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(57) Zusammenfassung: Die Erfindung betrifft ein Verfah-
ren und eine Vorrichtung zu einer Fahrlichtsteuerung eines
Fahrzeugs (F), wobei Bildinformationen wenigstens eines
Objektes, umfassend eine Relativgeschwindigkeit (vg) des
Objektes zu dem Fahrzeug (F), erfasst werden. Dabei wird
das wenigstens eine Objekt anhand dessen Relativge-
schwindigkeit (vg) einem bestimmten Objekttyp zugeord-
net, wobei in Abhangigkeit des Objekttyps ein zu dem we-
nigstens einen Objekt korrespondierender Winkelbereich
(W) eines oder mehrerer Lichtkegel (L,, L,) teilweise oder
vollstandig ausgespart wird.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Verfahren und eine
Vorrichtung eine Fahrlichtsteuerung eines Fahr-
zeugs, wobei Bildinformationen eines Objektes, um-
fassend eine Relativgeschwindigkeit des Objektes zu
dem Fahrzeug, erfasst werden.

[0002] Neuartige Scheinwerfer erlauben eine selek-
tive Ausleuchtung eines Bereichs vor einem Fahr-
zeug, um eine Blendung anderer Verkehrsteilnehmer
zu vermeiden und/oder um Objekte, von denen eine
Gefahr ausgeht, zu beleuchten.

[0003] Aus der DE 10 2004 032 095 A1 ist ein
Scheinwerfer fur Fahrzeuge mit einer Lichtquelle be-
kannt. Der Lichtquelle sind ein Reflektor und eine
Lichtfihrungseinheit, die Gber mindestens eine zwi-
schen mindestens zwei Spiegeleinstellungen elektro-
nisch schwenkbare Spiegelflache verflgt, zugeord-
net. Die Spiegelflache ist dabei Bestandteil einer Ma-
krospiegelanordnung mit mindestens einem Makro-
spiegel, derart, dass der von der Lichtquelle ausge-
sandte Lichtstrom in einen an der Lichtfuhrungsein-
heit vorbeigefuihrten ersten Lichtfiihrungsweg zur Er-
zeugung einer statischen Grundlichtverteilung und
einen durch Schwenken des Makrospiegels erzeug-
ten zweiten LichtfUhrungsweg zur Erzeugung einer
dynamischen Zusatzlichtverteilung aufgeteilt wird.
Dabei bilden die statische Grundlichtverteilung und
die dynamische Zusatzlichtverteilung die resultieren-
de Gesamtlichtverteilung.

[0004] Weiterhin ist aus der DE 10 2004 042 092 A1
ein Verfahren zur Ansteuerung einer Lichterzeu-
gungseinrichtung fur Kraftfahrzeuge bekannt, wobei
in Abhangigkeit von der Relativbewegung zwischen
dem ein Lichtbiindel abgebenden Kraftfahrzeug und
einem entgegenkommenden und/oder vorausfahren-
den Kraftfahrzeug ein zu dem entgegenkommenden
Kraftfahrzeug korrespondierender Teilbereich des
Lichtbundels ausgespart wird. Dabei wird die Lichter-
zeugungseinrichtung derart angesteuert, dass nur
solche Teilbereiche der gesamten Lichtverteilung
ausgespart werden, die oberhalb einer vorgegebe-
nen Basislichtverteilung angeordnet sind.

[0005] Ferner sind aus der DE 197 41 631 A1 ein
Verfahren und eine Vorrichtung zu einer Vermeidung
und/oder Minimierung von Konfliktsituationen im
StraRenverkehr bekannt. Die Vorrichtung umfasst
eine Einrichtung zu einer Erfassung eines Abbildes
einer Umgebung eines Kraftfahrzeugs, Sensoren zur
Erfassung von Fahrzeugzustandsdaten und eine
Auswerteeinrichtung, der Daten Uber die Umgebung
und Fahrzeugzustandsdaten zufihrbar sind. Dabei
ist die Auswerteeinrichtung mit einer Vielzahl von ge-
gebenenfalls anzusteuernden Aktuatoren verbunden
und der Vorrichtung ist eine Sitzbelegungserken-
nungseinrichtung zugeordnet, deren erfasste Sitzbe-
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legung der Auswerteeinheit zuflhrbar ist, die sitzbe-
legungsabhangige Steuersignale fur die Aktuatoren
erzeugt.

[0006] Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde,
ein verbessertes Verfahren und eine verbesserte
Vorrichtung fur eine Fahrlichtsteuerung eines Fahr-
zeugs anzugeben.

[0007] Hinsichtlich des Verfahrens wird die Aufgabe
erfindungsgemaf durch die im Anspruch 1 angege-
benen Merkmale geldst. Hinsichtlich der Vorrichtung
wird die Aufgabe erfindungsgemaf durch die im An-
spruch 9 angegebenen Merkmale gelost.

[0008] Vorteilhafte Ausgestaltungen der Erfindung
sind Gegenstand der Unteranspriche.

[0009] Bei dem erfindungsgemalfen Verfahren und
der erfindungsgemafen Vorrichtung werden fir eine
Fahrlichtsteuerung eines Fahrzeugs Bildinformatio-
nen wenigstens eines Objektes, umfassend eine Re-
lativgeschwindigkeit des Objektes zu dem Fahrzeug,
erfasst. Hierbei wird das wenigstens eine Objekt auf-
grund dessen Relativgeschwindigkeit (vg) einem be-
stimmten Objekttyp zugeordnet, wobei in Abhangig-
keit des Objekttyps ein zu dem wenigstens einen Ob-
jekt korrespondierender Winkelbereich eines oder
mehrerer Lichtkegel teilweise oder vollstandig ausge-
spart wird.

[0010] Dabei werden die Bildinformationen des Ob-
jektes mittels zumindest eines bildgebenden Sensors
erfasst und einer Auswerteeinheit zugefihrt, mittels
derer die Zuordnung zu einem Objekttyp durchge-
fuhrt wird. Mittels der Erfindung ist es in vorteilhafter
Weise moglich, einen oder mehrere Lichtkegel derart
anzusteuern, dass ein zu dem Objekt korrespondie-
render Winkelbereich teilweise oder vollstandig exakt
ausgespart wird.

[0011] Der bildgebende Sensor kann als Radarsen-
sor, Kamera und/oder Lasersensor ausgefihrt sein.
Daraus resultiert der Vorteil, dass der bildgebende
Sensor gleichzeitig fur weitere Anwendungen, wie z.
B. eine Abstandstiberwachung und/oder eine Nacht-
sichteinrichtung nutzbar ist bzw. kénnen schon vor-
handene Anwendungen, die den bildgebenden Sen-
sor nutzen, derart erweitert werden, dass diese als
erfindungsgemafle Vorrichtung zur Durchfiihrung
des erfindungsgemafRen Verfahrens verwendet wer-
den.

[0012] Zusatzlich werden in Abhangigkeit des Ob-
jekttyps ein oder mehrere Objekte teilweise oder voll-
standig beleuchtet. Ob ein zu den Objekten korres-
pondierender Winkelbereich teilweise oder vollstan-
dig ausgespart wird oder ob das Objekt teilweise oder
vollstandig beleuchtet wird, ist von dem Ergebnis der
mittels der Auswerteeinheit durchgefihrten Zuord-
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nung eines Objekttyps zu einem Objekt, anhand des-
sen Relativgeschwindigkeit (vg), abhangig. Dabei
wird als Objekttyp beispielsweise zwischen Fahrzeu-
gen, Fullgangern, Radfahrern, Tieren und Hindernis-
sen unterschieden. Die Beleuchtung eines Fahrzeu-
gumfeldes in Abhangigkeit des Objekttyps von er-
kannten Objekten fuhrt zu einer Erhéhung der Sicher-
heit und zu einer Unterstutzung eines Fahrzeugfih-
rers, da dieser andere Verkehrsteilnehmer und Hin-
dernisse schnell erkennt.

[0013] Anhand der Relativgeschwindigkeit unter-
scheidet die Auswerteeinheit zwischen dem Fahr-
zeug entgegenkommenden, sich in gleicher Richtung
bewegenden oder bewegungslosen Objekten. So
wird bei einem dem Fahrzeug entgegenkommenden
Objekt und/oder einem sich mit einer hohen Relativ-
geschwindigkeit in gleicher Richtung wie das Fahr-
zeug bewegenden Objekt ein zu dem Objekt korres-
pondierender Winkelbereich des Lichtkegels mittels
einer oder mehrerer Beleuchtungseinrichtungen aus-
gespart. Somit ist es dem Fahrzeugfuhrer mdglich,
beispielsweise dauerhaft mit einer einem Fernlicht
entsprechenden Lichteinstellung zu fahren, weil an-
hand der automatischen Einstellung der Ausleuch-
tungscharakteristik des Lichtkegels eine Blendung
von entgegenkommenden Personen, wie z. B. von
FuRgangern, Radfahrern und/oder Fahrzeugfiihrern,
sowie in gleicher Richtung vorausfahrenden Perso-
nen, wie z. B. anderen Fahrzeugfiihrern, vermieden
wird.

[0014] Weiterhin werden mittels der Beleuchtungs-
einrichtung ein sich mit geringer Vorwartsgeschwin-
digkeit in gleicher Richtung wie das Fahrzeug bewe-
gendes Objekt, insbesondere ein Fulganger
und/oder ein Radfahrer, und/oder ein bewegungslo-
ses Objekt, insbesondere ein Hindernis, beleuchtet.
Die Beleuchtung der Hindernisse ermoglicht dem
Fahrzeugfiihrer des Fahrzeugs, friihzeitig Gefahren-
situationen zu erkennen und MalRnahmen zu einem
Abwenden der Gefahr einzuleiten. Weiterhin kann es
sich bei bewegungslosen Hindernissen beispielswei-
se um Objekte der Verkehrsinfrastruktur, wie z. B.
Verkehrsschilder, Begrenzungspfosten, Verkehrsin-
seln oder Lichtsignalanlagen handeln. Auch hier ist
eine frihzeitige Minimierung von Gefahren, die bei-
spielsweise durch Kollisionen des Fahrzeugs mit die-
sen Hindernissen entstehen, moglich. Weiterhin kann
mittels einer gezielten Beleuchtung von z. B. Weg-
weisern frihzeitig eine verbesserte Lesbarkeit fur
den Fahrzeugfihrer erreicht werden.

[0015] Die Beleuchtungseinrichtung umfasst dabei
zumindest einen Scheinwerfer, wobei der Scheinwer-
fer mit herkémmlichen Scheinwerferlampen, insbe-
sondere Halogenlampen und/oder Gasentladungs-
lampen, oder als Scheinwerfer mit Leuchtdioden als
Leuchtmittel ausgefiihrt ist. Die Scheinwerfer sind
dabei weiterhin mit einer oder mehreren Anordnun-
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gen ausgefihrt, wobei mittels der Anordnungen eine
Ausleuchtungscharakteristik des Lichtkegels steuer-
bar ist. Bei den Anordnungen kann es sich z. B. um
automatisch verstellbare Blenden, eine automatische
Leuchtweitenregulierung, eine Vorrichtung zur Ein-
stellung eines Winkels des Lichtkegels und/oder bei
Scheinwerfern mit Leuchtdioden als Leuchtmittel um
eine Steuereinrichtung handeln, welche zu einer Va-
riation des Lichtkegels die einzelnen Leuchtdioden
aktiviert und/oder deaktiviert. Dabei kbnnen in vorteil-
hafter Weise bereits vorhandene Anordnungen, wie
beispielsweise eine automatische Leuchtweitenregu-
lierung und/oder ein Kurvenlicht verwendet oder der-
art erweitert werden, dass das erfindungsgemafie
Verfahren durchfihrbar und die erfindungsgemafiie
Vorrichtung einfach und kostenglinstig herstellbar
sind.

[0016] Zusammenfassend ist es mit dem erfin-
dungsgemalen Verfahren und der erfindungsgema-
Ren Vorrichtung maoglich, mittels einer exakten Erfas-
sung und Bestimmung des Objekttyps von erkannten
Objekten anhand deren Relativgeschwindigkeit zum
eigenen Fahrzeug ein Fahrlicht des Fahrzeugs so an-
zusteuern, dass eine Erhdhung der Sicherheit fir In-
sassen des Fahrzeugs und andere Verkehrsteilneh-
mer erzielt wird.

[0017] Ausflihrungsbeispiele der Erfindung sind im
Folgenden anhand von Zeichnungen naher erlautert.

[0018] Dabei zeigen:

[0019] Fig. 1 schematisch ein Fahrzeug mit einer
Fahrlichtsteuerung bei einem vorausfahrenden Fahr-
zeug, und

[0020] Fig. 2 schematisch ein Fahrzeug mit einer
Fahrlichtsteuerung bei einem sich in gleicher Rich-
tung bewegenden Fullganger.

[0021] Einander entsprechende Teile sind in allen
Figuren mit den gleichen Bezugszeichen versehen.

[0022] Fig. 1 stellt ein Fahrzeug F mit einer Fahr-
lichtsteuerung bei einem vorausfahrenden Fahrzeug
vF dar. Dabei bewegt sich das Fahrzeug F mit einer
Geschwindigkeit v, hinter einem in gleicher Richtung
mit einer hohen Vorwartsgeschwindigkeit v, voraus-
fahrenden Fahrzeug vF. An dem Fahrzeug F sind ein
oder mehrere bildgebende Sensoren 1, z. B. Radar-
sensoren, Kameras und/oder Lasersensoren, ange-
ordnet, mittels derer Objekte, hier das vorausfahren-
de Fahrzeug vF, und deren Relativgeschwindigkeit v
zu dem Fahrzeug F in einem Erfassungsbereich E er-
fasst werden.

[0023] Die hohe Vorwértsgeschwindigkeit v, und die
daraus folgend hohe Relativgeschwindigkeit v, des
vorausfahrenden Fahrzeugs vF zu dem Fahrzeug F
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werden einer in dem Fahrzeug F angeordneten Aus-
werteeinheit 2 zugefuhrt. Die Auswerteeinheit 2 er-
mittelt aus den zugeflihrten Daten, ob es sich um
dem Fahrzeug F entgegenkommende, in gleicher
Richtung vorausfahrende oder bewegungslose Ob-
jekte handelt. Weiterhin ermittelt die Auswerteeinheit
2 aus den zugeflihrten Daten, insbesondere aus ei-
ner aulleren Gestalt des Objektes, ob es sich um ein
Fahrzeug, einen FuRganger, einen Radfahrer, ein
Tier oder ein Hindernis handelt. Bei dem Hindernis
kann es sich dabei um bauliche Objekte, wie z. B.
Hauser, um Objekte einer Verkehrsinfrastruktur, wie
z. B. Verkehrszeichen, Lichtsignalanlagen, Verkehrs-
inseln oder Begrenzungspfosten oder um Gegen-
stande, wie z. B. groRere Steine, Felsbrocken oder
Ahnliches handeln.

[0024] In Abhangigkeit von der Bewegungsrichtung,
der Relativgeschwindigkeit v und der Klassifizierung
des Objektes steuert die Auswerteeinheit 2 eine oder
mehrere Beleuchtungseinrichtungen 3 derart an,
dass ein zu den Objekten korrespondierender Win-
kelbereich W eines oder mehrerer Lichtkegel L,, L,
teilweise oder vollstandig ausgespart oder das Ob-
jekt teilweise oder vollstandig beleuchtet wird.

[0025] Dazu umfasst die Beleuchtungseinrichtung 3
zumindest einen nicht naher dargestellten Schein-
werfer mit Anordnungen, mittels derer eine Ausleuch-
tungscharakteristik der Lichtkegel L,, L, steuerbar ist.
Die Anordnungen sind dabei beispielsweise bei
Scheinwerfern mit herkémmlichen Scheinwerferlam-
pen, z. B. Halogenlampen und/oder Gasentladungs-
lampen, als automatisch verstellbare Blenden, als
automatische Leuchtweitenregulierungen und/oder
als Vorrichtungen zu einer automatischen Einstellung
eines Winkels der Lichtkegel L,, L, ausgefiihrt.

[0026] Bei Scheinwerfern, die als Leuchtmittel
Leuchtdioden umfassen, kann die Auswerteeinheit 2
mit einer nicht ndher dargestellten Steuereinheit ver-
bunden sein, welche direkt einzelne Leuchtdioden
aktiviert und/oder deaktiviert, um eine Variation einer
Ausleuchtungscharakteristik der Lichtkegel L,, L, zu
erreichen.

[0027] Befindet sich das dem Fahrzeug F voraus-
fahrende Fahrzeug vF in dem Erfassungsbereich E
der an dem Fahrzeug F angeordneten bildgebenden
Sensoren 1, erfassen die bildgebenden Sensoren 1
Bildinformationen des Objektes, hier des vorausfah-
renden Fahrzeugs vF, und dessen Relativgeschwin-
digkeit vg zu dem Fahrzeug F und fihren die ermittel-
ten Daten der Auswerteeinheit 2 zu. Diese fiihrt mit
diesen Daten eine Bestimmung des Objekityps
durch, anhand derer das Obijekt als vorausfahrendes
Fahrzeug vF klassifiziert wird.

[0028] Die Auswerteeinheit 2 steuert weiterhin die
Beleuchtungseinrichtungen 3 des Fahrzeugs F an,
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die die Lichtkegel L,, L, derart einstellen, dass ein zu
dem vorausfahrenden Fahrzeug vF korrespondieren-
der Winkelbereich W aus den Lichtkegeln L,, L, aus-
gespart wird. Somit wird eine Blendung eines nicht
naher dargestellten Fahrzeugfiihrers des vorausfah-
renden Fahrzeugs vF vermieden.

[0029] Bei einem nicht ndher dargestellten, dem
Fahrzeug F entgegenkommenden Objekt, z. B. ei-
nem Fahrzeug, einem FulRganger P und/oder einem
Radfahrer, werden anhand der mittels der Auswerte-
einheit 2 durchgefiihrten Bestimmung des Objekttyps
und der Relativgeschwindigkeit v, des jeweiligen Ob-
jektes die Lichtkegel L,, L, ebenfalls derart einge-
stellt, dass ein zu dem Objekt korrespondierender
Winkelbereich W ausgespart wird, um eine Blendung
auszuschliefden.

[0030] In einer Ausgestaltung der Erfindung ist es
moglich, dass nicht der gesamte zu dem Objekt kor-
respondierende Winkelbereich W, sondern nur ein
Teil von diesem ausgespart wird. Ermittelt die Aus-
werteeinheit 2 bei einem dem Fahrzeug F entgegen-
kommenden Objekt bei der Bestimmung des Objekt-
typs beispielsweise einen Fullganger oder einen
Radfahrer, so steuert die Auswerteeinheit 2 die Be-
leuchtungseinrichtungen 3 des Fahrzeugs F derart
an, dass diese aus den Lichtkegeln L,, L, nur den zu
einem Kopf des Fullgéngers oder Radfahrers korre-
spondierenden Winkelbereich W aussparen, aber
unterhalb des Kopfes den Ful3ganger oder den Rad-
fahrer sowie dessen Fahrrad beleuchten. Somit wird
eine Blendung eines entgegenkommenden Ver-
kehrsteilnehmers vermieden, aber gleichzeitig eine
bessere Sichtbarkeit des Verkehrsteilnehmers fir
den Fahrzeugfihrer des Fahrzeugs F erreicht.

[0031] Fig. 2 zeigt das Fahrzeug F, das sich mit der
Geschwindigkeit v, bewegt. Weiterhin bewegt sich
ein FuBganger P mit einer geringen Vorwartsge-
schwindigkeit v, in gleicher Richtung wie das Fahr-
zeug F.

[0032] Die bildgebenden Sensoren 1 ermitteln die
Bildinformationen des Fuligéngers P und eine gerin-
ge Relativgeschwindigkeit v; zu dem Fahrzeug F und
fuhren diese der Auswerteeinheit 2 des Fahrzeugs F
zu. Diese ermittelt aus diesen Daten, dass es sich bei
dem erfassten Objekt um einen dem Fahrzeug F mit
geringer Relativgeschwindigkeit v in gleicher Rich-
tung bewegenden Fuldganger P handelt. Die Auswer-
teeinheit 2 steuert die Beleuchtungseinrichtungen 3
dabei derart an, dass der FuBganger P anhand des
Lichtkegels L, vollstandig beleuchtet wird und fir den
Fahrzeugfihrer des Fahrzeugs F schneller und bes-
ser erkennbar ist.

[0033] Bei bewegungslosen FuRgangern P oder
nicht naher dargestellten bewegungslosen Hinder-
nissen, wie z. B. Objekten der Verkehrsinfrastruktur,
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steuert die Auswerteeinheit 2 die Beleuchtungsein-
richtungen 3 in gleicher Weise an, so dass der Ful3-
ganger und/oder das Hindernis anhand der Lichtke-
gel L,, L, beleuchtet werden. Dies ermoglicht dem
Fahrzeugfiihrer des Fahrzeugs F, frihzeitig Gefah-
rensituationen zu erkennen und MaRnahmen zu ei-
nem Abwenden der Gefahr, wie beispielsweise ein
Ausweichen oder eine Bremsung des Fahrzeugs F,
einzuleiten.

[0034] Ermittelt die Auswerteeinheit 2 bei der Be-
stimmung des Objekttyps ein auf oder neben einer
Fahrbahn befindliches bewegungsloses Hindernis,
insbesondere ein nicht ndher dargestelltes Tier, so
kann die Auswerteeinheit 2 die Beleuchtungseinrich-
tungen 3 alternativ derart ansteuern, dass ein zu dem
Tier korrespondierender Winkelbereich W aus den
Lichtkegeln L,, L, ausgespart wird, um eine Blendung
des Tieres zu vermeiden. Da Tiere, insbesondere
Wild, bewegungslos in einem Lichtkegel L,, L, ver-
harren, kann durch diese Aussparung eine Kollision
des Fahrzeugs F mit dem Tier vermieden werden, da
der Fahrzeugfiihrer des Fahrzeugs F einerseits
durch die Aussparung des Winkelbereichs W aus den
Lichtkegeln L,, L, auf das Hindernis hingewiesen wird
und das Hindernis, hier insbesondere das Tier, nicht
bewegungslos in dem Lichtkegel L,, L, verharrt und
die Fahrbahn verlassen kann.

Bezugszeichenliste

Bildgebender Sensor
Auswerteeinheit
Beleuchtungseinrichtung
Erfassungsbereich

Fahrzeug

Lichtkegel

Lichtkegel

Fullganger

v, Geschwindigkeit

v, hohe Vorwartsgeschwindigkeit
\'A geringe Vorwartsgeschwindigkeit
vF  vorausfahrendes Fahrzeug

Vr Relativgeschwindigkeit

W Winkelbereich

N =

TrrrImeNn -
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ZITATE ENTHALTEN IN DER BESCHREIBUNG

Diese Liste der vom Anmelder aufgefiihrten Doku-
mente wurde automatisiert erzeugt und ist aus-
schlieSlich zur besseren Information des Lesers auf-
genommen. Die Liste ist nicht Bestandfeil der deut-
schen Pafent- bzw. Gebrauchsmusteranmeldung.
Das DPMA dbernimmt keinerlei Hafiung fir etwaige
Fehler oder Auslassungen.
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Patentanspriiche

1. Verfahren fir eine Fahrlichtsteuerung eines
Fahrzeugs (F), wobei Bildinformationen wenigstens
eines Objektes, umfassend eine Relativgeschwindig-
keit (vg) des wenigstens einen Objektes zu dem Fahr-
zeug (F), erfasst werden,

dadurch gekennzeichnet, dass das wenigstens
eine Objekt aufgrund dessen Relativgeschwindigkeit
(vg) einem bestimmten Objekttyp zugeordnet wird,
wobei in Abhangigkeit des Objekttyps ein zu dem we-
nigstens einen Objekt korrespondierender Winkelbe-
reich (W) eines oder mehrerer Lichtkegel (L,, L,) teil-
weise oder vollstandig ausgespart wird.

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass in Abhangigkeit des Objekttyps ein
oder mehrere Objekte teilweise oder vollstandig be-
leuchtet werden.

3. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch
gekennzeichnet, dass als Objekttyp zwischen Fahr-
zeugen, Fulgangern, Radfahrern, Tieren und Hin-
dernissen unterschieden wird.

4. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 3,
dadurch gekennzeichnet, dass anhand der Relativ-
geschwindigkeit (vg) zwischen dem Fahrzeug (F) ent-
gegenkommenden, sich in gleicher Richtung bewe-
genden und/oder bewegungslosen Objekten unter-
schieden wird.

5. Verfahren nach Anspruch 4, dadurch gekenn-
zeichnet, dass bei einem dem Fahrzeug (F) entge-
genkommenden Objekt ein zu dem Objekt oder zu
Teilen des Objektes korrespondierender Winkelbe-
reich (W) des Lichtkegels (L,, L,) ausgespart wird.

6. Verfahren nach Anspruch 4 oder 5, dadurch
gekennzeichnet, dass die zu denjenigen sich mit ho-
her Relativgeschwindigkeit (vg) in gleicher Richtung
wie das Fahrzeug (F) bewegenden Objekten, insbe-
sondere vorausfahrenden Fahrzeugen (vF), korres-
pondierenden Winkelbereiche (W) des Lichtkegels
(L,, L,) ausgespart werden.

7. Verfahren nach einem der Anspriiche 4 bis 6,
dadurch gekennzeichnet, dass sich mit geringer Re-
lativgeschwindigkeit (vg) in gleicher Richtung wie das
Fahrzeug (F) bewegende Objekte, insbesondere
FuRganger P oder Radfahrer, beleuchtet werden.

8. Verfahren nach einem der Anspriiche 4 bis 7,
dadurch gekennzeichnet, dass ein bewegungsloses
Objekt, insbesondere ein Hindernis, beleuchtet wird.

9. Vorrichtung fir eine Fahrlichtsteuerung eines
Fahrzeugs (F), umfassend wenigstens einen bildge-
benden Sensor (1), mittels dem wenigstens ein Ob-
jekt und dessen Relativgeschwindigkeit (vg) zu dem
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Fahrzeug (F) erfassbar ist, umfassend eine Auswer-
teeinheit (2) zur Auswertung von Bildinformationen,
dadurch gekennzeichnet, dass mittels der Auswerte-
einheit (2) das wenigstens eine Objekt anhand des-
sen Relativgeschwindigkeit (vg) einem bestimmten
Objekttyp zuordenbar ist, wobei anhand des Objekt-
typs eine teilweise oder vollstdndige Aussparung ei-
nes zu dem wenigstens einen Objekt korrespondie-
renden Winkelbereichs (W) eines oder mehrerer
Lichtkegel (L, L,) durchfuhrbar ist.

10. Vorrichtung nach Anspruch 9, dadurch ge-
kennzeichnet, dass in Abhangigkeit des Objekttyps
eine teilweise oder vollstandige Beleuchtung wenigs-
tens eines Objekts durchflihrbar ist.

11. Vorrichtung nach Anspruch 9 oder 10, da-
durch gekennzeichnet, dass der wenigstens eine
bildgebende Sensor (1) als Radarsensor, Kamera
und/oder Lasersensor ausgefihrt ist.

12. Vorrichtung nach einem der Anspriche 9 bis
11, dadurch gekennzeichnet, dass die Auswerteein-
heit (2) derart ausgefuhrt ist, dass als Objekttyp Fahr-
zeuge, FuRganger, Radfahrer, Tiere und Hindernisse
unterscheidbar sind.

13. Vorrichtung nach einem der Anspriche 9 bis
12, dadurch gekennzeichnet, dass die Auswerteein-
heit (2) derart ausgefiihrt ist, dass anhand der Rela-
tivgeschwindigkeit (vg) dem Fahrzeug (F) entgegen-
kommende, sich in gleicher Richtung bewegende
und/oder bewegungslose Objekte unterscheidbar
sind.

14. Vorrichtung nach einem der Anspriche 9 bis
13, dadurch gekennzeichnet, dass eine oder mehre-
re Beleuchtungseinrichtungen (3) vorhanden sind,
mittels derer eine teilweise oder vollstandige Ausspa-
rung eines zu einem Objekt korrespondierenden
Winkelbereichs (W) des Lichtkegels (L,, L,) ausfiihr-
bar ist.

15. Vorrichtung nach Anspruch 14, dadurch ge-
kennzeichnet, dass mittels einer oder mehrerer Be-
leuchtungseinrichtungen) (3) eine teilweise oder voll-
standige Beleuchtung eines Objekts ausfihrbar ist.

16. Vorrichtung nach Anspruch 14 oder 15, da-
durch gekennzeichnet, dass die Beleuchtungsein-
richtung (3) zumindest einen Scheinwerfer mit einer
oder mehreren Anordnungen zur Steuerung einer
Ausleuchtungscharakteristik des Lichtkegels (L,, L,)
umfasst.

17. Vorrichtung nach Anspruch 16, dadurch ge-
kennzeichnet, dass der Scheinwerfer Leuchtmittel
umfasst, die als Scheinwerferlampen, insbesondere
Halogenlampen und/oder Gasentladungslampen,
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und/oder als Leuchtdioden ausgefihrt sind.

Es folgen 2 Blatt Zeichnungen
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Anhangende Zeichnungen
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