wenn eine Strecke von einem Startpunkt
Uber einen Punkt zu einem Ziel gewahlt wird, kann
auch das folgende Problem auftreten. Wenn eine
derartige Strecke in dem Navigationssystem einge-
stellt ist, wird zuerst der Punkt als ein erster Bestim-
mungsort gesucht, GUber den das Fahrzeug zu dem
Bestimmungsort fahrt (der als ein "Transitpunkt" be-
zeichnet wird), und dann wird eine erste Strecke von
dem Startpunkt zu dem Transitpunkt ermittelt. An-
schlieend wird eine zweite Strecke von dem Transit-
punkt zu dem endgultigen Bestimmungsort gesucht
und ermittelt. Wenn die Ankunft bei dem ersten Be-
stimmungsort nicht ermittelt ist, kann die Fihrung be-
zuglich der zweiten Strecke nicht begonnen werden.
Insbesondere wenn die Messung eine niedrige Ge-
nauigkeit hat oder wenn das Fahrzeug an einem
Punkt vorbeigefahren ist, der von dem Transitpunkt
etwas beabstandet ist, kann die Ankunft bei dem
Transitpunkt nicht beurteilt werden, so dass die erste
Navigation nicht beendet wird. Somit wird die Naviga-
tion zu dem endgiiltigen Ziel nicht begonnen.

[0009] Um die vorstehenden Probleme nach dem
Stand der Technik zu Uberwinden, ist es eine Aufga-
be der vorliegenden Erfindung, ein Navigationssys-
tem zu schaffen, das seinen Navigationsbetrieb ab-
hangig von einer Beurteilung der Fahrzeugposition
relativ zu dem Ziel beenden und den Navigationsbe-
trieb neustarten kann.

[0010] Erfindungsgemal wird diese Aufgabe durch
ein Fahrzeugnavigationssystem und ein Fahrzeug-
navigationsverfahren geldst, wie sie in den beigeflg-
ten Patentanspriichen definiert sind.

[0011] Die vorliegende Erfindung schafft somit ein
Navigationssystem fiir ein Fahrzeug, mit einer Ein-
richtung zur Speicherung von Daten hinsichtlich einer
Strecke von einer Startposition zu einem Ziel, einer
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Einrichtung zur Erfassung einer momentanen Positi-
on des Fahrzeugs, einer Steuereinrichtung zur Navi-
gationssteuerung auf der Grundlage der momenta-
nen Position des Fahrzeugs und auf der Grundlage
der Daten hinsichtlich der Strecke zu dem Ziel und ei-
ner Neustartanweisungseinrichtung zum Anweisen
eines Neustarts der Navigation, wobei die Steuerein-
richtung enthalt: eine Einrichtung zur Erfassung,
dass ein Abstand zwischen der momentanen Positi-
on des Fahrzeugs und dem Ziel nicht groRer als ein
vorbestimmter Wert ist, um zu beurteilen, dass das
Fahrzeug sich dem Ziel nahert, und eine Einrichtung
zur Beendigung der Navigation in Reaktion darauf,
dass der Abstand nicht gréRer als der vorbestimmte
Wert ist, wobei die Navigation durch die Steuerein-
richtung nach Beendigung durch die Beendigungs-
einrichtung in Reaktion auf einen Befehl von der Neu-
startanweisungseinrichtung wieder gestartet wird,
wenn die Erfassungseinrichtung nicht erfasst, dass
ein Abstand zwischen der momentanen Position des
Fahrzeugs und dem Ziel nicht gréRer als der vorbe-
stimmte Wert ist.

[0012] Das erfindungsgemalfe Verfahren zur Fih-
rung eines Fahrzeugs unter Verwendung von Navi-
gation umfasst die Schritte Speichern von Daten hin-
sichtlich einer Strecke von einer Startposition zu ei-
nem Ziel, Erfassen einer momentanen Position des
Fahrzeugs, Steuern der Navigation auf der Grundla-
ge der momentanen Position des Fahrzeugs und auf
der Grundlage der Daten hinsichtlich der Strecke zu
dem Ziel, wobei der Schritt der Navigationssteuerung
folgende Schritte enthalt: Beurteilen, dass sich das
Fahrzeug dem Ziel nahert, durch eine Erfassung,
dass ein Abstand zwischen der momentanen Positi-
on des Fahrzeugs und dem Ziel nicht groRer als ein
vorbestimmter Wert ist, Beenden der Navigation in
Reaktion darauf, dass der Abstand nicht groRer als
der vorbestimmte Wert ist, und Neustarten der Navi-
gation, nachdem die Navigation zuvor in dem Been-
digungsschritt in Reaktion auf ein Fehlen der Erfas-
sung beendet wurde, dass ein Abstand zwischen der
momentanen Position des Fahrzeugs und dem Ziel
nicht grofer als der vorbestimmte Wert ist.

[0013] Das Navigationssystem der vorliegenden Er-
findung kann seine Navigation durch die Berucksich-
tigung der Annaherung des Fahrzeugs an den vorbe-
stimmten Abstand als Ankunft des Fahrzeugs an dem
Ziel beenden. Zu diesem Zeitpunkt wird die Beendi-
gung der Navigation dem Fahrer hérbar und/oder vi-
suell gemeldet.

Kurzbeschreibung der Zeichnung
[0014] Es zeigen:
[0015] Fig. 1 ein Blockschaltbild eines bevorzugten

erfindungsgemaflien Ausfiihrungsbeispiels eines
Sprachnavigationssystems,

[0016] Fig. 2 ein durch das Sprachnavigationssys-
tem angezeigtes Szenario,

[0017] Fig. 3 ein anderes durch das Sprachnaviga-
tionssystem angezeigtes Szenario in einem vergro-
Rerten Malistab, das zeigt, dass sich das Fahrzeug
einer Einmindung nahert, an der das Fahrzeug nach
rechts oder links gelenkt werden sollte,

[0018] Fig. 4 ein Ablaufdiagramm einer Prozedur,
die ausgefuhrt wird, bevor das Fahrzeug an einem
Transitpunkt vorbeifahrt,

[0019] Fig.5 ein Ablaufdiagramm einer Prozedur,
die bei der Beurteilung ausgefiihrt wird, ob das Fahr-
zeug an dem Transitpunkt vorbeiféahrt oder nicht,

[0020] Fig. 6 ein Ablaufdiagramm einer Prozedur,
die ausgeflhrt wird, wenn das Fahrzeug an dem
Transitpunkt vorbeigefahren ist,

[0021] Fig. 7A ein Szenario der Position des Fahr-
zeugs bei der Bewegung zu dem Transitpunkt,

[0022] Fig. 7B ein Szenario der Position des Fahr-
zeugs bei der Annaherung an dem Transitpunkt,

[0023] Fig. 7C ein Szenario der Position des Fahr-
zeugs nach der Bewegung an dem Transitpunkt vor-
bei,

[0024] Fig. 8 ein Ablaufdiagramm der Prozedur,
wenn ein Wiedersuchbetrieb ausgefiihrt wird,

[0025] Fig.9 ein Ablaufdiagramm der Prozedur,
wenn ein Transitpunkt und eine zu verwendende
MautstralRe beschrieben sind,

[0026] Fig. 10 ein Ablaufdiagramm der Prozedur
bei der Beurteilung, dass sich das Fahrzeug dem Be-
stimmungsort nahert und ob die Navigation beendet
werden sollte oder nicht,

[0027] Fig. 11 ein Ablaufdiagramm der Prozedur
beim Neustart der Navigation, nachdem sie einmal
beendet wurde,

[0028] Fig. 12 ein Ablaufdiagramm der Prozedur
beim Neustart der Navigation, nachdem sie einmal
beendet wurde,

[0029] Fig. 13 ein Ablaufdiagramm der Prozedur
beim Neustart der Navigation, nachdem sie einmal
beendet wurde,

[0030] Fig. 14 ein Ablaufdiagramm der Prozedur
beim Neustart der Navigation, nachdem sie einmal
beendet wurde,

[0031] FEig. 15A einen Anzeigeschirm, der die Posi-
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tion des Fahrzeugs zeigt, bevor es bei dem Ziel an-
kommt,

[0032] Fig. 15B den Anzeigeschirm, der die Positi-
on des Fahrzeugs zeigt, nachdem es bei dem Ziel an-
gekommen ist,

[0033] Fig. 16A den Anzeigeschirm, der die Positi-
on des Fahrzeugs auf der Strecke zeigt, nachdem die
Ankunft des Fahrzeugs bei dem Ziel beurteilt wurde,

[0034] Fig. 16B den Anzeigeschirm, der zeigt,
wenn das Fahrzeug wieder gefihrt wird,

[0035] Fig. 17A den Anzeigeschirm, der zeigt, dass
das Fahrzeug von der Strecke abgekommen ist,
nachdem die Ankunft des Fahrzeugs bei dem Ziel be-
urteilt wurde,

[0036] Fig. 17B den Anzeigeschirm, der zeigt, dass
der Wiedersuchschritt begonnen ist und

[0037] Fig. 17C den Anzeigeschirm, der zeigt, dass
die Navigation ausgefihrt wird, nachdem der Wieder-
suchschritt beendet ist.

Ausfuhrliche Beschreibung der bevorzugten Ausfih-
rungsbeispiele

[0038] In Fig. 1 ist ein erfindungsgeman aufgebau-
tes Sprachnavigationssystem gezeigt. Das System
weist eine Kartendatenspeichereinheit (,Map Data
Storage") 10 auf, die geeignet ist, um Daten von Stra-
Rennamen, Platznamen, Einmindungsnamen, Ge-
baudenamen, Flussnamen und anderen Namen zu
speichern und diese gespeicherten Daten falls nétig
zu lesen. Das Sprachnavigationssystem weist auch
folgendes auf: einen GPS-Empfanger 12 (,global po-
sitioning system, GPS receiver"), der ein Satelliten-
navigationssystem (GPS) zum Messen der momen-
tanen Position eines Fahrzeugs anwendet, in dem
das Sprachnavigationssystem montiert ist, einen
Kompasssensor (,azimuth sensor") 14 zum Wahr-
nehmen der Kompasszahl der Bewegung des Fahr-
zeugs aus den Anderungen des Erdmagnetismus-
ses, einen Lenkungssensor (,steering sensor") 16
zum Wahrnehmen des geanderten Kurses aus dem
geanderten Winkel eines Lenkrads in dem Fahrzeug,
einen Streckensensor (,distance sensor") 18 zum
Wahrnehmen einer Strecke, die das Fahrzeug gefah-
ren ist, aus der Umdrehung eines Fahrzeugrads, und
eine Messeinheit (,present position measuring unit")
20 fur die momentane Position zum Ermitteln der mo-
mentanen Position des Fahrzeugs aus den Ergebnis-
sen der Sensoren.

[0039] Wenn die Navigation ausgefiihrt werden soll,
wird ein Bestimmungsort einer Berechnungseinheit
(,computing unit") 24 Gber einen Eingabebereich (,in-
put") 22 zugefiihrt, wie beispielsweise durch Be-

schreiben des Bestimmungsorts auf einer Anzeige-
einheit, die beschrieben wird, oder durch Tippen des
Platznamens des Bestimmungsorts. Die Berech-
nungseinheit 24 umfasst eine Streckenberechnungs-
einheit (,route computing unit") 26, die eine Strecke
von der momentanen Position des Fahrzeugs, die
durch die Messeinheit 20 fiir die momentane Position
berechnet wird, zu dem eingegebenen Bestim-
mungsort berechnet. Die ermittelte Strecke wird dann
in einer Streckenspeichereinheit (,route storage") 28
gespeichert.

[0040] Nachdem die Strecke auf die vorstehende
Weise ermittelt wurde, wird die tatsachliche Navigati-
on begonnen. Die Berechnungseinheit 24 umfasst
eine Navigationssteuereinheit (,route guidance unit")
30, die die Daten einer Karte in der Umgebung des
Fahrzeugs aus der Kartendatenspeichereinheit 10
liest, wobei die Karte auf einer Anzeigeeinheit (,dis-
play") 32 angezeigt wird, die die momentane Position
und Richtung des Fahrzeugs und die ermittelte Stre-
cke Uberlappt, die in der Streckenspeichereinheit 28
gespeichert wurde.

[0041] Die Anzeigeeinheit 32 ist in einem Instru-
mentenbrett in der Nachbarschaft des Fahrersitzes
des Fahrzeugs montiert. Der Fahrer kann die Anzei-
geeinheit 32 sehen, um die Position des Fahrzeugs
zu bestatigen und Informationen beziglich der Stre-
cke zu erhalten.

[0042] Ein Szenario in der Anzeigeeinheit 32 ist in
Fig. 2 gezeigt. Die gewahlte Strecke ist durch eine di-
cke durchgezogene Linie 100 gekennzeichnet und
die andere Stral3e ist durch eine diinne durchgezoge-
ne Linie 102 bezeichnet. Die Position des Fahrzeugs
ist durch einen Kreis 104 angedeutet, wobei die Rich-
tung seiner Bewegung durch einen keilférmigen Pfeil
106 gezeigt ist. Ein derartiges Szenario kann an Stel-
le oder zusatzlich zu der durch die durchgezogenen
Linien mit unterschiedlicher Dicke gemachten Unter-
scheidung farbig sein.

[0043] Wenn sich das Fahrzeug einem Einmin-
dungspunkt 108 nahert, bei dem das Fahrzeug ab-
biegen sollte, wird das Szenario zu einem Szenario
verandert, das in Fig. 3 gezeigt ist. Dieses Szenario
zeigt den Namen 110 des Einmindungspunkts 108
und einen Abstand 112 zwischen dem Fahrzeug und
dem Einmindungspunkt 108. Gleichzeitig veranlasst
die Navigationssteuereinheit 30 eine Sprachsteuer-
einheit (,voice control") 34 zum Erzeugen einer hor-
baren Nachricht, welche die Navigation an der Ein-
mundung ankundigt. Die Sprachsteuereinheit 34 liest
digitale Daten aus einer Sprachspeichereinheit
(,voice storage") 36 und wandelt sie in ein analoges
Signal um, das wiederum einen Lautsprecher 38 an-
steuert. Der Lautsprecher 38 produziert somit die
hérbare Nachricht flr den Fahrer, beispielsweise "an
der nachsten Einmlndung links abbiegen”. Eine der-
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artige Nachricht wird in Abstandsintervallen wieder-
holt, bis das Fahrzeug die Einmindung passiert hat.

[0044] Wenn ein Transitpunkt von dem Eingabebe-
reich 22 in die Berechnungseinheit 24 zusammen mit
dem Bestimmungsort eingegeben wird, dann berech-
net die Streckenberechnungseinheit 26 eine Strecke
von dem Startpunkt Uber den eingestellten Transit-
punkt zu dem Bestimmungsort. Diese Strecke wird
auf ahnliche Weise in der Streckenspeichereinheit 28
gespeichert. Die Strecke kann gesucht werden, in-
dem zuerst der Transitpunkt als ein vorlaufiger Be-
stimmungsort eingestellt wird und eine Strecke von
der momentanen Position zu dem Transitpunkt auf
eine geeignete Weise gesucht wird, wie beispielswei-
se das Dykistra-Verfahren oder dergleichen. Als
Nachstes wird eine Strecke von dem Transitpunkt als
einem Startpunkt zu dem tats&chlichen oder dem
endglltigen Bestimmungsort gesucht. Schlief3lich
wird die zweite Strecke mit der ersten Strecke ver-
bunden.

[0045] Somit kann das Navigationssystem dieses
Ausfuhrungsbeispiels das Fahrzeug entlang einer
gewabhlten Strecke visuell oder hérbar derart fiihren,
dass das Fahrzeug zuverlassig an einem gewahlten
Transitpunkt vorbeifahrt, es ist aber auch dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Flhrung der Strecken zwi-
schen dem momentanen Punkt und dem Transit-
punkt und zwischen dem Transitpunkt und dem end-
glltigen Bestimmungsort unabhangig ausgefuhrt
wird. Zu diesem Zweck weist das Navigationssystem
eine Passierbeurteilungseinheit (,transit judging
unit") 40 fur die Beurteilung, ob das Fahrzeug den ge-
wahlten Transitpunkt passiert hat oder nicht, und eine
Passierverarbeitungseinheit  (,transit processing
unit") 42 auf, um die Navigation von zwischen dem
Startpunkt und dem Transitpunkt zu einer anderen
Navigation zu schalten fir zwischen dem Transit-
punkt und dem Bestimmungsort, wenn beurteilt wird,
dass das Fahrzeug den Transitpunkt passiert hat.

[0046] Fig. 4 zeigt ein Ablaufdiagramm der Naviga-
tion gemal diesem Ausflihrungsbeispiel. Die Stre-
ckenberechnungseinheit 26 berechnet eine Strecke
von dem Startpunkt zu dem Transitpunkt, und die
Streckenspeichereinheit 28 speichert eine derartige
Strecke, entlang der das Fahrzeug visuell oder hor-
bar geflihrt wird (S101). Diese Strecke ist in dem
Szenario durch eine rote Linie farbig. Eine andere
Strecke von dem Transitpunkt zu dem endgultigen
Bestimmungsort ist durch eine blaue Linie farbig. Die
Passierbeurteilungseinheit 40 beurteilt, ob das Fahr-
zeug den Transitpunkt passiert hat oder nicht.

[0047] Fig. 5 zeigt ein Ablaufdiagramm bei der Be-
urteilung, ob das Fahrzeug an dem Transitpunkt vor-
beigefahren ist oder nicht. Insbesondere wird zuerst
beurteilt, ob sich das Fahrzeug ordnungsgemaf ent-
lang der beschriebenen Strecke bewegt (S201). Das

wird ausgefihrt, indem die momentane Position des
Fahrzeugs mit der Strecke verglichen wird. Wenn be-
urteilt wird, dass sich das Fahrzeug ordnungsgemafn
entlang der Strecke bewegt, wird des weiteren beur-
teilt, ob der verbleibende Abstand von der momenta-
nen Position zu dem Transitpunkt innerhalb eines
vorgegebenen Abstands liegt (beispielsweise 200
Meter) oder nicht (S202). Wenn der verbleibende Ab-
stand gleich oder kleiner als 200 Meter ist, wird beur-
teilt, dass das Fahrzeug den Transitpunkt passiert
hat.

[0048] Wenn sich das Fahrzeug nicht ordnungsge-
maf entlang der Strecke bewegt, wird beurteilt, ob
der lineare Abstand zwischen der momentanen Fahr-
zeugposition und dem Transitpunkt gleich oder klei-
ner als ein vorgegebener Wert ist (beispielsweise 200
Meter) oder nicht (S203). Wenn der Abstand gleich
oder kleiner als 200 Meter ist, dann wird beurteilt,
dass das Fahrzeug den Transitpunkt passiert hat.

[0049] Somit wird bei S102 beurteilt, dass das Fahr-
zeug den Transitpunkt passiert hat, und die Prozedur
schreitet zu einem Transitpunktspassierverarbei-
tungsschritt (S103) fort. Dieser Schritt wird durch die
Passierverarbeitungseinheit 42 ausgeflihrt, wenn sie
ein Passiersignal von der Passierbeurteilungseinheit
40 empfangt.

[0050] Fig. 6 zeigt ein Ablaufdiagramm einer Proze-
dur, die durchgefihrt wird, wenn das Fahrzeug den
Transitpunkt passiert hat. Wenn beurteilt wird, dass
das Fahrzeug an dem Transitpunkt vorbeigefahren
ist, veranlasst das System die Anzeigeeinheit 32 da-
zu, eine Nachricht anzuzeigen, die eine fiir das Fahr-
zeug erforderliche vorgegebene Zeit andeutet, um an
dem Transitpunkt vorbeizufahren, beispielsweise 30
Sekunden (S301). Die verwendeten Farben zum An-
deuten der Strecke werden geandert (S302). Insbe-
sondere bevor das Fahrzeug an dem Transitpunkt
vorbeifahrt, wird der erste Streckenbereich von dem
Startpunkt zu dem Transitpunkt durch eine rotfarbige
Linie angedeutet, wahrend der zweite Streckenbe-
reich von dem Transitpunkt zu dem endgultigen Be-
stimmungsort durch eine blaufarbige Linie angedeu-
tet wird. Nachdem das Fahrzeug den Transitpunkt
passiert hat, wird jedoch der erste Streckenbereich
durch eine blaufarbige Linie angedeutet, wahrend
der zweite Streckenbereich durch eine rotfarbige Li-
nie angedeutet wird.

[0051] Die Fig. 7A, Fig. 7B und Fig. 7C zeigen je-
weils verschiedene unterschiedliche Szenarien in der
Anzeigeeinheit 32 vor, wahrend und nach dem Pas-
sieren des Transitpunkts. Fig. 7A zeigt, dass ein
Kurs zu dem Transitpunkt durch eine durchgezogene
Linie (rot) angedeutet wird, bevor das Fahrzeug den
Transitpunkt passiert, wahrend ein anderer Kurs von
dem Transitpunkt zu dem Bestimmungsort durch
eine gestrichelte Linie (blau) angedeutet wird. Wenn
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das Fahrzeug an dem Transitpunkt vorbeifahrt, deu-
tet die Anzeigeeinheit 32 eine Nachricht an "Sie na-
hern sich dem Transitpunkt/Strecke zum Bestim-
mungsort wird gezeigt", wie in Fig. 7B gezeigt ist.
Nachdem das Fahrzeug den Transitpunkt passiert
hat, wird der Kurs zu dem Transitpunkt durch eine ge-
strichelte Linie (blau) gezeigt, wahrend der Kurs von
dem Transitpunkt zu dem Bestimmungsort durch
eine durchgezogene Linie (rot) gezeigt wird, wie in

Fig. 7C gezeigt ist.

[0052] Wenn das Fahrzeug aufierhalb der gewahl-
ten Strecke ist und wenn es an dem Transitpunkt vor-
beigefahren ist, wird die Strecke von der momenta-
nen Position des Fahrzeugs zu dem Bestimmungsort
wiedergesucht, wie bei den herkdmmlichen Navigati-
onssystemen. Bei diesem Ausflhrungsbeispiel ist je-
doch das Navigationssystem geeignet, zwei unab-
hangige Navigationsvorgange auszufihren, d.h. eine
Navigation von dem Startpunkt zu dem Transitpunkt
und eine andere Navigation von dem Transitpunkt zu
dem Bestimmungsort. Da insbesondere die Navigati-
on genau durchgefihrt wird, bis das Fahrzeug den
Transitpunkt passiert, kann nur die Strecke von der
momentanen Fahrzeugposition zu dem Transitpunkt
wiedergesucht werden, im Gegensatz zu der Strecke
von der momentanen Fahrzeugposition zu dem Be-
stimmungsort. Ein derartiges Wiedersuchen wird be-
gonnen, wenn die Streckenberechnungseinheit 26
Uber den Eingabebereich 22 betatigt wird, um eine
neue Strecke zu ermitteln, die wiederum in der Stre-
ckenspeichereinheit 28 gespeichert wird. Der Einga-
bebereich 22 kann die Gestalt von Tastschaltern in
der Anzeigeeinheit 32 haben.

[0053] Fig. 8 zeigt ein Ablaufdiagramm einer Wie-
dersuchprozedur, die ausgefiihrt wird, wenn das
Fahrzeug aulierhalb der Strecke ist. Zuallererst wird
beurteilt, ob der Transitpunkt eingestellt ist oder nicht
(S401). Wenn der Transitpunkt eingestellt ist, dann
beurteilt die Transitbeurteilungseinheit 26b, ob das
Fahrzeug den Transitpunkt passiert hat oder nicht
(S402). Wenn das Fahrzeug noch nicht an dem Tran-
sitpunkt vorbeigefahren ist, wird ein neuer Kurs von
der momentanen Fahrzeugposition zu dem Transit-
punkt ausgegeben, der durch die Wiedersuche erhal-
ten wurde (S403). Wenn der Transitpunkt nicht einge-
stellt wurde oder wenn beurteilt wird, dass das Fahr-
zeug den Transitpunkt bereits passiert hat, wird ein
anderer neuer Kurs von der momentanen Fahrzeug-
position zu dem Bestimmungsort ausgegeben, der
durch die Wiedersuche erhalten wurde (S404).

[0054] Das Navigationssystem dieses Ausflihrungs-
beispiels kann einen Kurs Uber den Transitpunkt wie-
dersuchen, selbst wenn das Fahrzeug auf3erhalb der
Strecke ist und wenn das Fahrzeug noch nicht an
dem Transitpunkt vorbeigefahren ist. Der wiederge-
suchte Kurs wird dem Fahrer gezeigt. Das Fahrzeug
kann genau gefihrt werden, um den Transitpunkt zu

passieren.

[0055] Das Navigationssystem dieses Ausflihrungs-
beispiels kann Uber die Tastschalter 22 in der Anzei-
geeinheit 32 auf einen bevorzugten Kurs eingestellt
werden, auf dem das Fahrzeug vorzugsweise auf ei-
ner Mautstrae von der momentanen Fahrzeugposi-
tion zu dem Transitpunkt fahrt. Das Navigationssys-
tem kann des weiteren auf einen anderen bevorzug-
ten Kurs eingestellt werden, auf dem das Fahrzeug
vorzugsweise auf einer Mautstral3e von dem Transit-
punkt zu dem Bestimmungsort fahrt. Wenn der be-
vorzugte Kurs von der momentanen Fahrzeugpositi-
on zu dem Transitpunkt beschrieben ist, sucht die
Streckenberechnungseinheit 26 vorzugsweise eine
in den Kartendaten enthaltene MautstralRe zwischen
der momentanen Fahrzeugposition zu dem einge-
stellten Transitpunkt und berechnet eine Strecke von
dem Transitpunkt zu dem Bestimmungsort, der wie-
derum in der Streckenspeichereinheit 28 gespeichert
ist. Wenn der bevorzugte Kurs von dem Transitpunkt
zu dem Bestimmungsort Gber den Eingabebereich 22
beschrieben ist, sucht die Streckenberechnungsein-
heit 26 vorzugsweise eine in den Kartendaten enthal-
tene Mautstralle von dem eingestellten Transitpunkt
zu dem Bestimmungsort und berechnet einen Kurs
zu dem Bestimmungsort, der wiederum in der Stre-
ckenspeichereinheit 28 gespeichert ist.

[0056] Fig. 9 zeigt ein Ablaufdiagramm einer Proze-
dur, die bei diesem Ausflihrungsbeispiel ausgefuhrt
wird. Zuallererst werden die momentane Fahrzeug-
position, der Bestimmungsort und der Transitpunkt
Uber den Eingabebereich 22 eingegeben (S501,
S502 und S503). Die Anzeigeeinheit 32 zeigt ein
Streckeneinstellszenario wie in S504. Dieses Szena-
rio umfasst die Begriffe "Bestimmungsort”, "Transit-
punkt" und "Mautstral’e". Der "Transitpunkt"-Begriff
umfasst zwei unterschiedliche Tastschalter "be-
schreiben" und "nicht beschreiben". Der "Mautstra-
Re"-Begriff Umfasst vier unterschiedliche Tastschal-
ter "MautstraRe zum Transitpunkt bevorzugt", " Maut-
stralle zum Transitpunkt nicht bevorzugt", "Mautstra-
Re vom Transitpunkt bevorzugt" und "Mautstral’e
vom Transitpunkt nicht bevorzugt". Durch wahlwei-
ses Betatigen dieser Schalter kann der Fahrer eine
beliebige Option wahlen, beispielsweise eine Option,
wobei das Fahrzeug vorzugsweise auf einer Maut-
stralle fahrt, nachdem es an dem Transitpunkt vor-
beigefahren ist.

[0057] Nachdem eine Strecke eingestellt wurde,
sucht die Berechnungseinheit 24 nach einer Strecke
in Ubereinstimmung mit der eingestellten Option. Ins-
besondere wird bei S505 beurteilt, ob sich die einge-
richtete Option in der "Mautstrale zum Transitpunkt
bevorzugt"-Betriebsart befindet oder nicht, wobei das
Fahrzeug sich vorzugsweise auf einer Mautstralle zu
dem Transitpunkt bewegt. Wenn die "Mautstralle
zum Transitpunkt bevorzugt"-Betriebsart eingestellt
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ist, wird des weiteren bei S506 beurteilt, ob die "Maut-
stralRe vom Transitpunkt bevorzugt"-Betriebsart ein-
gestellt ist oder nicht. Wenn sowohl die "Mautstral3e
zum Transitpunkt bevorzugt"-Betriebsart als auch die
"Mautstralle vom Transitpunkt bevorzugt"-Betriebs-
art eingestellt ist, wird zumindest nach einer beste-
henden Mautstral’e von der momentanen Fahrzeug-
position zu dem Transitpunkt vorzugsweise gesucht
und gewahlt (S507), wahrend zumindest nach einer
bestehenden MautstralRe von dem Transitpunkt vor-
zugsweise gesucht und gewahlt wird. Eine Strecke,
die diese Daten enthalt, wird dann angezeigt (S512).

[0058] Wenn die "MautstraRe zum Transitpunkt
nicht bevorzugt"-Betriebsart eingestellt ist, wird des
weiteren bei S509 beurteilt, ob die eingestellte Option
die "Mautstrale vom Transitpunkt nicht bevorzugt" ist
oder nicht. Wenn die "Mautstrale vom Transitpunkt
bevorzugt" eingestellt ist, wird nach der allgemeinen
Stralle gesucht und gewahlt ohne Wahl einer beste-
henden Mautstral’e von der momentanen Fahrzeug-
position zu dem Transitpunkt, wahrend zumindest
nach einer bestehenden Mautstrale von dem Tran-
sitpunkt zu dem Bestimmungsort vorzugsweise ge-
sucht wird und gewahlt wird (S510). Eine Strecke, die
diese Daten enthalt, wird dann angezeigt (S512).

[0059] Wenn die "MautstraRe vom Transitpunkt
nicht bevorzugt" bei S509 eingestellt ist, wird nach
der allgemeinen Strafe von der momentanen Fahr-
zeugposition zu dem Transitpunkt gesucht und ge-
wahlt ohne Wahl einer Mautstrafe, wahrend nach
der allgemeinen Strafle von dem Transitpunkt zu
dem Bestimmungsort gesucht wird und gewahlt wird
ohne Wahl einer Mautstral’e (S511). Eine Strecke,
die diese Daten umfasst, wird angezeigt (S512).

[0060] Bei dem Navigationssystem dieses Ausfih-
rungsbeispiels kann der Fahrer eine Transitpunkt ge-
eignet einstellen und entweder die "Mautstrale zum
Transitpunkt bevorzugt'-Betriebsart oder "Mautstra-
Re vom Transitpunkt bevorzugt'-Betriebsart derart
wahlen, dass das Fahrzeug entlang der gewahlten
Strecke befriedigend geflihrt werden kann.

[0061] Unter Bezugnahme auf Fig. 1 und Fig. 10
wird eine Prozedur detailliert beschrieben, die ausge-
fuhrt wird, wenn sich das Fahrzeug dem Bestim-
mungsort ndhert und die Navigation beendet wird.

[0062] Wie beschrieben ist, wird die momentane
Position des Fahrzeugs durch die Messeinheit 20 fir
die momentane Position iber den GPS-Empfanger
12, den Kompasssensor 14, den Lenkungssensor 16
und den Streckensensor 18 gemessen. Eine Anna-
herungsbeurteilungseinheit (,approach judging unit")
44 (berwacht einen Abstand zwischen der somit ge-
messenen momentanen Fahrzeugposition und dem
in der Streckenspeichereinheit 28 zu allen Zeiten ge-
speicherten Bestimmungsort (S600). Wenn der Ab-

stand gleich oder geringer als ein vorgegebener Wert
wird, beurteilt die Annaherungsbeurteilungseinheit
44, dass sich das Fahrzeug dem Bestimmungsort na-
hert. Nach einer derartigen Beurteilung schreitet die
Prozedur zu einem Schritt S601 fort, wobei eine
Fuhrungsbeendigungsbeurteilungseinheit
(,guidance termination judging unit") 46 beurteilt, ob
es einen Punkt gibt oder nicht, bei dem die Navigati-
on zwischen der momentanen Fahrzeugposition und
dem Bestimmungsort ausgefihrt werden sollte. In
anderen Worten wird beurteilt, ob die Navigation zu
dem Bestimmungsort bereits beendet wurde oder
nicht. Wenn dem so ist, wird beurteilt, dass das Fahr-
zeug beim Bestimmungsort angekommen ist. Die
Navigation kann ohne ein Problem beendet werden.
Wenn andererseits die gewahlte Strecke noch einen
Einmundungspunkt umfasst, bei dem das Fahrzeug
nach rechts oder links abbiegen muss, sollte die Na-
vigation fortgesetzt werden. Der Vorgang schreitet
somit zu einem Schritt S602 fort, wenn es noch einen
Fuhrungsausfuhrungspunkt gibt, wobei die Navigati-
on zwischen der momentanen Fahrzeugposition und
dem Bestimmungsort durchgefiihrt werden muss.
Nachdem die Navigation bei diesem Punkt durchge-
fuhrt wurde, kehrt der Vorgang zu dem Schritt S601
zurliick. Wenn es von der momentanen Fahrzeugpo-
sition zu dem Bestimmungsort keinen Fuhrungsaus-
fuhrungspunkt gibt, deutet eine Beendigungseinheit
(;terminating unit") 48 in der Navigationssteuereinheit
30 an, dass die Navigation endet. Des weiteren be-
richten sowohl die Sprachsteuerung als auch die An-
zeigeeinheiten 34, 32 dem Fahrer Uber das Beenden
der Navigation sowohl in einer hérbaren als auch in
einer visuellen Weise (S603). Ein derartiger Bericht
kann nur in einer Weise aus der hérbaren oder der vi-
suellen Weise durchgefiihrt werden. Danach beendet
die Beendigungseinheit 48 die Navigation (S604).

[0063] Bei diesem Ausfihrungsbeispiel ist der vor-
stehend erwahnte Abstand auf 200 Meter eingestellt.
Wenn sich das Fahrzeug einem Punkt nahert, der
200 Meter von dem Bestimmungsort beabstandet ist,
und wenn es keinen Fuhrungsausfihrungspunkt zwi-
schen einem derartigen Punkt und dem Bestim-
mungsort gibt, wird beurteilt, dass das Fahrzeug bei
dem Bestimmungsort angekommen ist. Die Navigati-
on wird dann beendet.

[0064] Wenn der Transitpunkt wahrend der Suche
der Strecke beschrieben wird, wird ein derartiger
Transitpunkt auch auf dieselbe Weise wie der Be-
stimmungsort behandelt. Insbesondere wird die Na-
vigation dann beendet, wenn sich das Fahrzeug ei-
nem Punkt nahert, der von dem beschriebenen Tran-
sitpunkt um einen gegebenen Abstand beabstandet
ist (200 Meter bei diesem Ausfiihrungsbeispiel) und
wenn die Navigation zu diesem Transitpunkt abge-
schlossen ist. Ein neuer Navigationsteil von dem
Transitpunkt zu dem endglltigen Bestimmungsort
oder dem nachsten Transitpunkt wird begonnen.
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[0065] Eine Ankunftsbeurteilungseinheit (,arrival
judging unit") 50 in der Navigationssteuereinheit 30
beurteilt, ob das Fahrzeug bei dem Bestimmungsort
ankommt oder nicht. Wenn beurteilt wird, dass das
Fahrzeug bei dem Bestimmungsort ankommt, zeigt
die Anzeigeeinheit 32 eine Nachricht, die das Been-
den der Navigation reprasentiert. Selbst nachdem
das Fahrzeug bei dem Bestimmungsort angekom-
men ist und die Navigation beendet ist, veranlasst
des weiteren bei diesem Ausfihrungsbeispiel eine
Flhrungsstartsteuereinheit (,guidance start control
unit") 52 die Anzeigeeinheit 32 wieder zum Zeigen
der gesuchten Strecke, wenn sich das Fahrzeug auf
der Strecke befindet und wenn eine Startanweisung
Uber den Eingabebereich 22 in das System eingege-
ben wird.

[0066] Fig. 11 bis Fig. 14 zeigen Ablaufdiagramme
einer Prozedur, die durch die Berechnungseinheit 24
dieses Ausfihrungsbeispiels ausgefiihrt wird. Zual-
lererst wird beurteilt, ob sich das System in einer Fih-
rungsstartbetriebsart befindet oder nicht (S701).
Wenn eine Anweisung eines Fuhrungsstarts Uber
den Eingabebereich 22 in das System eingegeben
wurde, dann wird beurteilt, ob sich das Fahrzeug auf
der Strecke bewegt oder nicht (S702). Eine derartige
Beurteilung wird durch Vergleichen einer wahrge-
nommenen momentanen Fahrzeugposition mit ei-
nem gesuchten Ergebnis ausgefuhrt. Wenn sich das
Fahrzeug auf der Strecke bewegt, dann wird ein ver-
bleibender Abstand zu dem Bestimmungsort berech-
net (S703). Der berechnete verbleibende Abstand
wird dann mit einem vorgegebenen Abstand vergli-
chen (200 Meter bei diesem Ausfuhrungsbeispiel).
Wenn der verbleibende Abstand gleich oder langer
als der vorgegebene Abstand ist, wird die Navigation
fortgesetzt (S707). Wenn der verbleibende Abstand
kirzer als der vorgegebene Abstand ist, wird beur-
teilt, dass das Fahrzeug beim Bestimmungsort an-
kommt, und die Navigation wird beendet (S705). Die
Anzeigeeinheit 32 andert das Szenario zu einem an-
deren Szenario, bei dem das Beenden der Navigati-
on angedeutet wird. Fig. 15A und FEig. 15B zeigen
ein Szenario, welches das Ausfiihren der Navigation
andeutet, und ein anderes Szenario, welches das Be-
enden der Navigation andeutet. Das Beenden der
Navigation kann durch Aufheben der Andeutung
"beim Fihren" der Fig. 15A angezeigt werden, wie in
Fig. 15B gezeigt ist. In Fig. 15A und Fig. 15B zeigt
ein Kreis die momentane Position des Fahrzeugs,
wahrend ein Pfeil die Richtung der Bewegung des
Fahrzeugs andeutet. Des weiteren wird der Bestim-
mungsort durch einen doppelten Kreis reprasentiert.

[0067] Wenn bei S702 beurteilt wird, dass sich das
Fahrzeug nicht auf der Strecke bewegt, zeigt die An-
zeigeeinheit 32 eine Wiedersuchtaste, die den Fah-
rer zu einer Wiedersuche auffordert (S708). Wenn
die Wiedersuchtaste betatigt wird, wird eine Strecke
von der momentanen Fahrzeugposition zu dem Be-

stimmungsort wiedergesucht, wie spater beschrie-
ben wird.

[0068] Nachdem beurteilt wurde, dass das Fahr-
zeug beim Bestimmungsort ankommt und wenn die
Navigation beendet wird, beendet der Stand der
Technik die gesamte Prozedur. Bei diesem Ausflih-
rungsbeispiel wird jedoch des weiteren beurteilt, ob
der Fuhrungsstartschalter betatigt ist oder nicht, wie
in Fig. 12 durch S709 gezeigt ist. Wenn der Fahrer
verwirrt wird, wenn er oder sie beabsichtigt, zu einem
Parkplatz oder dergleichen in der Nahe des Bestim-
mungsorts zu fahren, kann der Fihrungsstartschalter
wiederbetatigt werden. Dabei wird das System in
eine Fuhrungsstartbetriebsart gebracht (S710). Es
wird wieder beurteilt, ob das Fahrzeug sich auf der
Strecke bewegt oder nicht (S711). Ein verbleibender
Abstand zwischen der momentanen Fahrzeugpositi-
on und dem Bestimmungsort wird dann berechnet
(S712). Es wird des weiteren beurteilt, ob der verblei-
bende Abstand gleich oder langer als ein vorgegebe-
ner Abstand ist oder nicht (200 Meter) (S713). Wenn
der verbleibende Abstand gleich oder langer als der
vorgegebene Abstand ist, veranlasst die Fuhrungs-
startsteuereinheit 52 die Anzeigeeinheit wieder zum
Andeuten eines Szenarios, das den Flhrungsstart
reprasentiert (S715). Die Schritte S711 bis S715 sind
den vorstehend erwahnten Schritten S702 bis S707
ahnlich.

[0069] Fig. 16A zeigt ein Szenario in der Anzeige-
einheit 32, das andeutet, dass sich das Fahrzeug
wieder auf der Strecke bewegt, nachdem seine An-
kunft bei dem Bestimmungsort beurteilt wurde, wah-
rend Fig. 16B ein anderes Szenario zeigt, wobei die
Flhrungsstartsteuereinheit 52 eine Navigation
durchfiihrt, nachdem der Flihrungsstartschalter wie-
der betatigt wurde. Dabei wird eine Nachricht "beim
Fuhren" wieder gezeigt.

[0070] Wenn beurteilt wird, dass sich das Fahrzeug
nicht auf der Strecke bewegt, veranlasst die Fih-
rungsstartsteuereinheit 52 die Anzeigeeinheit 32 zum
Zeigen eines Szenarios, das den Start der Fihrung
reprasentiert (S716), und auch zum Andeuten dersel-
ben Wiedersuchtaste, wie bei S708 (S717). Siehe
hierzu den unteren Teil von Fig. 16A.

[0071] Fig. 13 zeigt ein Ablaufdiagramm einer Pro-
zedur beim Wiedersuchvorgang. Zuallererst wird be-
urteilt, ob die Wiedersuchtaste betatigt ist oder nicht,
wie in S708 oder S717 gezeigt ist (oder der Tast-
schalter durch den Betreiber berthrt wird) (S718).
Wenn der Fahrer verwirrt wird und wenn sich das
Fahrzeug auf der Strecke befindet, wird die Wieder-
suchtaste betatigt. Wenn die Wiedersuchtaste beta-
tigt wird, wird die momentane Fahrzeugposition
durch die Messeinheit 20 fiir die momentane Position
ermittelt (S719), und eine Wiederberechnungseinheit
in der Streckenberechnungseinheit 26 verwendet
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Daten von der Fihrungsdatenspeichereinheit 10a
zum Wiedersuchen einer Strecke zu dem Bestim-
mungsort (S720). Eine derartige Wiedersuche ist
ahnlich der zuerst erwahnten Suche, die beispiels-
weise durch das Dykistra-Verfahren ausgefihrt wird.
Das System bildet FUhrungs- oder Stralendaten
(S721), die wiederum in der Streckenspeichereinheit
28 gespeichert sind.

[0072] Fig.17A, Fig.17B und Fig. 17C zeigen
Szenarien, die bei der vorstehend erwdhnten Wie-
dersuche verwendet werden. Fig. 17A zeigt ein ahn-
liches Szenario wie das in Fig. 15B, das eine Situati-
on zeigt, nachdem das Fahrzeug bei dem Bestim-
mungsort angekommen ist. Fig. 17A unterscheidet
sich jedoch dadurch von Fig. 15B, dass die momen-
tane Position des Fahrzeugs in Fig. 17A nicht auf der
Strecke ist (die durch eine dicke durchgezogene Linie
gezeigt ist). Wenn die in dem unteren Teil dieses Sze-
narios gezeigte Wiedersuchtaste durch den Fahrer
betatigt wird, wird der Wiedersuchvorgang begon-
nen, um eine wiedergesuchte Strecke anzudeuten,
wie in Fig. 17B gezeigt ist. Wenn der Fihrungsstart-
schalter in diesem Zustand betatigt wird, wird eine
Navigation in Ubereinstimmung mit dem wiederge-
suchten Ergebnis begonnen. Dabei deutet die Anzei-
geeinheit wieder eine Nachricht "beim Fuhren" an.

[0073] Wenn eine Sprachnavigation zusatzlich zu
der Andeutung der Strecke auf der Anzeigeeinheit 32
durchgefiihrt wird, wird die Sprachbehandlung aus-
gefihrt, wie in einem Ablaufdiagramm der Eiq. 14 ge-
zeigt ist. Insbesondere wird bei S722 beurteilt, ob
sich das System in einer Vorankiindigungsverbotsbe-
triebsart (Sprachflihrung) befindet oder nicht (S722).
Wenn die Verbotsbetriebsart nicht iiber den Eingabe-
bereich 22 angewiesen ist, dann wird beurteilt, ob es
einen FuUhrungssprachausgabezeitpunkt gibt oder
nicht (S723). Wenn dem so ist, wird die Sprachsteu-
ereinheit 34 dazu angewiesen, den Klang abzugeben
(S724). Wenn das Fahrzeug bei einem Punkt in der
Nahe einer Einmindung ankommt (S725), wird das
Szenario in der Anzeigeeinheit zu einem anderen
Szenario geandert, das die Einmindung zeigt, und
die Sprachfuhrung wird ausgefiihrt (S726).

[0074] Da das Navigationssystem dieses Ausfuh-
rungsbeispiels die Navigation Uber den Fihrungs-
startschalter wiederstartet anstatt die Navigation zu
beenden, selbst nachdem das Fahrzeug bei dem Be-
stimmungsort angekommen ist, kann das Fahrzeug
genau zu dem Bestimmungsort gefihrt werden,
selbst wenn der Fahrer in einem Bereich in der Nahe
des Bestimmungsorts verwirrt wird oder selbst wenn
das Fahrzeug an dem Bestimmungsort vorbeigefah-
ren ist.

[0075] Es ist verstandlich, dass die vorliegende Er-
findung nicht auf ihr vorstehend erwahntes Ausfiih-
rungsbeispiel beschrankt ist, sondern in verschiede-

nen Gestalten ausgefihrt werden kann, ohne vom
Umfang der Erfindung abzuweichen.

[0076] Ein stimmstreckengefiihrtes System fur
Fahrzeuge kann seine Navigation beenden, wenn
das Fahrzeug an dem Ziel ankommt, selbst wenn die
momentane Position des Fahrzeug mit niedrigerer
Genauigkeit gemessen wird. Eine Annaherungsbeur-
teilungseinheit 44 beurteilt, dass sich das Fahrzeug
einem Punkt annahert, welcher von dem Ziel in ei-
nem vorgegebenen Abstand entfernt gelegen ist.
Eine Fuhrungsbeendigungsbeurteilungseinheit 46
beurteilt ferner, ob es einen Punkt gibt oder nicht, in
welchem die Navigation zwischen der momentanen
Fahrzeugposition und dem Ziel ausgefuhrt werden
sollte. Aus diesen Beurteilungen beurteilt das Sys-
tem, dass das Fahrzeug sich dem von dem Ziel in ei-
nem vorgegebenen Abstand befindlichen Punkt an-
nahert und auch, dass die gesamte Navigation been-
det worden ist. Somit beendet die Beendigungsein-
heit 48 die Navigation.

Patentanspriiche

1. Navigationssystem fur ein Fahrzeug, mit:
einer Einrichtung zur Speicherung von Daten hin-
sichtlich einer Strecke von einer Startposition zu ei-
nem Ziel,
einer Einrichtung zur Erfassung einer momentanen
Position des Fahrzeugs,
einer Steuereinrichtung zur Navigationssteuerung
auf der Grundlage der momentanen Position des
Fahrzeugs und auf der Grundlage der Daten hinsicht-
lich der Strecke zu dem Ziel und
einer Neustartanweisungseinrichtung zum Anweisen
eines Neustarts der Navigation, wobei die Steuerein-
richtung enthalt:
eine Einrichtung zur Erfassung, dass ein Abstand
zwischen der momentanen Position des Fahrzeugs
und dem Ziel nicht gréRer als ein vorbestimmter Wert
ist, um zu beurteilen, dass das Fahrzeug sich dem
Ziel nahert, und
eine Einrichtung zur Beendigung der Navigation in
Reaktion darauf, dass der Abstand nicht grofer als
der vorbestimmte Wert ist,
wobei die Navigation durch die Steuereinrichtung
nach Beendigung durch die Beendigungseinrichtung
in Reaktion auf einen Befehl von der Neustartanwei-
sungseinrichtung wieder gestartet wird, wenn die Er-
fassungseinrichtung nicht erfasst, dass ein Abstand
zwischen der momentanen Position des Fahrzeugs
und dem Ziel nicht gréRer als der vorbestimmte Wert
ist.

2. Navigationssystem gemal Patentanspruch 1,
ferner mit:
einer Einrichtung zur Beurteilung, ob die momentane
Position des Fahrzeugs auf der Strecke zu dem Ziel
liegt,
wobei die Navigation durch die Steuereinrichtung
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nach Beendigung durch die Beendigungseinrichtung
in Reaktion auf einen Befehl von der Neustartanwei-
sungseinrichtung wieder gestartet wird, wenn die Er-
fassungseinrichtung nicht erfasst, dass ein Abstand
zwischen der momentanen Position des Fahrzeugs
und dem Ziel nicht grofer als der vorbestimmte Wert
ist und die Beurteilungseinrichtung beurteilt, dass
das Fahrzeug auf der Strecke ist.

3. Verfahren zur Fihrung eines Fahrzeugs unter
Verwendung von Navigation, wobei das Verfahren
folgende Schritte umfasst:

Speichern von Daten hinsichtlich einer Strecke von
einer Startposition zu einem Ziel,

Erfassen einer momentanen Position des Fahrzeugs,
Steuern der Navigation auf der Grundlage der mo-
mentanen Position des Fahrzeugs und auf der
Grundlage der Daten hinsichtlich der Strecke zu dem
Ziel, wobei der Schritt der Navigationssteuerung fol-
gende Schritte enthalt:

Beurteilen, dass sich das Fahrzeug dem Ziel nahert,
durch eine Erfassung, dass ein Abstand zwischen
der momentanen Position des Fahrzeugs und dem
Ziel nicht groRer als ein vorbestimmter Wert ist,
Beenden der Navigation in Reaktion darauf, dass der
Abstand nicht gréRer als der vorbestimmte Wert ist,
und

Neustarten der Navigation, nachdem die Navigation
zuvor in dem Beendigungsschritt in Reaktion auf ein
Fehlen der Erfassung beendet wurde, dass ein Ab-
stand zwischen der momentanen Position des Fahr-
zeugs und dem Ziel nicht grof3er als der vorbestimm-
te Wert ist.

4. Verfahren zur Fuhrung eines Fahrzeugs unter
Verwendung von Navigation gemal Patentanspruch
3, ferner mit den Schritten:

Beurteilen, ob die momentane Position des Fahr-
zeugs auf der Strecke zu dem Ziel liegt,

Neustarten der Navigation, nachdem die Navigation
zuvor in dem Beendigungsschritt in Reaktion auf ein
Fehlen der Erfassung beendet wurde, dass ein Ab-
stand zwischen der momentanen Position des Fahr-
zeugs und dem Ziel nicht grof3er als der vorbestimm-
te Wert ist, und

Bestimmen, dass die momentane Position des Fahr-
zeugs auf der Strecke liegt.

Es folgen 15 Blatt Zeichnungen
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