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(57) Zusammenfassung: Die Erfindung betrifft ein Verfahren
zum Betreiben eines GNSS-Sensors eines Fahrzeugs, des-
sen Steueroperationen durch eine elektronische Steuerein-
heit beeinflussbar sind, ein Verfahren zum Betreiben eines
Fahrzeugs, dessen Steueroperationen durch eine elektroni-
sche Steuereinheit beeinflussbar sind, einen GNSS-Sensor
sowie ein Fahrzeug mit einem GNSS-Sensor. Das Verfahren
zum Betreiben eines GNSS-Sensors eines Fahrzeugs, des-
sen Steueroperationen durch eine elektronische Steuerein-
heit beeinflussbar sind, umfasst zumindest folgende Schrit-
te:

a) Empfangen von Satellitendaten, — -
b) Auswerten der Satellitendaten, 2 2 2

c) Deaktivieren zumindest eines Betriebsmodus des GNSS-
Sensors, wenn zumindest ein Teil der Satellitendaten fir ei-
ne Positionsbestimmung des Fahrzeugs ungeeignet ist.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum
Betreiben eines GNSS-Sensors eines Fahrzeugs,
dessen Steueroperationen durch eine elektronische
Steuereinheit beeinflussbar sind, ein Verfahren zum
Betreiben eines Fahrzeugs, dessen Steueroperatio-
nen durch eine elektronische Steuereinheit beein-
flussbar sind, einen GNSS-Sensor sowie ein Fahr-
zeug mit einem GNSS-Sensor. Auch Gegenstand der
Erfindung ist ein entsprechend eingerichtetes Com-
puterprogramm.

[0002] Ein autonomes Fahrzeug ist ein Fahrzeug,
das ohne Fahrer auskommt. Das Fahrzeug fahrt da-
bei autonom, indem es beispielsweise den Stralien-
verlauf, andere Verkehrsteilnehmer oder Hindernis-
se selbstandig erkennt und die entsprechenden Steu-
erbefehle im Fahrzeug berechnet sowie diese an
die Aktuatoren im Fahrzeug weiterleitet, wodurch der
Fahrverlauf des Fahrzeugs korrekt beeinflusst wird.
Der Fahrer ist bei einem vollautonomen Fahrzeug
nicht am Fahrgeschehen beteiligt.

[0003] Gegenwartig verfigbare Fahrzeuge sind
noch nicht in der Lage autonom zu agieren. Zum ei-
nen, weil die entsprechende Technik noch nicht voll
ausgereift ist. Zum anderen, weil es heutzutage noch
gesetzlich vorgeschrieben ist, dass der Fahrzeugfiih-
rer jederzeit selbst in das Fahrgeschehen eingreifen
kénnen muss. Dies erschwert die Umsetzung von au-
tonomen Fahrzeugen. Jedoch gibt es bereits Syste-
me verschiedener Hersteller, die ein autonomes oder
teilautonomes Fahren darstellen. Diese Systeme be-
finden sich in der intensiven Testphase. Bereits heu-
te ist absehbar, dass in einigen Jahren vollautonome
Fahrzeugsysteme auf den Markt kommen werden,
sobald die oben genannten Hiirden aus dem Weg ge-
raumt wurden.

[0004] Unter anderem bendtigt ein Fahrzeug fir ei-
nen autonomen Betrieb eine Sensorik, die in der Lage
ist eine hochgenaue Fahrzeugposition, insbesondere
mit Hilfe von Navigationssatellitendaten (GPS, GLO-
NASS, Beidou, Galileo), zu ermitteln. Hierbei kann
die Sensorik Korrekturdaten von so genannten Kor-
rekturdiensten mitverwenden, um die Position des
Fahrzeugs noch genauer zu berechnen.

[0005] Hier vorgeschlagen wird gemafly Anspruch 1
ein Verfahren zum Betreiben eines GNSS-Sensors
eines Fahrzeugs, dessen Steueroperationen durch
eine elektronische Steuereinheit beeinflussbar sind,
umfassend zumindest folgende Schritte:
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a) Empfangen von Satellitendaten,
b) Auswerten der Satellitendaten,

c) Deaktivieren zumindest eines Betriebsmo-
dus des GNSS-Sensors, wenn zumindest ein
Teil der Satellitendaten fiir eine Positionsbestim-
mung des Fahrzeugs ungeeignet ist.

[0006] GNSS steht fiir globales Navigationssatelli-
tensystem. GNSS ist ein System zur Positionsbestim-
mung und/oder Navigation auf der Erde und/oder in
der Luft durch den Empfang der Signale von Navi-
gationssatelliten, hier als Satellitendaten bezeichnet.
GNSS ist dabei ein Sammelbegriff fur die Verwen-
dung bestehender und kinftiger globaler Satelliten-
systeme, wie GPS (NAVSTRAR GPS), GLONASS,
Beidou und Galileo. Damit handelt es sich bei dem
GNSS-Sensor um eine Sensorik, die geeignet ist Na-
vigationssatellitendaten zu empfangen und zu ver-
arbeiten, etwa auszuwerten. Vorzugsweise ist der
GNSS-Sensor in der Lage, eine hochgenaue Fahr-
zeugposition mit Hilfe von Navigationssatellitendaten
(GPS, GLONASS, Beidou, Galileo) zu ermitteln.

[0007] Bei dem Fahrzeug, dessen Steueroperatio-
nen durch eine elektronische Steuereinheit beein-
flussbar sind, handelt es sich bevorzugt um ein auto-
nomes Fahrzeug. Besonders bevorzugt ist das Fahr-
zeug ein autonomes Automobil.

[0008] Der GNSS-Sensor kann in verschiedenen
Betriebsmodi betrieben werden. Bevorzugt kann der
GNSS-Sensor in einem GPS-Modus, GLONASS-Mo-
dus, Beidou-Modus und/oder Galileo-Modus betrie-
ben werden. Hierbei bedeutet beispielsweise ein Be-
trieb im GPS-Modus, dass insbesondere nur das
GPS-Signal ausgewertet wird.

[0009] Die hier vorgeschlagene Ldsung beschreibt
mit anderen Worten insbesondere ein Verfahren zur
(teilweisen) Deaktivierung eines GNSS-Sensors in
einem (autonomen) Fahrzeug. Eine (zumindest teil-
weise) Deaktivierung des GNSS-Sensors ist bei-
spielsweise dann sinnvoll, wenn Satellitendaten stark
gestort sind. Dies kann beispielsweise bei einem star-
ken Sonnensturm oder bei extremen Wetterverhalt-
nissen der Fall sein. Im Rahmen der vorgeschlage-
nen Losung kann eine (zumindest teilweise) Deak-
tivierung eines GNSS-Sensors in einem Fahrzeug
(entweder) direkt oder indirekt erfolgen.

[0010] Nach einer vorteilhaften Ausgestaltung wird
vorgeschlagen, dass der zumindest eine Betriebs-
modus des GNSS-Sensors deaktiviert wird, wenn
der GNSS-Sensor den Satellitendaten die Informati-
on entnimmt, dass diese fehlerbehaftet oder gestort
sind. Dies kann als eine direkte Deaktivierung be-
zeichnet werden. Hierzu kénnen in den Satellitenda-
ten Zusatzdaten hinein kodiert sein, sodass insbe-
sondere wahrend des Auswertens in Schritt b), vor-
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zugsweise durch den GNSS-Sensor, erkannt wer-
den kann, dass diese Satellitendaten unbrauchbar
sind. In diesem Fall kann sich der GNSS-Sensor
bzw. zumindest ein Betriebsmodus des GNSS-Sen-
sors bezlglich der Ausgabedaten so lange deakti-
vieren bzw. deaktiviert werden, bis wieder glltige
GNSS-Daten von den Satelliten empfangen werden.
Die Eingangssignale der Satellitendaten kénnen in
diesem Fall wie Ublich verarbeitet werden. Bevor-
zugt wird der GNSS-Sensor bei unglltigen Satelli-
tendaten jedoch unmittelbar deaktiviert. Dies erlaubt
den Vorteil, dass autonome Fahrzeuge beispielswei-
se bezlglich des GNSS-Sensors aulder Betrieb ge-
nommen werden kénnen, wenn die Satellitendaten
eines Gebiets beispielsweise durch einen Sonnen-
sturm oder durch extreme Wetterverhaltnisse stark
verfalscht sind. Dadurch kénnen starke Positionsun-
genauigkeiten im automatisierten Fahren von vorne
herein verhindert und somit schwerwiegende Unfélle
vermieden werden.

[0011] Nach einer vorteilhaften Ausgestaltung wird
vorgeschlagen, dass der zumindest eine Betriebsmo-
dus des GNSS-Sensors deaktiviert wird, wenn dem
GNSS-Sensor Uber eine Kommunikationsverbindung
die Information zugeleitet wird, dass die Satellitenda-
ten fehlerbehaftet oder gestoért sind. Dies kann als ei-
ne indirekte Deaktivierung bezeichnet werden. Hier-
zu kénnen beispielsweise Uber eine im Fahrzeug
verbaute Car-to-X-Kommunikationsverbindung oder
Uber einen Korrekturservice Statusdaten zum GNSS-
System fiir das Gebiet, in welchem sich das Fahrzeug
befindet, empfangen werden. Bei (zu stark) gestor-
ten Satellitendaten kann der GNSS-Sensor somit von
aullen, insbesondere durch einen speziellen Fehler-
code, vorzugsweise fir eine bestimmte Zeitdauer de-
aktiviert werden. Vorzugsweise wird der GNSS-Sen-
sor eines (autonomen) Fahrzeugs gezielt von aul3en
deaktiviert, wenn die Glte von Satellitendaten einen
bestimmten Wert unterschreitet.

[0012] Nach einer vorteilhaften Ausgestaltung wird
vorgeschlagen, dass der zumindest eine Betriebsmo-
dus des GNSS-Sensors deaktiviert wird, wenn sich
das Fahrzeug in einem bestimmten (rdumlichen) Ge-
biet befindet. Dies bedeutet mit anderen Worten ins-
besondere, dass die (teilweise) Deaktivierung des
GNSS-Sensors gebietsabhéngig bzw. ortsabhéngig
erfolgen kann. Bei dem bestimmten Gebiet handelt
es sich vorzugsweise um ein Gebiet, fir das eine un-
zureichende Satellitenabdeckung prognostiziert wur-
de. Alternativ oder kumulativ kann es sich bei dem
bestimmten Gebiet um ein solches handeln, fiir das
bereits bekannt ist, dass die dort ankommenden Sa-
tellitendaten fehlerbehaftet oder gestért sind.

[0013] Weiterhin kann es sich bei dem bestimm-
ten Gebiet um ein Stadtgebiet handeln. In Stadten
ist der Satellitenempfang regelmafig sehr schlecht.
Dies ist insbesondere in Hauserschluchten zu beob-
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achten, was im Bereich der GNSS-Systeme auch als
L2urban canyon“-Problem bezeichnet wird. Bevorzugt
erfolgt eine gezielte (teilweise) Deaktivierung eines
GNSS-Sensors von auen, wenn das Fahrzeug in ein
Stadtgebiet hineinféahrt. Dadurch kann erreicht wer-
den, dass ein autonomes Fahrzeug in diesem Gebiet
gezwungen wird sich alternativ zu lokalisieren oder
in diesem Gebiet nur manuell steuerbar ist. Dies ist
vorteilhaft, da die Performance des GNSS-Sensors
in diesem Gebiet regelmaRig nicht fur eine autonome
Fahrfunktion ausreicht. Umgekehrt kann dadurch er-
reicht werden, dass ein GNSS-Sensor nur dann zur
Anwendung kommt, wenn sichergestellt ist, dass die
Glte der empfangenen Satellitendaten auch fur das
autonome Fahren ausreicht.

[0014] Weiterhin bevorzugt wird der zumindest ei-
ne Betriebsmodus des GNSS-Sensors fir eine be-
stimmte Zeitdauer, etwa die Zeitdauer eines Sonnen-
sturms, deaktiviert. Besonders bevorzugt ist die be-
stimmte Zeitdauer gebietsabhangig bzw. ortsabhan-

91g.

[0015] Nach einer vorteilhaften Ausgestaltung wird
vorgeschlagen, dass das Deaktivieren des zumin-
dest einen Betriebsmodus des GNSS-Sensors an ein
Ubergeordnetes System gemeldet wird. Hierbei ist
es besonders bevorzugt, wenn der zumindest eine
Betriebsmodus des GNSS-Sensors wieder aktiviert
wird, wenn das Ubergeordnete System ein Aktivie-
rungssignal ausldst. Bei dem Ubergeordneten Sys-
tem kann es sich um eine GNSS-Verwaltung und/
oder eine sogenannte Cloud handeln.

[0016] Bevorzugt informiert der GNSS-Sensor ei-
ne Infrastruktur oder Cloud, vorzugsweise Uber eine
Car-to-X Kommunikationsverbindung, zusammen mit
einer Fahrzeug-ID dartliber, dass er (teilweise) deak-
tiviert wurde, wenn in Schritt c) ein Deaktivieren er-
folgt. Hierbei kann der GNSS-Sensor zudem seine
letzte gultige Position und/oder Uhrzeit und/oder den
Grund der Deaktivierung (z. B. Code in Satellitenda-
ten oder Kommando von aul3en) Ubermitteln. Bevor-
zugt prift die Cloud dann, ob die (teilweise) Deakti-
vierung des GNSS-Sensors legitim war bzw. ist. Le-
gitim ist die Deaktivierung insbesondere, wenn ein
Grund (z. B. Code in Satellitendaten oder Kommando
von aulen) fir die Deaktivierung vorliegt. Besonders
bevorzugt sendet die Cloud, vorzugsweise tber Car-
to-X, anschlielRend eine (entsprechende) Antwort an
den GNSS-Sensor. Hierbei kann vorgesehen sein,
dass der GNSS-Sensor im (teilweise) deaktivierten
Zustand bleibt, wenn bzw. solange die Deaktivierung
legitim ist. Ist die Deaktivierung hingegen nicht (mehr)
legitim, so kann der GNSS-Sensor insbesondere aus
der Cloud heraus erneut aktiviert werden. Sofern es
keinen Grund fir die Deaktivierung des GNSS-Sen-
sors gab, kann dies ein Hinweis flir einen internen
GNSS-Sensor-Error sein oder es kdnnte sein, dass
der GNSS-Sensor durch einen Signaljammer gestort
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wurde. Diese Information kann von der Cloud ent-
sprechend verarbeitet werden.

[0017] Nach einer vorteilhaften Ausgestaltung wird
vorgeschlagen, dass (nur) der Betriebsmodus des
GNSS-Sensors deaktiviert wird, der einem bestimm-
ten Satellitensystem zugeordnet ist. Das bestimm-
te Satellitensystem ist vorzugsweise ein solches, fur
das eine Signalstorung vorliegt bzw. erkannt wur-
de. Beispielsweise wird (nur) der GPS-Modus des
GNSS-Sensors deaktiviert, wenn (nur) das GPS-Si-
gnal fehlerhaft oder gestért ist. Mit anderen Worten ist
es bevorzugt, wenn (situationsbedingt) nur bestimm-
te Teile des GNSS-Sensors deaktiviert werden. Bei
gestoérten GPS-Daten kann es beispielsweise sinn-
voll sein, nur die GPS-Pfade im GNSS-Sensor (tem-
porér) zu deaktivieren, wahrend die weiteren Satel-
litensignale, etwa GLONASS oder Galileo oder Bei-
dou, weiterhin durch den GNSS-Sensor ausgewertet
werden.

[0018] Nach einem weiteren Aspekt wird ein Verfah-
ren zum Betreiben eines Fahrzeugs vorgeschlagen.
Bei dem Fahrzeug handelt es sich um ein solches,
dessen Steueroperationen durch eine elektronische
Steuereinheit beeinflussbar sind. Das Verfahren um-
fasst zumindest folgende Schritte:

a) Bestimmen der Position des Fahrzeugs unter
Verwendung eines GNSS-Sensors, der gemafn
einem hier vorgeschlagenen Verfahren zum Be-
treiben eines GNSS-Sensors betrieben wird,

b) Beschranken des Einflusses der elektroni-
schen Steuereinheit auf zumindest eine der
Steueroperationen des Fahrzeugs, wenn zumin-
dest ein Betriebsmodus des GNSS-Sensors de-
aktiviert wurde.

[0019] Bevorzugt erfolgt in Schritt b) eine Limitie-
rung der (von der Steuereinheit vorgebbaren) Fahr-
geschwindigkeit des Fahrzeugs, wenn zumindest ein
Betriebsmodus des GNSS-Sensors deaktiviert wur-
de. Weiterhin bevorzugt erfolgt in Schritt b) ein Ab-
schalten eines autonomen Fahrmodus, wenn zumin-
dest ein Betriebsmodus des GNSS-Sensors deakti-
viert wurde. Das Abschalten des autonomen Fahr-
modus erfolgt insbesondere dann, wenn mindestens
zwei oder sogar alle Betriebsmodi des GNSS-Sen-
sors deaktiviert wurden. Dem liegt die Idee zugrunde,
dass autonome Fahrzeuge, in welchen der GNSS-
Empfanger temporar deaktiviert wurde, nur noch ma-
nuell betrieben werden sollen oder aber der autono-
me Fahrmodus jedenfalls soweit eingeschrankt wer-
den soll, dass beispielsweise eine Maximalgeschwin-
digkeit nicht Gberschritten werden kann.

[0020] Nach einem weiteren Aspekt wird ein GNSS-
Sensor vorgeschlagen, der zur Durchflihrung eines
hier vorgeschlagenen Verfahrens zum Betreiben ei-
nes GNSS-Sensors vorgesehen und eingerichtet ist.
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[0021] Nach einem weiteren Aspekt wird ein Fahr-
zeug vorgeschlagen, das mit einem hier vorgeschla-
genen GNSS-Sensor ausgestattet ist. Bei dem Fahr-
zeug handelt es sich um ein solches, dessen Steu-
eroperationen durch eine elektronische Steuereinheit
beeinflussbar sind. Bevorzugt ist das Fahrzeug ein
autonomes Fahrzeug, besonders bevorzugt ein auto-
nomes Automobil.

[0022] Unter einem GNSS-Sensor kann vorliegend
ein elektrisches Gerat verstanden werden, das Sen-
sorsignale verarbeitet und in Abhangigkeit davon
Steuer- und/oder Datensignale ausgibt. Der Sensor
kann eine Schnittstelle aufweisen, die hard- und/oder
softwaremalig ausgebildet sein kann. Bei einer hard-
waremaligen Ausbildung kann die Schnittstelle bei-
spielsweise Teil eines sogenannten System-ASICs
(ASIC = Application Specific Integrated Circuit) sein,
der verschiedenste Funktionen der Vorrichtung be-
inhaltet. Es ist jedoch auch mdglich, dass die Schnitt-
stelle eigene, integrierte Schaltkreise umfasst oder
zumindest teilweise aus diskreten Bauelementen be-
steht. Bei einer softwaremafigen Ausbildung kénnen
die Schnittstellen Softwaremodule sein, die beispiels-
weise auf einem Mikrocontroller neben anderen Soft-
waremodulen vorhanden sind.

[0023] Von Vorteil ist auch ein Computerprogramm-
produkt oder Computerprogramm mit Programm-
code, der auf einem maschinenlesbaren Trager oder
Speichermedium wie einem Halbleiterspeicher, ei-
nem Festplattenspeicher oder einem optischen Spei-
cher gespeichert sein kann und zur Durchfiihrung,
Umsetzung und/oder Ansteuerung der Schritte des
Verfahrens nach einer der vorstehend beschriebe-
nen Ausfuhrungsformen verwendet wird, insbeson-
dere wenn das Programmprodukt oder Programm auf
einem Computer oder einer Vorrichtung ausgefihrt
wird.

[0024] Die hier vorgestellte Lésung sowie deren
technisches Umfeld werden nachfolgend anhand der
Figuren nadher erlautert. Es ist darauf hinzuweisen,
dass die Erfindung durch die gezeigten Ausfiihrungs-
beispiele nicht beschrankt werden soll. Insbesonde-
re ist es, soweit nicht explizit anders dargestellt, auch
mdglich, Teilaspekte der in den Figuren erlduterten
Sachverhalte zu extrahieren und mit anderen Be-
standteilen und/oder Erkenntnissen aus anderen Fi-
guren und/oder der vorliegenden Beschreibung zu
kombinieren. Es zeigen schematisch:

Fig. 1: einen beispielhaften Ablauf eines erfin-
dungsgemalen Verfahrens zum Betreiben ei-
nes GNSS-Sensors, und

Fig. 2: ein Fahrzeug mit einem GNSS-Sensor.
[0025] Fig. 1 zeigt schematisch einen beispielhaften

Ablauf eines erfindungsgemaflen Verfahrens zum
Betreiben eines GNSS-Sensors. Zunachst werden in



DE 10 2017 222 356 A1

Schritt a) Satellitendaten empfangen. Diese werden
in Schritt b) ausgewertet. In Schritt ¢) erfolgt ein Deak-
tivieren zumindest eines Betriebsmodus des GNSS-
Sensors, wenn zumindest ein Teil der Satellitendaten
flr eine Positionsbestimmung des Fahrzeugs unge-
eignet ist.

[0026] Fig. 2 zeigt schematisch ein Fahrzeug 2 mit
einem GNSS-Sensor 1, der zur Durchfiihrung des
im Zusammenhang mit Fig. 1 erlduterten Verfahrens
vorgesehen und eingerichtet ist. Bei dem Fahrzeug
2 handelt es sich um ein solches, dessen Steuerope-
rationen durch eine elektronische Steuereinheit 3 be-
einflussbar sind, etwa um ein autonom operierendes
Automobil. Der GNSS-Sensor 1 ist mit der elektroni-
schen Steuereinheit 3 verbunden.

[0027] Die hier vorgestellte Lésung tragt insbeson-
dere dazu bei, dass schwerwiegende und gefahrliche
Positionsfehler in autonomen Fahrzeugen verhindert
und somit die Sicherheit autonomer Fahrzeuge er-
héht werden kann.

Patentanspriiche

1. Verfahren zum Betreiben eines GNSS-Sensors
(1) eines Fahrzeugs (2), dessen Steueroperationen
durch eine elektronische Steuereinheit (3) beeinfluss-
bar sind, umfassend zumindest folgende Schritte:

a) Empfangen von Satellitendaten,

b) Auswerten der Satellitendaten,

c) Deaktivieren zumindest eines Betriebsmodus des
GNSS-Sensors (1), wenn zumindest ein Teil der Sa-
tellitendaten flr eine Positionsbestimmung des Fahr-
zeugs (2) ungeeignet ist.

2. Verfahren nach Anspruch 1, wobei der zumin-
dest eine Betriebsmodus des GNSS-Sensors (1) de-
aktiviert wird, wenn der GNSS-Sensor (1) den Satel-
litendaten die Information entnimmt, dass diese feh-
lerbehaftet oder gestért sind.

3. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, wobei der
zumindest eine Betriebsmodus des GNSS-Sensors
(1) deaktiviert wird, wenn dem GNSS-Sensor (1) tber
eine Kommunikationsverbindung die Information zu-
geleitet wird, dass die Satellitendaten fehlerbehaftet
oder gestort sind.

4. Verfahren nach einem der vorhergehenden An-
spriiche, wobei der zumindest eine Betriebsmodus
des GNSS-Sensors (1) deaktiviert wird, wenn sich
das Fahrzeug (2) in einem bestimmten Gebiet befin-
det.

5. Verfahren nach einem der vorhergehenden An-
spriiche, wobei das Deaktivieren des zumindest ei-
nen Betriebsmodus des GNSS-Sensors (1) an ein
Ubergeordnetes System gemeldet wird.
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6. Verfahren nach Anspruch 5, wobei der zumin-
dest eine Betriebsmodus des GNSS-Sensors (1) wie-
der aktiviert wird, wenn das Ubergeordnete System
ein Aktivierungssignal ausldst.

7. Verfahren nach einem der vorhergehenden An-
spriiche, wobei der Betriebsmodus des GNSS-Sen-
sors (1) deaktiviert wird, der einem bestimmten Sa-
tellitensystem zugeordnet ist.

8. Verfahren zum Betreiben eines Fahrzeugs (2),
dessen Steueroperationen durch eine elektronische
Steuereinheit (3) beeinflussbar sind, umfassend zu-
mindest folgende Schritte:

a) Bestimmen der Position des Fahrzeugs (2) unter
Verwendung eines GNSS-Sensors (1), der gemaf
dem Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 7 be-
trieben wird,

b) Beschranken des Einflusses der elektronischen
Steuereinheit (3) auf zumindest eine der Steuerope-
rationen des Fahrzeugs (2), wenn zumindest ein Be-
triebsmodus des GNSS-Sensors (1) deaktiviert wur-
de.

9. Steuereinheit (3), welche zur Durchfiihrung des
Verfahrens nach einem der Anspriiche 1 bis 7 vorge-
sehen und eingerichtet ist.

10. Fahrzeug (2) mit einem GNSS-Sensor (1) und
einer Steuereinheit (3) nach Anspruch 9, wobei Steu-
eroperationen des Fahrzeugs (2) durch eine elektro-
nische Steuereinheit (3) beeinflussbar sind.

11. Computerprogrammprodukt, eingerichtet zur
Durchfihrung des Verfahrens nach einem der An-
spriche 1 bis 7 mit einer Steuereinheit (3).

12. Maschinenlesbares Speichermedium, auf wel-
chem ein Computerprogrammprodukt nach Anspruch
11 gespeichert ist.

Es folgt eine Seite Zeichnungen



DE 10 2017 222 356 A1 2019.06.13

Anhéangende Zeichnungen

Fig. 1

Fig. 2
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