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Beschreibung

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft eine auto-
matische Einstellvorrichtung fir optische Achsen zur
automatischen Anpassung der Richtungen von opti-
schen Achsen und der Ausleuchtungszonen von
Scheinwerfern eines Fahrzeugs in Bezug auf einen
Lenkwinkel des Lenkrads.

[0002] Eine automatische Einstellvorrichtung fir op-
tische Achsen zur automatischen Anpassung von op-
tischen Achsen der Scheinwerfer eines Fahrzeugs ist
zum Beispiel im japanischen Patent Nr. 2950897 of-
fenbart. Das japanische Patent Nr. 2950897 offenbart
ein Verfahren zur Anderung der optischen Achsen
der Scheinwerfer (Fahrzeuglampen) aufgrund eines
Lenkwinkels des Fahrzeuglenkrads. Genauer ist eine
erfassungsfreie Region um einen neutralen Punkt
des Lenkwinkels des Lenkrads herum vorgesehen.
Bewegungen der optischen Achsen der Scheinwerfer
werden verhindert, wenn das Lenkrad innerhalb der
erfassungsfreien Region gesteuert wird. Auf diese
Weise werden die optischen Achsen der Scheinwer-
fer nicht verandert, wenn das Lenkrad innerhalb ei-
nes Spielwinkels des Lenkrads um den neutralen
Punkt des Lenkrads gesteuert wird. Die Breite der er-
fassungsfreien Region variiert entsprechend der
Fahrzeuggeschwindigkeit. Genauer nimmt die Breite
der erfassungsfreien Region zu, wenn die Fahrzeug-
geschwindigkeit zunimmt, so dass die Schwenksteu-
erungsbetatigung der Scheinwerfer auf eine Weise
durchgefihrt wird, die mit der Forderung des Fahrers
konsistent ist.

[0003] Bei dieser automatischen Einstellvorrichtung
fur optische Achsen werden die optischen Achsen
der Scheinwerfer aulerhalb der erfassungsfreien
Region des Lenkrads jedoch auf empfindliche Weise
in Bezug auf kleine Lenkbewegungen des Lenkrads
in Richtung nach links oder rechts angepasst, was
sich fur den Fahrer unangenehm anfuhlt.

[0004] US 5,660,454 offenbart eine Vorrichtung zur
Steuerung der Lichtverteilung eines Scheinwerfers,
die folgendes einschlief3t: einen Fahrzeuggeschwin-
digkeitssensor; eine Recheneinrichtung zur Schat-
zung einer Position, die von dem Fahrzeug nach ei-
ner vorgegebenen Zeit entlang einer vom Fahrzeug
zurickzulegenden Strecke erreicht wird, aufgrund
der Fahrzeuggeschwindigkeit und von Informationen,
die den Verlauf der zurlickzulegenden Strecke dar-
stellen, und zum Berechnen der Ausleuchtungsrich-
tung oder der Ausleuchtungsregion durch des
Scheinwerfers, so dass Licht eine geschatzte Positi-
on beleuchtet; und eine Steuereinrichtung zur Steue-
rung der Ausleuchtungsrichtung oder der Ausleuch-
tungsregion des Scheinwerfers aufgrund des Ergeb-
nisses der Berechnung durch die Recheneinrichtung.
Das Licht wird auf eine Position gerichtet, die sich vor
dem Fahrzeug befindet und die im Gesichtsfeld des
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Fahrers liegt.

[0005] US 5,931,572 offenbart eine Scheinwerfer-
vorrichtung fiir ein Fahrzeug, die in der Lage ist, eine
Ausleuchtungsregion vor dem Fahrzeug nach rechts
und nach links zu &ndern. Die Vorrichtung schlief3t ei-
nen Scheinwerfer, ein Ausleuchtungsregion-Ande-
rungsmittel zur Anderung der Ausleuchtungsregion
des Scheinwerfers, ein Anspannungsgrad-Erfas-
sungsmittel zur Erfassung des Grades der Anspan-
nung des Fahrers und ein Steuermittel zur Steuerung
des Ausleuchtungsregion-Anderungsmittels — auf-
grund von Informationen, die vom Anspannungs-
grad-Erfassungsmittel erfasst werden. Das Steuer-
mittel passt den Umfang und/oder die Geschwindig-
keit der Anderung der Ausleuchtungsregion entspre-
chend dem Grad der Anspannung des Fahrers an.
Die Anderung der Ausleuchtungsregion kann natiir-
lich ohne eine spurbare Unstimmigkeit angesichts
des Grades der Anspannung des Fahrers durchge-
fuhrt werden.

[0006] Die vorliegende Erfindung nimmt sich des
oben genannten Problems an, und es ist Aufgabe der
vorliegenden Erfindung, eine automatische Einstell-
vorrichtung fiir optische Achsen zu schaffen, wie im
unabhangigen Anspruch definiert. Ausfuhrungsfor-
men der Erfindung sind in den abhangigen Anspri-
chen offenbart.

[0007] Um das Ziel der vorliegenden Erfindung zu
erreichen, ist eine automatische Einstellvorrichtung
fur optische Achsen zur automatischen Anpassung
der Richtung der optischen Achse mindestens eines
Scheinwerfers eines Fahrzeugs vorgesehen. Die au-
tomatische Einstellvorrichtung fur optische Achsen
schlief3t ein Lenkwinkel-Messmittel, ein Ansprechver-
halten-Anderungsmittel und ein Schwenkungssteuer-
mittel ein. Das Lenkwinkel-Messmittel ist vorgese-
hen, um den Lenkwinkel eines Fahrzeuglenkrads zu
messen. Das Ansprechverhalten-Anderungsmittel ist
vorgesehen, um das Ansprechverhalten der Rich-
tungseinschwenkung der Richtung der optischen
Achse mindestens eines Scheinwerfers des Fahr-
zeugs aufgrund einer Winkelpositions-Anderungsra-
te des Lenkwinkels, der mit dem Lenkwinkel-Mess-
mittel gemessen wird, zu andern. Das Schwenkungs-
steuermittel ist vorgesehen, um die Richtung der op-
tischen Achse mindestens eines Scheinwerfers in
Bezug auf den Lenkwinkel, der mit dem Lenkwin-
kel-Messmittel gemessen wird, aufgrund eines Steu-
erwinkels, der durch das Ansprechverhalten-Ande-
rungsmittel erhalten wird, einzustellen.

[0008] Die Erfindung mit ihren weiteren Zielen,
Merkmalen und Vorteilen wird aufgrund der folgen-
den Beschreibung, den beigefligten Anspriichen und
der begleitenden Zeichnung am besten verstanden,
wobei:
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[0009] Fig.1 eine schematische Darstellung der
Gesamtstruktur einer automatischen Einstellvorrich-
tung flr optische Achsen zur automatischen Anpas-
sung der optischen Achsen von Scheinwerfern eines
Fahrzeugs entsprechend einer Ausfihrungsform der
vorliegenden Erfindung ist;

[0010] Fig. 2 eine schematische Ansicht ist, welche
die Ausleuchtungszonen von Scheinwerfern und die
Ausleuchtungszonen von Schwenkscheinwerfern in
der automatischen Einstellvorrichtung fir optische
Achsen entsprechend der Ausfihrungsform der vor-
liegenden Erfindung zeigt;

[0011] Fig. 3 ein Ablaufschema ist, das den Ablauf
einer Filterauswahloperation beschreibt, die in einer
CPU einer ECU durchgefiihrt wird, welche in der au-
tomatischen Einstellvorrichtung fur optische Achsen
entsprechend dieser Ausflihrungsform der vorliegen-
den Erfindung verwendet wird;

[0012] Fig. 4 ein Kennfeld ist, das verwendet wird,
um einen Ziel-Schwenkwinkel aufgrund eines Lenk-
winkels von Fiqg. 3, der als Parameter verwendet
wird, zu erhalten;

[0013] Fig.5 ein Zeitschema ist, das Anderungen
des Lenkwinkels nach rechts, Anderungen des
Ziel-Schwenkwinkels nach rechts und Anderungen
des Schwenksteuerwinkels nach rechts bei der Ope-
ration von Fig. 3 zeigt; und

[0014] Fig. 6 eine schematische Darstellung der
Bewegungen einer  Ausleuchtungszone des
Schwenkscheinwerfers entsprechend den in Eig. 5
dargestellten Schwenksteuerwinkeln ist.

[0015] Es wird eine Ausfihrungsform der vorliegen-
den Erfindung beschrieben.

[0016] Wie in Fig. 1 dargestellt, sind linke und rech-
te Scheinwerfer 10L, 10R ebenso wie linke und rech-
te Schwenkscheinwerfer 11L, 11R an der Front des
Fahrzeugs als Fahrzeug-Frontscheinwerfer angeord-
net. Das Bezugszeichen 20 bezeichnet eine elektro-
nische Steuereinheit (ECU). Die ECU 20 ist als logi-
sche Verknupfungsschaltung ausgebildet, die eine
CPU 21, einen ROM 22, einen RAM 23, einen Siche-
rungs- (B/U-) RAM 24, eine Eingangs/Ausgangs-
(I/O-) Schaltung 25 und eine Busleitung 26 ein-
schlie3t. Die CPU 21 ist eine zentrale Verarbeitungs-
einheit, die verschiedene bekannte Rechenoperatio-
nen ausfuhrt. Im ROM 22 sind Steuerprogramme hin-
terlegt. Im RAM 23 sind verschiedene Daten gespei-
chert. Die Busleitung 26 verbindet die Bestandteile
der ECU 20 miteinander.

[0017] Ein Ausgangssignal von einem Lenkwinkel-
sensor 16, der einen Lenkwinkel STA eines Lenkrads
15 misst, und verschiedene andere Sensorsignale
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werden in die ECU 20 eingegeben. Ausgangssignale
von der ECU 20 werden Stellgliedern 12L, 12R der
linken und rechten Schwenkscheinwerfer 11L bzw.
11R eingegeben. Die Richtungen der optischen Ach-
sen der linken und rechten Schwenkscheinwerfer
11L, 11R werden aufgrund der Ausgangssignale von
der ECU 20 angepasst, wie nachstehend ausfihrli-
cher beschrieben wird.

[0018] In der vorliegenden Ausfiihrungsform sind,
wie in Fig. 2 dargestellt, eine (wahrend des Abblend-
lichtzustands gemessene) Ausleuchtungszone eines
Lichtstrahls (linken Strahls), der vom Scheinwerfer
10L emittiert wird, und eine (wahrend des Abblend-
lichtzustands gemessene) Ausleuchtungszone eines
Lichtstrahls (rechten Strahls), der vom Scheinwerfer
10R emittiert wird, im Wesentlichen festgelegt. Dage-
gen kann die Ausleuchtungszone des Schwenk-
scheinwerfers 11L als Ansprechen auf eine Lenkbe-
wegung des Lenkrads 15 nach links oder nach rechts
von dessen neutralem Punkt aus innerhalb ihres
Schwenksteuerbereichs angepasst werden, und die
Ausleuchtungszone des Schwenkscheinwerfers 11R
kann als Ansprechen auf eine Lenkbewegung des
Lenkrads 15 nach links oder nach rechts ausgehend
von dessen neutralem Punkt ebenfalls innerhalb ih-
res Schwenksteuerbereichs angepasst werden.

[0019] Nun wird eine Filterauswahloperation, die in
der CPU 21 der ECU 20 ausgefiihrt wird, mit Bezug
auf Fig. 3 bis Fig. 6 beschrieben. Eine in Fig. 3 dar-
gestellte Filterauswahlroutine wird in der CPU 21 in
vorgegebenen Intervallen durchgefiihrt.

[0020] Wie in Fig. 3 dargestellt, wird in Schritt S101
bestimmt, ob der Lenkwinkel STA des Lenkrads 15
groler als null, d.h. positiv ist. Falls der Lenkwinkel
STA positiv ist, zeigt dies z.B. an, dass das Lenkrad
15 nach rechts gesteuert wird. Falls in Schritt S101
JA erwidert wird, d.h. falls der Lenkwinkel STA positiv
ist und dadurch bestimmt wird, dass das Lenkrad 15
nach rechts gesteuert wird, geht die Steuerung zu
Schritt S102 Gber. In Schritt S102 wird bestimmt, ob
eine Anderung (Lenkwinkelanderung) DSTA des
Lenkwinkels pro Sekunde (Einheitszeit) groer als 60
Grad pro Sekunde (Schwellenwert) ist.

[0021] Falls in Schritt S102 JA erwidert wird, d.h.
falls die Lenkwinkeldnderung DSTA grofler als 60
Grad pro Sekunde ist (d.h. 60 Grad pro Sekunde
Uberschreitet) und dadurch bestimmt wird, dass das
Lenkrad 15 schnell nach rechts gesteuert wird, geht
die Steuerung zu Schritt S103 lber. In Schritt S103
wird ein schwacheres Filter ausgewahlt, und die ak-
tuelle Routine endet. In einer Filteroperation mit dem
schwacheren Filter wird der Schwenksteuerwinkel
(der gefilterte Winkel) SWC, der aufgrund des
Ziel-Schwenkwinkels SWT, der einer Anderung des
Lenkwinkels STA des Lenkrads 15 entspricht, be-
stimmt wird, sehr empfindlich gegentiiber kleinen An-
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derungen des Lenkwinkels STA des Lenkrads 15.

[0022] In dieser Operation wird, wie in Fig. 4 darge-
stellt, die Anderung des Lenkwinkels STA auRerhalb
der erfassungsfreien Region (-a < STA < a) gemes-
sen und dann wird der Ziel-Schwenkwinkel SWT, der
dieser Anderung des Lenkwinkels STA entspricht, er-
halten. Durch Anwenden des schwacheren Filters
auf den Ziel-Schwenkwinkel SWT wird ein Schwenk-
steuerwinkel SWC, das sich schnell und linear an-
dert, erhalten (siehe einen steilen Anstieg A des
Schwenksteuerwinkels SWC in Fig. 5). Die Richtung
der optischen Achse sowohl des linken als auch des
rechten Schwenkscheinwerfers 11L, 11R wird bei der
Richtungseinschwenkung automatisch aufgrund des
Schwenksteuerwinkels SWC angepasst (siehe einen
Pfeil in Fig. 6, der die Bewegung der Ausleuchtungs-
zone des Schwenkscheinwerfers 11R anzeigt, die
dem steilen Anstieg A des Schwenksteuerwinkels
SWC in Fig. 5 entspricht).

[0023] Falls in Schritt S102 Nein erwidert wird, d.h.
falls die Lenkwinkelanderung DSTA klein ist, namlich
gleich oder kleiner 60 Grad pro Sekunde (d.h. 60
Grad pro Sekunde nicht Uberschreitet), geht die Steu-
erung zu Schritt S104 weiter. In Schritt S104 wird be-
stimmt, ob die Lenkwinkeldnderung DSTA geringer
ist als 90 Grad pro Sekunde (Schwellenwert) ist.
Falls die Lenkwinkelanderung DSTA negativ ist, zeigt
dies an, dass der Lenkwinkel STA des Lenkrads 15
auf der Ruckkehrseite liegt (Richtung nach links).
Falls in Schritt S104 Ja erwidert wird, d.h. falls die
Lenkwinkelanderung DSTA klein ist, namlich geringer
als —90 Grad pro Sekunde (d.h. =90 Grad pro Sekun-
de Ubersteigt), und dadurch bestimmt wird, dass das
Lenkrad 15 schnell nach links gesteuert wird, geht die
Steuerung zu Schritt S103 Uber. In Schritt S103 wird
das schwachere Filter ausgewahlt, und die aktuelle
Routine endet.

[0024] Falls in Schritt S104 Nein erwidert wird, d.h.
falls die Lenkwinkeldnderung DSTA in einem Bereich
von 60 bis —90 Grad pro Sekunde liegt und dadurch
bestimmt wird, dass das Lenkrad 15 langsam nach
rechts gesteuert wird, oder bestimmt wird, dass es
langsam nach links zuriickgebracht wird, geht die
Steuerung zu Schritt S105 Uber. In Schritt S105 wird
ein starkeres Filter ausgewahlt, und die aktuelle Rou-
tine endet. In einer Filteroperation mit dem starkeren
Filter zeigt der Schwenksteuerwinkel SWC, der auf-
grund des Ziel-Schwenkwinkels SWT, welcher der
Anderung des Lenkwinkels STA des Lenkrads 15
entspricht, bestimmt wird, keine kleinen Anderungen,
da Hochfrequenz-Schwingungskomponenten durch
das starkere Filter aus dem Lenkwinkel STA entfernt
werden.

[0025] In diesem Fall wird, wie in Fig. 4 dargestellt,
der Ziel-Schwenkwinkel SWT erhalten, der der Ande-
rung des Lenkwinkels STA auflerhalb der erfas-
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sungsfreien Region (-a < STA < a) entspricht. Das
starkere Filter wird auf den Ziel-Schwenkwinkel SWT
angewandt, so dass ein Schwenksteuerwinkel SWC
erhalten wird, der sich trage andert (siehe einen Ab-
schnitt ,B", der keine groRen Anderungen des
Schwenksteuerwinkels SWC zeigt, in Fig. 6, und sie-
he auch eine allmahliche Abnahme ,C" des
Schwenksteuerwinkels SWC in Fig. 5). Aufgrund des
Schwenksteuerwinkels SWC wird die automatische
Anpassung der optischen Achsen der linken und
rechten Schwenkscheinwerfer 11L, 11R ausgeflhrt
(siehe eine Lenkposition B von Fig. 6, die eine Bewe-
gung der Ausleuchtungszone des Schwenkschein-
werfers 11R anzeigt, die dem Abschnitt ,B" im
Schwenksteuerwinkel SWC von Fig. 5 entspricht,
und siehe auch einen Pfeil ,C" von Fig. 6, der die Be-
wegung der Ausleuchtungszone des Schwenk-
scheinwerfers 11R anzeigt, die der allmahlichen Ab-
nahme ,C" des Schwenksteuerwinkels SWC ent-
spricht, von Fig. 5).

[0026] Falls in Schritt S101 Nein erwidert wird, d.h.
falls der Lenkwinkel STA null oder negativ ist und da-
durch bestimmt wird, dass das Lenkrad 15 zum neu-
tralen Punkt bzw. nach links gesteuert wird, geht die
Steuerung zu Schritt S106 Gber. In Schritt S106 wird
bestimmt, ob die Lenkwinkeldnderung DSTA geringer
ist als -60 Grad pro Sekunde (Schwellenwert). Falls
in Schritt S106 Ja erwidert wird, d.h. falls die Lenk-
winkelanderung DSTA klein ist, namlich geringer als
—60 Grad pro Sekunde (d.h. =60 Grad pro Sekunde
Uberschreitet), und dadurch bestimmt wird, dass das
Lenkrad 15 schnell nach links gesteuert wird, geht die
Steuerung zu Schritt S107 Gber. In Schritt S107 wird
das schwachere Filter ausgewahlt, und die aktuelle
Routine endet.

[0027] Falls in Schritt S106 Nein erwidert wird, d.h.
falls die Lenkwinkelanderung DSTA grof ist, namlich
gleich oder gréRer —60 Grad pro Sekunde (d.h. -60
Grad pro Sekunde nicht Uberschreitet), geht die Steu-
erung zu S108 Uber. In S108 wird bestimmt, ob die
Lenkwinkelanderung DSTA gréRer als 90 Grad pro
Sekunde (Schwellenwert) ist. Falls in Schritt S108 Ja
erwidert wird, d.h. falls die Lenkwinkeldnderung
DSTA grof ist, namlich gréRer als 90 Grad pro Se-
kunde (d.h. 90 Grad pro Sekunde Uberschreitet) und
dadurch bestimmt wird, dass das Lenkrad 15 schnell
nach rechts zurlickgebracht wird, geht die Steuerung
zu Schritt S107 Uber. In Schritt S107 wird das schwa-
chere Filter ausgewahlt, und die aktuelle Routine en-
det. Falls dagegen in Schritt S108 Nein erwidert wird,
d.h. falls die Lenkwinkelanderung DSTA in einem Be-
reich von —60 bis 90 Grad pro Sekunde liegt und da-
durch bestimmt wird, dass das Lenkrad 15 langsam
nach links gesteuert wird oder langsam nach rechts
zurlickgebracht wird, geht die Steuerung zu Schritt
S105 Uber. In Schritt S105 wird das starkere Filter
ausgewahlt, und die aktuelle Routine endet.
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[0028] Wie oben beschrieben, schlief3t die automa-
tische Einstellvorrichtung fiir optische Achsen zur au-
tomatischen Anpassung der Richtungen der opti-
schen Achsen von Fahrzeugscheinwerfern gemaf
der vorliegenden Ausfiihrungsform den Lenkwinkel-
sensor 16 ein, der als Lenkwinkel-Messmittel zur
Messung des Lenkwinkels STA (Grad) des Fahr-
zeuglenkrads 15 dient, sowie die ECU 20, die als An-
sprechverhalten-Anderungsmittel und auch als
Schwenkungssteuermittel dient. Das Ansprechver-
halten-Anderungsmittel wechselt das Filter, um das
Ansprechverhalten bei der Richtungseinschwenkung
der Richtung der optischen Achse der einzelnen
Schwenkscheinwerfer (Scheinwerfer) 11L, 11R auf-
grund der Lenkwinkelanderung (Winkelpositions-An-
derungsrate) DSTA des Lenkwinkels STA, der mit
dem Lenkwinkelsensor 16 gemessen wird, zu an-
dern. Das Schwenkungssteuermittel passt die Rich-
tung der optischen Achse jedes Schwenkscheinwer-
fers 11L, 11R in Bezug auf den Lenkwinkel STA, der
mit dem Lenkwinkelsensor 16 gemessen wird, auf-
grund des Ziel-Steuerwinkels SWC an, der vom An-
sprechverhalten-Anderungsmittel durch Filtern des
Lenkwinkels STA, der mit dem Lenkwinkelsensor 16
gemessen wird (oder durch Filtern des Ziel-Schwenk-
winkels SWT), durch das Filter, das vom Ansprech-
verhalten-Anderungsmittel ausgewéahlt wurde, be-
stimmt wird.

[0029] Das heil’t, das Filter wird gewahlt, um das
Ansprechen auf eine Anderung des Lenkwinkels STA
wahrend der Richtungseinschwenkung der Richtung
der optischen Achse jedes Schwenkscheinwerfers
11L, 11R aufgrund der Lenkwinkelanderung DSTA
des Lenkwinkels 15, der mit dem Lenkwinkelsensor
16 gemessen wird, zu andern. Die Richtung der opti-
schen Achse jedes Schwenkscheinwerfers 11L, 11R
wird aufgrund des Schwenksteuerwinkels SWC an-
gepasst, der durch Filterung durch das gewahlte Fil-
ter erhalten wird. In diesem Stadium wird das schwa-
chere Filter gewahlt, falls bestimmt wird, dass das
Lenkrad 15 schnell gesteuert wird. Das starkere Filter
wird gewahlt, falls bestimmt wird, dass das Lenkrad
15 langsam gesteuert wird. Durch die Filteroperation
durch das ausgewahilte Filter kann die Schwenksteu-
erung der Richtung der optischen Achse jedes
Schwenkscheinwerfers 11L, 11R aufgrund der Lenk-
operation des Lenkrads 15 durchgefihrt werden,
ohne dass sich der Fahrer unbehaglich fuhlt.

[0030] Der Lenkwinkelsensor 16, der als Lenkwin-
kel-Messmittel der automatischen Einstellvorrichtung
fur optische Achsen entsprechend der vorliegenden
Ausfuhrungsform dient, stellt die erfassungsfreie Re-
gion um den neutralen Punkt (null Grad) des Lenk-
winkels STA herum ein. Aufgrund dieser Anordnung
wird verhindert, dass die optischen Achsen der
Schwenkscheinwerfer 11L, 11R als Ansprechen auf
eine Lenkbewegung des Lenkrads 15 innerhalb des
Spielwinkels des Lenkrads 15 um den neutralen
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Punkt herum oder als Ansprechen auf eine kleine
Lenkbewegung des Lenkrads 15 nach links oder
rechts gedreht wird, so dass die Lenkoperation
durchgefiihrt werden kann, ohne zu bewirken, dass
sich der Fahrer unbehaglich funhlt.

[0031] Die oben genannte Ausflihrungsform kann
wie folgt modifiziert werden.

[0032] In der oben genannten Ausfiihrungsform
sind zusatzlich zu den linken und rechten Scheinwer-
fern 10L, 10R linke und rechte Schwenkscheinwerfer
11L, 11R als Frontscheinwerfer des Fahrzeugs vor-
gesehen, und die Schwenksteuerung wird fur die lin-
ken und rechten Schwenkscheinwerfer 11L, 11R
durchgefihrt. Jedoch ist die vorliegende Erfindung in
ihrer Praxis nicht auf die oben genannte Ausfih-
rungsform beschrankt. Zum Beispiel kdénnen die
Scheinwerfer 10L, 10R auch direkt durch entspre-
chende Stellglieder auf ahnliche Weise wie die
Schwenkscheinwerfer 11L, 11R gedreht werden.

[0033] Ferner wird in Schritt S101 von Fig. 3 der
oben genannten Ausflihrungsform bestimmt, ob der
Lenkwinkel STA des Lenkrads 15 grofier null, d.h. po-
sitiv ist, und falls bestimmt wird, dass der Lenkwinkel
STA positiv ist, wird bestimmt, dass das Lenkrad 15
nach rechts gesteuert wird. Dies kann wie folgt modi-
fiziert werden. Das heifdt, wenn der Lenkwinkel STA
positiv ist, kann bestimmt werden, dass das Lenkrad
15 nach links gesteuert wird, und wenn der Lenkwin-
kel STA negativ ist, kann bestimmt werden, dass das
Lenkrad 15 nach rechts gesteuert wird.

[0034] Weitere Vorteile und Modifizierungen inner-
halb des Bereichs der Anspriiche werden dem Fach-
mann ohne weiteres ersichtlich sein. Die Erfindung ist
in ihrem weiteren Sinn daher nicht auf die spezifi-
schen Einzelheiten, das Vorrichtungsbeispiel und die
erlauternden Beispiele, die dargestellt und beschrie-
ben wurden, beschrankt.

Patentanspriiche

1. Automatische Einstellvorrichtung fir eine opti-
sche Achse zum automatischen Einstellen der Rich-
tung einer optischen Achse mindestens eines Fahr-
zeug-Frontscheinwerfers (11L, 11R), wobei die Ein-
stellvorrichtung fiir eine optische Achse durch folgen-
des gekennzeichnet ist:
eine Lenkwinkel-Messeinrichtung (16) zum Messen
des Lenkwinkels (LW) eines Fahrzeuglenkrads (15);
ein Ansprechverhalten-Anderungsmittel (20), wel-
ches das Ansprechverhalten bei der Richtungsein-
schwenkung der optischen Achse des mindestens ei-
nen Frontscheinwerfers (11L, 11R) aufgrund einer
Winkelpositions-Anderungsrate (DSTA) des Lenk-
winkels (STA), der mit der Lenkwinkel-Messeinrich-
tung (16) gemessen wird, andert; und
ein Schwenkungssteuermittel (20) zum Einstellen der
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Richtung der optischen Achse des mindestens einen
Frontscheinwerfers (11L, 11R) bezuglich des Lenk-
winkels (LW), der mit der Lenkwinkel-Messeinrich-
tung (16) gemessen wird, aufgrund eines Steuerwin-
kels (SWC), der durch das Ansprechverhalten-Ande-
rungsmittel (20) erhalten wird,

dadurch gekennzeichnet, dass

das Ansprechverhalten-Anderungsmittel (20) das
Ansprechverhalten durch einen Filterwechsels an-
dert;

das Filter ausgewahlt ist aus der Gruppe, bestehend
aus einem schwacheren Filter und einem starkeren
Filter;

das schwachere Filter ausgewahlt wird, wenn die
Winkelpositions-Anderungsrate (DSTA) des Lenk-
winkels (STA) einen vorgegebenen Schwellenwert
Uberschreitet; und

das starkere Filter ausgewahlt wird, wenn die Winkel-
positions-Anderungsrate (DSTA) des Lenkwinkels
(STA) den vorgegebenen Schwellenwert nicht Uber-
schreitet.

2. Automatische Einstellvorrichtung flr eine opti-
sche Achse nach Anspruch 1, dadurch gekennzeich-
net, dass die Lenkwinkel-Messeinrichtung (16) eine
erfassungsfreie Region um einen neutralen Punkt
des Lenkwinkels (STA) herum einstellt.

3. Automatische Einstellvorrichtung fir eine opti-
sche Achse nach Anspruch 2 oder 3, dadurch ge-
kennzeichnet, dass der Steuerwinkel (SWC) durch
Filtern des Lenkwinkels (STA), der mit der Lenkwin-
kel-Messeinrichtung (16) gemessen wird, durch das
Filter erhalten wird.

Es folgen 5 Blatt Zeichnungen
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Anhangende Zeichnungen
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FIG. 2
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FIG. 4
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FIG. 6
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