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Beschreibung

HINTERGRUND DER ERFINDUNG

Gebiet der Erfindung

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft eine Stra-
ßenformschätzeinrichtung zum Berechnen der Form 
einer Straße, auf der ein Fahrzeug mit der daran 
montierten Einrichtung fährt, basierend auf Wankra-
teninformation, einem statischen Objekt etc.

Stand der Technik

[0002] Um ein Objekt (ein voranfahrendes Fahr-
zeug etc.), das als Ziel zu betrachten ist, beispiels-
weise in einem adaptiven Fahrsteuerungssystem, ei-
nem Stauaufspürungssystem oder ähnlichem in zu-
verlässiger Weise zu erfassen, ist es im Allgemeinen 
erforderlich, die Form einer Straße, auf der für ein 
Fahrzeug während des Fahrens vorhergesagt wird, 
dass es in naher Zukunft fährt (nachstehend auch als 
Straße, auf der ein Fahrzeug voraussichtlich in naher 
Zukunft fahren wird, bezeichnet), exakt zu schätzen.

[0003] Wenn beispielsweise eine Abweichung in der 
Form einer Straße (geschätztes Ergebnis) auftritt, auf 
der für ein fahrendes Fahrzeug vorhergesagt wird, 
dass es in naher Zukunft fahren wird, besteht die 
Möglichkeit, dass eine an dem Fahrzeug montierte 
Objekterfassungseinrichtung ein voranfahrendes 
Fahrzeug, welches in der selben Spur fährt, in der 
das betrachtete Fahrzeug mit der daran montierten 
Objekterfassungseinrichtung fährt, fälschlicher Wei-
se als in einer Nebenspur fahrendes Fahrzeug er-
kennt.

[0004] Als konventionell verwendete Straßenform-
schätzeinrichtungen ist eine offenbart worden, die die 
Form einer Straße, auf der ein Fahrzeug in naher Zu-
kunft fahren wird, basierend auf seiner Fahrzustand-
sinformation (Wankrateninformation, Lenkwinkelin-
formation, etc.) abschätzt (siehe beispielsweise ein 
erstes Patentdokument: Japanische Patentanmel-
dungsoffenlegung Nr. 6-131596).

[0005] Zudem ist eine Straßenformschätzeinrich-
tung offenbart worden, die dazu dient, eine letztend-
liche Straßenform durch Mittelung einer Straßenform 
zu berechnen, die basierend auf der Wankrateninfor-
mation geschätzt worden ist, und einer Straßenform, 
die basierend auf einem durch eine Objekterfas-
sungseinrichtung erfassten statischen Objekt (nach-
stehend auch Festgegenstand genannt) geschätzt 
worden ist, um die Form einer Straße mit einem noch 
höheren Grad an Präzision zu schätzen, auf der in 
naher Zukunft zu fahren für ein Fahrzeug vorherge-
sagt wird (siehe beispielsweise ein zweites Patentdo-
kument: Japanische Patentanmeldungsoffenlegung 
Nr. 2001-328451).

[0006] Während die Form einer Straße, auf der laut 
Vorhersage ein Fahrzeug in naher Zukunft fahren 
wird, basierend auf dessen Fahrzustand geschätzt 
wird (Wankrateninformation, Lenkwinkelinformation, 
etc.), wie bei dem in dem oben erwähnten ersten Pa-
tentdokument beschriebenen konventionellen Gerät, 
führt der Fahrer des Fahrzeugs immer Lenkkorrektu-
ren durch, um die Spur zu halten, in der das Fahr-
zeug gerade fährt, und die Wankrateninformation än-
dert sich entsprechend. Als ein Ergebnis koinzidiert 
die Form der Straße, von der vorhergesagt wird, dass 
sie in naher Zukunft befahren wird, nicht notwendiger 
Weise mit der tatsächlichen Straßenform.

[0007] Um dies zu handhaben, ist vorgeschlagen 
worden, ein Filter mit einer großen Zeitkonstanten auf 
die Straßenform anzuwenden, die basierend auf dem 
Fahrzustand des Fahrzeugs geschätzt worden ist, 
wodurch kein großes Problem in der praktischen An-
wendung auftreten wird, wenn die Straßenform in re-
lativ kurzem Abstand (0 [m]–80 [m]) geschätzt wird.

[0008] Wenn die Straßenform jedoch in einem rela-
tiv langen Abstand (100 [m] oder mehr) geschätzt 
wird, wird die geschätzte Straßenform sich selbst bei 
einer geringen Änderung in der Wankrateninformati-
on oder der Lenkwinkelinformation stark ändern. Als 
ein Ergebnis gibt es, wenn die Straßenform geschätzt 
wird, eine Möglichkeit, dass ein Schätzungsfehler, 
beispielsweise bedingt durch Lenkkorrekturen des 
Fahrers, groß werden kann, hierdurch ein Problem 
bei der praktischen Nutzung darstellend.

[0009] Wenn beispielsweise adaptive Fahrsteue-
rung (engl.: adaptive cruise control) auf einer Schnell-
straße verwendet wird, bei der die zulässige Ge-
schwindigkeit hoch ist, kann der Fall auftreten, bei 
dem ein Zielabstand zwischen Fahrzeugen 100 [m] 
oder mehr ist und es besteht auch eine hohe Wahr-
scheinlichkeit, dass eine Relativgeschwindigkeit zwi-
schen dem betrachteten Fahrzeug und einem vor-
ausfahrenden Fahrzeug groß wird.

[0010] Demgemäss ist es erforderlich, aus einem 
relativ langem Abstand (z.B. einem Fahr-
zeug-zu-Fahrzeug-Abstand von 100 [m] oder mehr), 
zu bestimmen, ob ein Objekt, das als Ziel betrachtet 
wird, ein vorausfahrendes Fahrzeug ist, welches vor 
dem betrachteten Fahrzeug fährt, aber nur mit der 
Schätzung der Straßenform basierend auf der 
Wankrateninformation oder der Lenkwinkelinformati-
on kann es gegebenenfalls unmöglich sein, in einer 
zuverlässigen Weise zu erfassen, ob ein als Ziel zu 
betrachtendes Objekt ein vorausfahrendes Fahrzeug 
ist.

[0011] Um eine solche Situation zu handhaben, ist 
es erforderlich, die Form der Straße, auf der das 
Fahrzeug laut Voraussage in naher Zukunft fahren 
wird, mit einem noch höheren Grad an Präzision zu 
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schätzen.

[0012] Demgemäss wird durch Mittelung einer Stra-
ßenform, die basierend auf Wankrateninformation 
oder Lenkwinkelinformation geschätzt wird, und einer 
Straßenform, die basierend auf einem durch eine Ob-
jekterfassungseinrichtung erfassten statischem Ob-
jekt geschätzt wird, wie in dem oben erwähnten zwei-
ten Patentdokument, die Form der Straße, auf der ein 
Fahrzeug voraussichtlich in naher Zukunft fahren 
wird, berechnet.

[0013] In der konventionellen Straßenformschätz-
einrichtung wird die Form einer Straße, auf der ein 
Fahrzeug voraussichtlich in naher Zukunft fahren 
wird, durch Mittelung der durch zwei Straßenform-
schätzeinrichtungen jeweils geschätzten individuel-
len Straßenformen, wie in dem oben erwähnten Pa-
tentdokument geschätzt, so dass es ein Problem gibt, 
dass ein systematischer Fehler oder eine Abwei-
chung zwischen der Schätzung und den tatsächli-
chen Straßenformen auftritt.

Aufgabenstellung

RESÜMEE DER ERFINDUNG

[0014] Demgemäss ist die vorliegende Erfindung 
dazu gedacht, die oben erwähnten Probleme auszu-
räumen und hat als Ziel, eine Straßenformschätzein-
richtung zu erhalten, die imstande ist, die Form einer 
Straße, auf der vorhergesagt wird, dass ein Fahrzeug 
in der nahen Zukunft fahren wird, mit einem hohen 
Grad an Präzision zu schätzen.

[0015] Eine Straßenformschätzeinrichtung gemäß
der vorliegenden Erfindung schließt ein: Einen an ei-
nem Fahrzeug montierten Gegenstandserfassungs-
abschnitt zum Senden einer elektromagnetischen 
Welle zu einem vorbestimmten Erfassungsbereich 
und Empfangen einer reflektierten Welle der elektro-
magnetischen Welle, hierdurch Gegenstandsinfor-
mation einschließlich einer relativen Geschwindigkeit 
zwischen dem Fahrzeug und einem im Erfassungs-
bereich vorliegendem Gegenstand erfassend; einen 
Erfassungsabschnitt zum Erfassen von Wankratenin-
formation oder Lenkwinkelinformation des Fahr-
zeugs; einen ersten Straßenformschätzabschnitt 
zum Schätzen einer ersten Straßenform einer Stra-
ße, auf der das Fahrzeug fährt basierend auf der 
Wankrateninformation oder der Lenkwinkelinformati-
on; einen Festgegenstand-Bestimmungsabschnitt, 
um basierend auf der Gegenstands-Information zu 
bestimmen, ob der Gegenstand ein Festgegenstand 
ist, und um mehrere Festgegenstands-Informationen 
zu erzeugen; einen zweiten Straßenformschätz-Ab-
schnitt, um eine Straßenform der Straße, auf der das 
Fahrzeug fährt, basierend auf den mehreren Festge-
genstands-Informationen zu schätzen, wenn be-
stimmt wird, dass der Gegenstand ein Festgegen-

stand ist; und einen dritten Straßenformschätzab-
schnitt, um eine dritte Straßenform einer Straße, von 
der vorhergesagt wird, dass das Fahrzeug in naher 
Zukunft darauf fährt, zu berechnen. Der dritte Stra-
ßenformschätzabschnitt berechnet die dritte Stra-
ßenform durch Verwenden der ersten Straßenform 
und der zweiten Straßenform in Übereinstimmung 
mit Abstandsinformation in dem Erfassungsbereich.

[0016] Gemäß der vorliegenden Erfindung ist es 
durch Umschalten zwischen der ersten, basierend 
auf der Wankrateninformation und Lenkwinkelinfor-
mation geschätzten Straßenform und der zweiten ba-
sierend auf dem durch den Gegenstandserfassungs-
abschnitt in Übereinstimmung mit Entfernungsinfor-
mation in einem Erfassungsbereich erfassten Fest-
gegenstand möglich, die Form einer "dritten" Straße, 
auf der das Fahrzeug voraussichtlich in naher Zu-
kunft fährt mit einem hohen Grad an Präzision zu be-
rechnen (schätzen).

[0017] Die obigen und andere Ziele, Merkmale und 
Vorteile der vorliegenden Erfindung werden Fachleu-
ten aus der folgenden detaillierten Beschreibung be-
vorzugter Ausführungsformen der vorliegenden Er-
findung betrachtet im Zusammenhang mit den beilie-
genden Zeichnungen leichter ersichtlich.

Ausführungsbeispiel

KURZBESCHREIBUNG DER ZEICHNUNGEN

[0018] Es zeigt:

[0019] Fig. 1 ein Blockdiagramm des Gesamtauf-
baus einer Straßenformschätzeinrichtung in Überein-
stimmung mit einer ersten bis zu einer vierten Aus-
führungsform der vorliegenden Erfindung;

[0020] Fig. 2 ein Ablaufdiagramm von Steuerproze-
duren gemäß den ersten und zweiten Ausführungs-
formen der vorliegenden Erfindung;

[0021] Fig. 3 eine erläuternde Ansicht spezifischer 
Beispiele einer dritten Straßenform, die durch die ers-
ten, zweiten, fünften und sechsten Ausführungsfor-
men der vorliegenden Erfindung berechnet wird;

[0022] Fig. 4 ein Ablaufdiagramm von Steuerproze-
duren gemäß einer dritten und einer vierten Ausfüh-
rungsform der vorliegenden Erfindung,

[0023] Fig. 5 eine erläuternde Ansicht spezifischer 
Beispiele einer dritten Straßenform, die durch die drit-
te Ausführungsform der vorliegenden Erfindung be-
rechnet wird;

[0024] Fig. 6 eine erläuternde Ansicht spezifischer 
Beispiele einer dritten Straßenform, die durch die 
vierte Ausführungsform der vorliegenden Erfindung 
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berechnet wird;

[0025] Fig. 7 ein Blockdiagramm des Gesamtauf-
baus einer Straßenformschätzeinrichtung gemäß ei-
ner fünften und einer sechsten Ausführungsform der 
vorliegenden Erfindung; und

[0026] Fig. 8 ein Ablaufdiagramm von Steuerproze-
duren gemäß der fünften und sechsten Ausführungs-
formen der vorliegenden Erfindung.

BESCHREIBUNG DER BEVORZUGTEN AUSFÜH-
RUNGSFORMEN

[0027] Nachstehend werden bevorzugte Ausfüh-
rungsformen der vorliegenden Erfindung detailliert 
unter Bezugnahme auf die beiliegenden Zeichnun-
gen beschrieben.

Ausführungsform 1.

[0028] Fig. 1 ist ein Blockdiagramm, das den Ge-
samtaufbau einer Straßenformschätzeinrichtung ge-
mäß einer ersten bis einer vierten Ausführungsform 
der vorliegenden Erfindung zeigt.

[0029] In Fig. 1 schließt eine allgemein mit einem 
Bezugszeichen 100 gekennzeichnete, an einem 
Fahrzeug (nicht dargestellt) montierte Straßenform-
schätzeinrichtung erste bis dritte Straßenformschätz-
abschnitte 101 bis 103 ein, einen Gegenstandserfas-
sungsabschnitt 104, einen Festgegenstands-Bestim-
mungsabschnitt 105, einen Wankratenerfassungsab-
schnitt 106 und einen Lenkwinkelerfassungsab-
schnitt 107.

[0030] Die erste Ausführungsform der vorliegenden 
Erfindung unterscheidet sich von einer konventionel-
len Einrichtung durch den dritten Formschätzteil 103. 
Der Wankratenerfassungsabschnitt 106 erfasst 
Wankrateninformation E des Fahrzeugs während der 
Fahrt und der Lenkwinkelerfassungsabschnitt 107 er-
fasst Lenkwinkelinformation F eines von einem Fah-
rer betätigten Lenkrads des Fahrzeugs.

[0031] Beachte hier, dass, obwohl in dem erläuter-
ten Beispiel sowohl Der Wankratenerfassungsab-
schnitt 106 als auch der Lenkwinkelerfassungsab-
schnitt 107 vorgesehen sind, nur mindestens eines 
von dem Wankratenerfassungsabschnitt 106 und 
dem Lenkwinkelerfassungsabschnitt 107 vorgese-
hen sein müssen.

[0032] Der erste Straßenformschätzabschnitt 101
schätzt oder berechnet eine erste Straßenform D1 ei-
ner Straße, auf der das Fahrzeug fährt basierend auf 
der Wankrateninformation E oder der Lenkwinkelin-
formation F.

[0033] Der Gegenstandserfassungsabschnitt 104

sendet eine elektromagnetische Welle W1 von dem 
Fahrzeug zu einem vorbestimmten Erfassungsbe-
reich und empfängt eine reflektierte Welle W2 der 
elektromagnetischen Welle W1 zum Erfassen des re-
lativen Abstands oder der relativen Horizontalpositi-
on eines im Erfassungsbereich vorhandenen Gegen-
stands A zu dem Fahrzeug, wodurch er als Gegen-
standsinformation B mindestens die Relativge-
schwindigkeit des Fahrzeugs zu dem Gegenstand A 
basierend auf dem derart erfassten relativen Abstand 
oder der derart erfassten relativen Horizontalposition 
erfasst oder berechnet.

[0034] Der Festgegenstandsbestimmungsabschnitt 
105 bestimmt basierend auf der Gegenstandsinfor-
mation B (der Relativgeschwindigkeit zwischen dem 
Gegenstand A und dem Fahrzeug), ob der Gegen-
stand A ein Festgegenstand ist, und erzeugt mehrere 
Festgegenstandsinformationen C.

[0035] Zu dieser Zeit ist es möglich, basierend auf 
einer durch den Doppler-Effekt in Übereinstimmung 
mit der Geschwindigkeit des Fahrzeugs bedingten 
Änderung in der Wellenlänge der gesendeten Welle 
W1 und der empfangenen Welle W2, zu bestimmen, 
dass der Gegenstand A ein Festgegenstand ist.

[0036] Der zweite Straßenformschätzteil 102
schätzt oder berechnet eine zweite Straßenform D2 
der Straße, auf der das Fahrzeug fährt, basierend auf 
den mehreren Festgegenstands-Informationen C, 
wenn der Festgegenstandsbestimmungsabschnitt 
105 bestimmt, dass der Gegenstand A ein Festge-
genstand (statisches Objekt) ist.

[0037] Der dritte Straßenformschätzteil 103 berech-
net eine dritte Straßenform D3, auf der das Fahrzeug 
voraussichtlich in naher Zukunft fahren wird, unter 
Verwendung und durch Umschalten zwischen der 
ersten Straßenform D1 und der zweiten Straßenform 
D2 in Übereinstimmung mit der Abstandsinformation 
(die später zu beschrieben ist) in dem Erfassungsbe-
reich.

[0038] Die dritte Straßenform D3 wird einem adapti-
ven Fahrsteuersystem 110, einem Stauaufspürsys-
tem 120 und ähnlichem zugeführt, die in demselben 
Fahrzeug montiert sind, um zum Steuern der jeweili-
gen Systeme beizutragen.

[0039] Nun wird unter Bezugnahme auf Fig. 2 Be-
zug genommen auf eine Prozedur gemäß der ersten 
Ausführungsform der vorliegenden Erfindung wie in 
Fig. 1 dargestellt. Hier sei angenommen, dass die 
Verarbeitungsroutine der Fig. 2 bei jedem Zyklus (= 
100 [ms]) wiederholt ausgeführt wird.

[0040] Zuallererst schätzt in Fig. 2 der erste Stra-
ßenformschätzteil 101 die erste Straßenform D1 ba-
sierend auf Wankraten-Information E von dem 
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Wankratenerfassungsabschnitt 106 oder Lenkwin-
kelinformation F von dem Lenkwinkelerfassungsab-
schnitt 107 (Schritt S201).

[0041] Dann bestimmt der Festgegenstands-Be-
stimmungsabschnitt 105 basierend auf der Gegen-
standsinformation B von dem Gegenstandserfas-
sungsabschnitt 104, ob ein Festgegenstand, also ein 
statisches Objekt erfasst wird (Schritt S202).

[0042] Wenn im Schritt S202 bestimmt wird, dass 
kein Festgegenstand erfasst wird (das heißt, NEIN), 
endet die Verarbeitungsroutine der Fig. 2 und eine 
Rückführung wird ausgeführt.

[0043] Als ein Ergebnis wird die Verarbeitung in ei-
nem Zyklus beendet und die Form der Straße, auf der 
ein Fahrzeug voraussichtlich in naher Zukunft fahren 
wird, wird festgelegt auf die erste Straßenform D1, 
die von dem ersten Straßenformschätzteil 101 ge-
schätzt worden ist.

[0044] Wenn andererseits im Schritt S202 bestimmt 
wird, dass ein Festgegenstand erfasst wird (das 
heißt, JA), schätzt der zweite Straßenformschätzteil 
102 die zweite Straßenform D2 (Schritt S203).

[0045] Letztendlich berechnet der dritte Form-
schätzteil 103 die dritte Straßenform D3, auf der das 
Fahrzeug voraussichtlich in naher Zukunft fahren 
wird unter Verwendung der ersten und zweiten Stra-
ßenformen D1 und D2, die durch die ersten und zwei-
ten Straßenformschätzabschnitte 101, 102 geschätzt 
worden sind (Schritte S101 und S203), und der Ab-
standsinformation (Abstand von dem Fahrzeug) in 
dem Erfassungsbereich (Schritt S204) und beendet 
die Verarbeitung in einem Zyklus der Fig. 2.

[0046] Fig. 3 ist eine erläuternde Ansicht, die ein 
konkretes Beispiel der dritten Straßenform D3 zeigt, 
wobei die dritte Straßenform D3, die bei dem obigen 
Schritt S204 berechnet wird, beispielsweise in Fig. 3
dargestellt wird.

[0047] In Fig. 3 wird ein vorbestimmter Abstand 300
(siehe eine unterbrochene Linie) als Vergleichsrefe-
renzwert in Bezug auf die Abstandsinformation von 
dem betrachteten Fahrzeug festgelegt.

[0048] Zudem zeigen sowohl die erste Straßenform 
D1 (siehe eine abwechselnd lange und kurze unter-
brochene Linie), die aus den Fahrzustandsinformati-
onen E, F des Fahrzeugs berechnet wird, als auch 
die zweite Straßenform D2 (siehe eine abwechselnd 
lange und doppelt kurze unterbrochene Linie), die 
aus den mehreren Festgegenstandsinformationen C 
berechnet wird, Rechtskurven in Bezug auf die Fahrt- 
oder Vorwärtsrichtung (Y-Achse) des Fahrzeugs.

[0049] Zu diesem Zeitpunkt kann als die dritte Stra-

ßenform D3 der Straße, auf der das Fahrzeug vor-
aussichtlich in naher Zukunft fahren wird, eine dritte 
Straßenform D3a verwendet werden, deren Abstand-
sinformation kürzer ist als der vorbestimmte Abstand 
300 und eine dritte Straßenform D3b, deren Abstand-
sinformation länger ist als der vorbestimmte Abstand 
300.

[0050] Das heißt, der Straßenformschätzabschnitt 
zum Berechnen der dritten Straßenform D3 wird ba-
sierend auf einem Vergleich zwischen der Abstands-
information und dem vorherbestimmten Abstand 300
zwischen dem ersten Straßenformschätzabschnitt 
101 und dem zweiten Straßenformschätzabschnitt 
102 umgeschaltet.

[0051] Als ein Ergebnis wird ein zuverlässigerer der 
Straßenformschätzabschnitte in jedem der individu-
ellen Bereiche ausgewählt, die durch die Abstandsin-
formation angezeigt werden, obwohl eine Diskontinu-
ität in dem vorherbestimmten Abstand 300 auftritt, so 
dass die dritte Straßenform D3, auf der das betrach-
tete Fahrzeug voraussichtlich in naher Zukunft fahren 
wird, mit einem hohen Grad an Präzision geschätzt 
wird.

[0052] Der vorbestimmte Abstand 300 wird in Über-
einstimmung mit der Zuverlässigkeit der Schätzbe-
rechnung der ersten auf der Wankrateninformation E 
und der Lenkwinkelinformation F basierenden Stra-
ßenform D1 beispielsweise auf 100 m oder in diesem 
Bereich festgelegt.

[0053] Im Allgemeinen nimmt die Zuverlässigkeit 
der ersten Straßenform D1, die basierend auf der 
Wankrateninformation E und der Lenkwinkelinforma-
tion F berechnet wird, mit zunehmender Entfernung 
ab, aber in welchem Bereich der Wert zuverlässig ist, 
variiert in Übereinstimmung mit der Genauigkeit, der 
Fahrzeuggeschwindigkeit etc. des Wankratenerfas-
sungsabschnitts 106 und des Lenkwinkelerfassungs-
abschnitts 107.

[0054] Wie oben beschrieben, schließt in der ersten 
Ausführungsform der vorliegenden Erfindung die 
Straßenformschätzeinrichtung 100 den Gegenstand-
serfassungsabschnitt 104 zum Erfassen der Gegen-
standsinformation B (Relativgeschwindigkeit) ein, 
den ersten Straßenformschätzabschnitt 101 zum 
Schätzen der ersten Straßenform D1 basierend auf 
der Wankrateninformation E oder der Lenkwinkelin-
formation F, den Festgegenstandserfassungs-Ab-
schnitt 105 zum Erzeugen der mehreren Festgegen-
stands-Informationen C basierend auf der Gegen-
standsinformation B, den zweiten Straßenform-
schätzabschnitt 102 zum Schätzen der zweiten Stra-
ßenform basierend auf den mehreren Festgegen-
stands-Informationen C, und den dritten Straßen-
formschätzteil 103 zum Umschalten der ersten und 
zweiten Straßenformen D1, D2 in Übereinstimmung 
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mit Abstandsinformation, hierdurch die dritte Stra-
ßenform D2 berechnend.

[0055] Zudem verwendet der dritte Straßenform-
schätzteil 103 die erste und zweite Straßenform D1 in 
einem Bereich, in dem die Abstandsinformation kür-
zer ist als der vorbestimmte Abstand 300, und die 
zweite Straßenform D2 in einem Bereich, in dem die 
Abstandsinformation länger ist als der vorbestimmte 
Abstand 300, wodurch die Straßenform mit hoher Zu-
verlässigkeit unbeachtet des Abstandsbereichs ge-
schätzt werden kann, obschon Diskontinuität auftritt, 
hierdurch das Schätzen der Form der Straße, auf der 
das Fahrzeug voraussichtlich in naher Zukunft fahren 
wird, mit einem hohen Grad an Präzision ermögli-
chend.

Ausführungsform 2.

[0056] In der oben erwähnten ersten Ausführungs-
form (siehe Fig. 3) wird die dritte Straßenform D3a, 
deren Abstandsinformation kürzer ist als der vorbe-
stimmte Abstand 300, aus der ersten Straßenform D1 
berechnet, und die dritte Straßenform D3b, deren Ab-
standsinformation länger ist als der vorbestimmte Ab-
stand 300, wird aus der zweiten Straßenform D2 be-
rechnet, aber demgegenüber kann die dritte Straßen-
form D3b im Bereich eines großen Abstandes aus 
der ersten Straßenform D1 berechnet werden und die 
dritte Straßenform D3a in dem kurzen Abstandsbe-
reich kann aus der zweiten Straßenform D2 berech-
net werden.

[0057] Beispielsweise kann der Gegenstandserfas-
sungsabschnitt 104 gegebenenfalls nicht imstande 
sein, den Gegenstand A bei dem großen Abstand zu 
erfassen abhängig von seiner Leistungsfähigkeitsbe-
dingung und Umgebungsbedingung.

[0058] In diesem Fall kann die Straßenform nicht 
basierend auf der Festgegenstandsinformation C be-
rechnet werden, aber die Form einer Straße, die 
selbst bei einem entfernten Ort liegt, kann stattdes-
sen geschätzt werden durch das Verwenden der 
Wankrateninformation E und der Lenkwinkelinforma-
tion F.

[0059] Demgemäss ist es in dem Fall, in dem der 
Gegenstandserfassungsabschnitt 104 nicht den ent-
fernten Gegenstand A erfassen kann, wünschens-
wert, dass die zweite Straßenform D2 basierend auf 
der Festgegenstandsinformation C verwendet wer-
den kann als dritte Straßenform D3 in einem Bereich 
kurzen Abstands geringer als dem vorbestimmten 
Abstand 300, und die dritte Straßenform D1 basie-
rend auf den Fahrzeugfahrzustandsinformationen E, 
F als dritte Straßenform D3 verwendet werden kann 
in einem Bereich größeren Abstands, der größer ist 
als der vorbestimmte Abstand 300.

[0060] Wie oben beschrieben, verwendet gemäß
der zweiten Ausführungsform der vorliegenden Erfin-
dung der dritte Formschätzteil 103 die zweite Stra-
ßenform D2 zum Berechnen der dritten Straßenform 
D3, wenn die Abstandsinformation einen kurzen Ab-
stand anzeigt in einem Bereich kleiner als den vorbe-
stimmten Abstand 300, und verwendet die erste Stra-
ßenform D1 zum Berechnen der dritten Straßenform 
D3, wenn die Abstandsinformation einen langen Ab-
standsbereich angibt, größer als den vorherbestimm-
ten Abstand 300.

[0061] Demgemäss kann eine Straßenform mit un-
beachtet des Abstandsbereichs hoher Zuverlässig-
keit geschätzt werden, obschon Diskontinuität auf-
tritt, es hierdurch ermöglichend, die Form einer Stra-
ße, auf der ein Fahrzeug voraussichtlich in naher Zu-
kunft fahren wird, mit einem hohen Grad an Präzision 
zu schätzen.

Ausführungsform 3.

[0062] In der oben erwähnten ersten Ausführungs-
form (siehe Fig. 3) wird der vorbestimmte Abstand 
300 im Voraus festgelegt, aber im Fall, in dem die 
ersten und zweiten Straßenformen D1, D2 sich über-
schneiden, kann der Abstand von der Position des 
Schnittpunkts zu einem Fahrzeug festgelegt werden 
als der vorbestimmte Abstand. Nachstehend wird auf 
eine dritte Ausführungsform der vorliegenden Erfin-
dung Bezug genommen, in der der Abstand von der 
Position eines Schnittpunktes zu einem Fahrzeug als 
vorbestimmter Abstand festgelegt wird, während Be-
zug genommen wird auf Fig. 4 und Fig. 5 gemein-
sam mit Fig. 1.

[0063] Fig. 4 ist ein Ablaufdiagramm, das eine Ver-
arbeitungsprozedur in Übereinstimmung mit einer 
dritten Ausführungsform der vorliegenden Erfindung 
zeigt, in welcher Schritte S201 bis S204 dieselben 
Prozesse sind wie jene in den oben erwähnten Aus-
führungsformen (siehe Fig. 2).

[0064] Fig. 5 ist eine erläuternde Ansicht, die ein 
spezifisches Beispiel des dritten Straßenformschätz-
abschnittes 103 gemäß der dritten Ausführungsform 
der vorliegenden Erfindung zeigt, in welcher diesel-
ben oder ähnliche Teile oder Elemente wie jene oben 
beschriebenen (siehe Fig. 3) durch dieselben Be-
zugszeichen gekennzeichnet sind unter Weglassung 
einer detaillierten Beschreibung davon.

[0065] In Fig. 5 wird ein vorbestimmter Abstand 500
festgelegt auf der Basis eines Schnittpunktes P der 
ersten und zweiten Straßenformen D1, D2 als ein Ab-
stand von einem Schnittpunkt P zu einem Fahrzeug.

[0066] In diesem Fall unterscheidet sich der dritte 
Straßenformschätzabschnitt 103 dieser dritten Aus-
führungsform (siehe Fig. 1) in einer Einstellfunktion 
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eines vorbestimmten Abstandes von dem oben er-
wähnten.

[0067] In Fig. 4 werden zuerst die ersten und zwei-
ten Straßenformen D1, D2 in Schritten S201 bis S203 
ähnlich wie oben beschrieben, geschätzt.

[0068] Daraufhin berechnet der dritte Straßenform-
schätzabschnitt 103 den vorbestimmten Abstand 500
basierend auf dem Schnittpunkt P der ersten und 
zweiten Straßenformen D1, D2 (Schritt S401) und 
schätzt eine dritte Straßenform D3 (Schritt 204).

[0069] Wie in Fig. 5 gezeigt, zeigt zu dieser Zeit die 
erste Straßenform D1 eine Rechtskurve in Bezug auf 
die Fahr- oder Vorwärtsrichtung (Y-Achse) eines 
Fahrzeugs, und die zweite Straßenform D2 zeigt eine 
Linkskurve, und die dritte Straßenform D3 wird basie-
rend auf dem vorbestimmten Abstand 500 (der Posi-
tion des Schnittpunkts P) umgeschaltet.

[0070] Eine dritte Straßenform D3a wird aus der 
ersten Straßenform D1 in Kurzentfernungsbereich, 
der größer ist als der vorbestimmte Abstand 500, be-
rechnet, wohingegen eine dritte Straßenform D3b 
aus der zweiten Straßenform D2 in einem Langab-
standsbereich berechnet wird, der länger ist als der 
vorbestimmte Abstand 500.

[0071] Demgemäss legt gemäß dieser dritten Aus-
führungsform der dritte Straßenformschätzabschnitt 
103 den Abstand von dem Schnittpunkt P zu der ers-
ten Straßenform D1 und der zweiten Straßenform D2 
zu dem Fahrzeug als vorbestimmten Abstand 500
fest und schaltet zwischen den ersten und zweiten 
Straßenformen d1, D2 basierend auf dem vorbe-
stimmten Abstand 500 um, wodurch die dritte Stra-
ßenform D3, auf der das Fahrzeug voraussichtlich in 
naher Zukunft fahren wird, ähnlich wie oben be-
schrieben, mit hoher Zuverlässigkeit geschätzt wer-
den kann.

[0072] Darüber hinaus wird die dritte Straßenform 
D3, wenn die ersten und zweiten Straßenformen D1, 
D2 einen Schnittpunkt P haben, umgeschaltet zwi-
schen den dritten Straßenformen D3a, D3b an dem 
Schnittpunkt P, so dass es möglich ist, das Auftreten 
einer Unstetigkeit bei dem vorbestimmten Abstand 
500 in zuverlässiger Weise zu vermeiden.

Ausführungsform 4.

[0073] Obwohl in der oben erwähnten dritten Aus-
führungsform (siehe Fig. 5) die dritte Straßenform D3 
einfach umgeschaltet wird an dem Schnittpunkt P, 
kann eine glatte Verarbeitung angewendet werden 
auf die Entfernungsinformation beim Umschalten an 
dem Schnittpunkt P.

[0074] Fig. 6 ist eine erläuternde Ansicht, die ein 

spezifisches Beispiel des dritten Straßenformschätz-
abschnittes 103 (siehe Fig. 1) in Übereinstimmung 
mit einer vierten Ausführungsform der vorliegenden 
Erfindung zeigt, und dieselben oder ähnliche Teile 
oder Elemente, wie jene oben beschriebenen (siehe 
Fig. 5) sind durch dieselben Bezugszeichen identifi-
ziert worden unter Weglassung einer detaillierten Be-
schreibung davon.

[0075] In diesem Fall schließt der dritte Straßen-
formschätzabschnitt 103 ferner einen Glättungsver-
arbeitungsabschnitt als Einstellfunktion eines vorbe-
stimmten Abstandes ein und die dritte Straßenform 
D3 wird durch Glätten in Bezug auf die Abstandsin-
formation in der Nähe des vorbestimmten Abstandes 
500 (Schnittpunkt P) berechnet.

[0076] Als Nächstes wird Bezug genommen auf den 
Betrieb dieser vierten Ausführungsform der vorlie-
genden Erfindung unter Bezugnahme auf das oben 
erwähnte Ablaufdiagramm (siehe Fig. 4) gemeinsam 
mit Fig. 6. In diesem Fall sei ebenfalls angenommen, 
dass die Verarbeitungsroutine der Fig. 4 wiederholt 
ausgeführt wird in einem Zyklus von 100 [ms].

[0077] Zuerst schätzt der erste Straßenformschätz-
abschnitt 101 eine erste Straßenform D1 im Schritt 
S201 und der Festgegenstandsbestimmungsab-
schnitt 105 bestimmt, ob ein Festgegenstand erfasst 
wird im Schritt S202.

[0078] Wenn kein Festgegenstand erfasst wird, wird 
eine Zyklusverarbeitung der Fig. 4 auf einmal been-
det und die erste Straßenform D1 wird als eine dritte 
Straßenform D3 berechnet, wohingegen, wenn ein 
Festgegenstand erfasst wird, der zweite Straßen-
formschätzabschnitt 102 eine zweite Straßenform D2 
im Schritt S203 schätzt.

[0079] Daraufhin erhält der dritte Straßenform-
schätzabschnitt 103 einen Schnittpunkt P zwischen 
der ersten Straßenform D1 und der zweiten Straßen-
form D2 im Schritt S401 und berechnet einen Ab-
stand von dem Schnittpunkt P zu einem Fahrzeug als 
Abstandsinformation 500.

[0080] Zudem berechnet der dritte Straßenform-
schätzabschnitt 103 eine dritte Straßenform D3, auf 
der das Fahrzeug voraussichtlich in naher Zukunft 
fahren wird, unter Verwendung der ersten und zwei-
ten Straßenformen D1, D2 und des vorbestimmten 
Abstandes 500 im Schritt S204 und bestimmt die eine 
Zyklusverarbeitung der Fig. 4.

[0081] Zu diesem Zeitpunkt wird die im Schritt S204 
berechnete dritte Straßenform D3 in Richtung des 
Abstandes bei dem vorbestimmten Abstand 500
(Schnittpunkt P) geglättet und wird kontinuierlich um-
geschaltet, wie in Fig. 6 gezeigt.
7/18



DE 10 2006 001 993 A1    2007.01.18
[0082] Demgemäss kann das Auftreten von Unste-
tigkeit in der Nähe des vorbestimmten Abstandes 500
vermieden werden und daher kann das Auftreten ei-
nes nicht differenzierbaren Punktes (einer abrupten 
Änderung in der Straßenform) ebenfalls vermieden 
werden.

Ausführungsform 5.

[0083] In den oben erwähnten ersten bis dritten 
Ausführungsformen ist die Geschwindigkeit eines 
Fahrzeugs nicht beachtet worden, aber der vorbe-
stimmte Abstand, der eine Bezugsgröße zum Um-
schalten der dritten Straßenform D3 wird, kann in 
Übereinstimmung mit Fahrzeuggeschwindigkeitsin-
formation geändert werden.

[0084] Fig. 7 ist ein Blockdiagramm, das den Ge-
samtaufbau einer Straßenformschätzeinrichtung 
100A gemäß einer fünften Ausführungsform der vor-
liegenden Erfindung zeigt, in der der vorbestimmte 
Abstand in Übereinstimmung mit Fahrzeuggeschwin-
digkeitsinformation geändert wird. In Fig. 7 sind die-
selben Teile oder Komponenten wie jene oben be-
schriebenen (siehe Fig. 1) durch dieselben Bezugs-
zeichen gekennzeichnet oder durch dieselben Be-
zugszeichen mit einem an ihrem Ende jeweils zuge-
fügten "A", während eine detaillierte Erläuterung da-
von weggelassen worden ist.

[0085] In Fig. 7 schließt die Straßenformschätzein-
richtung 100A einen ersten und einen zweiten Stra-
ßenformschätzabschnitt 101, 102 ein, einen dritten 
Straßenformschätzabschnitt 103A, einen Gegen-
standserfassungsabschnitt 104, einen Festgegen-
standsbestimmungsabschnitt 105, einen Wankraten-
erfassungsabschnitt 106, einen Lenkwinkelerfas-
sungsabschnitt 107 und einen Fahrzeuggeschwin-
digkeitserfassungsabschnitt 108.

[0086] Der Fahrzeuggeschwindigkeitserfassungs-
abschnitt 108 dient zum Erfassen der Geschwindig-
keit eines Fahrzeugs als Fahrzeuggeschwindigkeits-
information V und gibt sie in den dritten Straßenform-
schätzabschnitt 103A ein.

[0087] In diesem Fall unterscheidet sich diese fünfte 
Ausführungsform von den oben erwähnten Ausfüh-
rungsformen (Fig. 1) dahingehend, dass die Stra-
ßenformschätzeinrichtung 100A mit dem 
Fahrzeuggeschwindigkeitserfassungsabschnitt 108
versehen ist und dass der dritte Straßenformschätz-
abschnitt 103A die Fahrzeuggeschwindigkeitsinfor-
mation V verwendet.

[0088] Das heißt, der dritte Straßenformschätzab-
schnitt 103A berechnet die dritte Straßenform D3, auf 
der das Fahrzeug voraussichtlich in naher Zukunft 
fahren wird, durch Umschalten zwischen den ersten 
und zweiten Straßenformen D1, D2 in Übereinstim-

mung mit der durch den Fahrzeuggeschwindigkeits-
erfassungsabschnitt 108 berechneten Fahrzeugge-
schwindigkeitsinformation V.

[0089] Als Nächstes wird Bezug genommen auf den 
Betrieb der fünften Ausführungsform der vorliegen-
den Erfindung unter Bezugnahme auf das Ablaufdia-
gramm der Fig. 8. In Fig. 8 sei angenommen, dass 
die Schritte S201 bis S204 dieselben Prozesse sind 
wie die oben erwähnten (siehe Fig. 2 und Fig. 4), 
und die Verarbeitungsroutine der Fig. 8 wird wieder-
holt ausgeführt bei jedem Zyklus (= 100 [ms]).

[0090] In Fig. 8 werden zuerst die ersten und zwei-
ten Straßenformen D1, D2 in Schritten S201 bis S203 
ähnlich wie oben beschrieben geschätzt.

[0091] Darauffolgend berechnet der dritte Straßen-
formschätzabschnitt 103A einen vorbestimmten Ab-
stand basierend auf der Fahrzeuggeschwindigkeits-
information (Schritt S801) und schätzt die dritte Stra-
ßenform D3 durch Umschalten zwischen den ersten 
und zweiten Straßenformen D1, D2 in Übereinstim-
mung mit einem Kurzabstandsbereich oder einem 
Langabstandsbereich basierend auf einem Vergleich 
zwischen Abstandsinformation und dem vorbestimm-
ten Abstand (Schritt S204).

[0092] Zu diesem Zeitpunkt bestimmt im Schritt 
S801 der dritte Straßenformschätzabschnitt 103A
den vorbestimmten Abstand auf solche Weise, dass 
die dritte Straßenform D3 mit hoher Zuverlässigkeit in 
Übereinstimmung mit der Fahrzeuggeschwindigkeit-
sinformation V berechnet werden kann.

[0093] Zudem berechnet im Schritt S204 der dritte 
Straßenformschätzabschnitt 103A die dritte Straßen-
form D3, auf der das Fahrzeug voraussichtlich in na-
her Zukunft fahren wird, unter Verwendung der ersten 
und zweiten Straßenform D1, D2 und dem Ergebnis 
des Vergleichs zwischen der Abstandsinformation 
und dem vorbestimmten Abstand in solcher Weise, 
dass die Straßenform in der Nähe eines Schnittpunk-
tes P (siehe Fig. 6) beispielsweise in Abstandsrich-
tung geglättet werden kann, und dann die Einzyklus-
verarbeitung der Fig. 8 beendet wird.

[0094] Selbst wenn die ersten und zweiten Straßen-
formen D1, D2 beispielsweise keinen Schnittpunkt 
haben, wie in Fig. 3 gezeigt, werden die dritten Stra-
ßenformen D3a, D3b rasch dazwischen bei einem 
vorbestimmten Abstand 300 zum Erzeugen einer Un-
stetigkeit umgeschaltet, aber der optimale vorbe-
stimmte Abstand 300 wird in Übereinstimmung mit 
der Fahrzeuggeschwindigkeitsinformation V festge-
legt, sodass die hochexakte dritte Straßenform D3 
mit hoher Zuverlässigkeit in jedem der individuellen 
Bereiche berechnet werden kann.
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Ausführungsform 6.

[0095] Obwohl in der oben erwähnten fünften Aus-
führungsform nicht auf ein spezifisches Verfahren 
zum Berechnen des vorbestimmten Abstandes in 
Übereinstimmung mit der Fahrzeuggeschwindigkeit-
sinformation V Bezug genommen worden ist, kann 
der vorbestimmte Abstand auf einer Kurzabstands-
seite eines Fahrzeugs festgelegt werden, wenn die 
Fahrzeuggeschwindigkeitsinformation V einen Nied-
riggeschwindigkeits-seitigen Wert angibt.

[0096] Nachstehend wird Bezug genommen auf 
eine Straßenformschätzeinrichtung gemäß einer 
sechsten Ausführungsform der vorliegenden Erfin-
dung, in der der vorbestimmte Abstand auf einer 
Kurzabstandsseite in Bezug auf eine niedrige Fahr-
zeuggeschwindigkeitsinformation V festgelegt wird.

[0097] In diesem Fall ist der schematische Aufbau 
der Straßenformschätzeinrichtung gemäß der sechs-
ten Ausführungsform wie in Fig. 7 gezeigt, und die 
Verarbeitungsprozedur davon ist wie in Fig. 8 ge-
zeigt. Auch wird angenommen, dass die dritte Stra-
ßenform D3 beispielsweise basierend auf den ersten 
und zweiten Straßenformen D1, D2, wie in Fig. 3 ge-
zeigt, berechnet wird.

[0098] Zu diesem Zeitpunkt unterscheidet sich die-
se Ausführungsform von der oben erwähnten fünften 
Ausführungsform dahingehend, dass auf das Be-
rechnen der dritten Straßenform D3 hin der vorbe-
stimmte Abstand zu dem Fahrzeug variabel festge-
legt wird, um umso kürzer zu sein, je niedriger die 
Fahrzeuggeschwindigkeitsinformation V ist. Das 
heißt, wenn die Fahrzeuggeschwindigkeitsinformati-
on V einen Niedriggeschwindigkeits-seitigen Wert 
anzeigt, dient der erste Straßenformschätzabschnitt 
103A zum Ändern des vorbestimmten Abstandes in 
einer Kurzabstandsseite des Fahrzeugs. Als ein Er-
gebnis wird ein Bereich, in dem die erste Straßen-
form D1 verwendet wird, um so kleiner, je niedriger 
die Fahrzeuggeschwindigkeitsinformation V ist. Im 
Allgemeinen nimmt die Schätzgenauigkeit der ersten 
Straßenform D1, die basierend auf einer Fahrzeug-
fahrzustandsinformation (zum Beispiel Wankratenin-
formation E) geschätzt wird, in Übereinstimmung mit 
dem Abnehmen der Fahrzeuggeschwindigkeitsinfor-
mation V ab.

[0099] Demgemäss ist es durch Ändern des vorbe-
stimmten Abstandes in Übereinstimmung mit der ab-
nehmenden Fahrzeuggeschwindigkeits-Information 
V näher zu einer Kurzabstandsrichtung des betrach-
teten Fahrzeugs möglich, die dritte Straßenform D3 
der Straße, auf der das Fahrzeug voraussichtlich in 
naher Zukunft fahren wird, mit einem hohen Grad an 
Präzision zu berechnen.

[0100] Während die Erfindung in Bezug auf bevor-

zugte Ausführungsformen beschrieben worden ist, 
werden Fachleute erkennen, dass die Erfindung mit 
Modifikationen innerhalb des Schutzbereichs der bei-
liegenden Ansprüche umgesetzt werden kann.

Patentansprüche

1.  Straßenformschätzeinrichtung (100, 100A), 
umfassend:  
einen an einem Fahrzeug montierten Gegenstand-
serfassungsabschnitt (104) zum Senden einer elek-
tromagnetischen Welle (W1) in einem vorbestimmten 
Erfassungsbereich, und zum Empfangen einer re-
flektierten Welle (W2) der elektromagnetischen Welle 
(W1), um hierdurch Gegenstandsinformation (B) ein-
schließlich einer Relativgeschwindigkeit zwischen 
dem Fahrzeug und einem in dem Erfassungsbereich 
vorliegenden Gegenstand (A) zu erfassen;  
einen Erfassungsabschnitt (106, 107) zum Erfassen 
von Wankrateninformation (E) oder Lenkwinkelinfor-
mation (F) des Fahrzeugs;  
einen ersten Straßenformschätzabschnitt (101) zum 
Schätzen einer ersten Straßenform (D1) einer Stra-
ße, auf der das Fahrzeug fährt, basierend auf der 
Wankrateninformation (E) oder der Lenkwinkelinfor-
mation (F);  
einen Festgegenstands-Bestimmungsabschnitt 
(105), um basierend auf der Festgegenstandsinfor-
mation (B) zu bestimmen, ob der Gegenstand (A) ein 
statischer Gegenstand ist und zum Erzeugen mehre-
rer Festgegenstandsinformationen (C);  
einen zweiten Straßenformschätzabschnitt (102), um 
eine zweite Straßenform (D2) der Straße, auf der das 
Fahrzeug fährt, basierend auf den mehreren Festge-
genstandsinformationen (C) zu schätzen, wenn be-
stimmt wird, dass der Gegenstand (A) ein statischer 
Gegenstand ist; und  
einen dritten Straßenformschätzabschnitt (103, 
103A) zum Berechnen einer dritten Straßenform (D3, 
D3a, D3b) einer Straße, auf der das Fahrzeug vor-
aussichtlich in naher Zukunft fährt;  
wobei der dritte Straßenformschätzabschnitt (103, 
103A) die dritte Straßenform (D3, D3a, D3b) unter 
Verwendung der ersten Straßenform (D1) und der 
zweiten Straßenform (D2) in Übereinstimmung mit 
Abstandsinformation in dem Erfassungsbereich be-
rechnet.

2.  Straßenformschätzeinrichtung (100) nach An-
spruch 1, wobei  
wenn die Abstandsinformation einen Bereich anzeigt, 
der kürzer ist als ein vorbestimmter Abstand (300, 
500), der dritte Straßenformschätzabschnitt (103) die 
erste Straßenform (D1) zum Berechnen der dritten 
Straßenform (D3, D3a, D3b) verwendet; und  
wenn die Abstandsinformation einen Abstand angibt, 
der länger ist als der vorbestimmte Abstand (300, 
500), der dritte Straßenformschätzabschnitt (103) die 
zweite Straßenform (D2) zum Berechnen der dritten 
Straßenform (D3, D3a, D3b) verwendet.
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3.  Straßenformschätzeinrichtung (100) nach An-
spruch 1, wobei  
wenn die Abstandsinformation einen Bereich angibt, 
der kürzer ist als ein vorbestimmter Abstand (300, 
500), der dritte Straßenformschätzabschnitt (103) die 
zweite Straßenform (D2) zum Berechnen der dritten 
Straßenform (D3, D3a, D3b) verwendet; und  
wenn die Abstandsinformation einen Abstand angibt, 
der länger ist als der vorbestimmte Abstand (300, 
500), der dritte Straßenformschätzabschnitt (103) die 
erste Straßenform (D1) zum Berechnen der dritten 
Straßenform (D3, D3a, D3b) verwendet.

4.  Straßenformschätzeinrichtung nach Anspruch 
1 oder 2, wobei der dritte Straßenformschätzab-
schnitt (103) einen Abstand von einem Schnittpunkt 
(P) zwischen der ersten Straßenform (D1) und der 
zweiten Straßenform (D2) zu dem Fahrzeug als den 
vorbestimmten Abstand (300) festlegt.

5.  Straßenformschätzeinrichtung (100) nach An-
spruch 4, wobei der dritte Straßenformschätzab-
schnitt (103) die dritte Straßenform (D3, D3a, D3b) 
durch Glätten davon in Bezug auf die Abstandsinfor-
mation in der Nähe des vorbestimmten Abstandes 
(300, 500) berechnet.

6.  Straßenformschätzeinrichtung (100A) nach ei-
nem der Ansprüche 2 bis 5, ferner umfassend:  
einen Fahrzeuggeschwindigkeitserfassungsab-
schnitt (108) zum Erfassen der Geschwindigkeit des 
Fahrzeugs als Fahrzeuggeschwindigkeitsinformation 
(V);  
wobei der dritte Straßenformschätzabschnitt (103A) 
den vorbestimmten Abstand (500) in Übereinstim-
mung mit der Fahrzeuggeschwindigkeitsinformation 
(V) ändert.

7.  Straßenformschätzeinrichtung (100A) nach 
Anspruch 6, wobei wenn die Fahrzeuggeschwindig-
keitsinformation (V) einen Wert auf der Seite der 
niedrigen Geschwindigkeit angibt, der dritte Straßen-
formschätzabschnitt (103A) den vorbestimmten Ab-
stand (500) zu einer Seite eines kurzen Abstandes 
des Fahrzeugs hin ändert.

Es folgen 8 Blatt Zeichnungen
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