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(54) Bezeichnung : VORRICHTUNG UND FAHRZEUG MIT NEIGUNGSKOMPENSATION EINES UMFELDSENSORS

Fig. 1

(57) Abstract: The invention relates to a device (3) for
a vehicle (1, 19, 23), particularly a motor vehicle, with
an environment sensor system (4) which has at least
one environment sensor (5-10) for contactlessly
detecting at least one environment region (11-16),
means for adjusting the environment region (11-16) to
be detected and a device for determining the
environment region (11-16) to be detected. According
to the invention, the device has a position sensor (17)
which detects the tilting of the vehicle (1) in respect of
a vehicle base (2), wherein the means adjust the
environment region (11-16) to be detected depending
on the tilt of the vehicle (1).

(57) Zusammenfassung: Die Erfindung betrifft eine
Vorrichtung (3) fiir ein Fahrzeug (1,19,23),
insbesondere Kraftfahrzeug, mit einer Umfeldsensorik
(4), die mindestens einen Umfeldsensor (5-10) zur
beriihrungslosen Erfassung zumindest eines
Umfeldbereichs (11-16) aufweist, mit Mitteln zum
Einstellen des zu erfassenden Umfeldbereichs (11-16)
und mit einer Finrichtung zum bestimmen des zu
erfassenden Umfeldbereichs (11-16). Es ist vorgesehen,
dass die Einrichtung einen Lagesensor (17) aufweist,
der die Neigung des Fahrzeugs (1) beziiglich eines
Fahrzeuguntergrunds (2) erfasst, wobei die Mittel den

zu erfassenden Umfeldbereich (11-16) in Abhéangigkeit von der Neigung des Fahrzeugs (1) einstellen.
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Beschreibung

VORRICHTUNG UND FAHRZEUG MIT NEIGUNGSKOMPENSATION EINES
UMFELDSENSORS

Die Erfindung betrifft eine Vorrichtung fiir ein Fahrzeug, insbesondere
Kraftfahrzeug, mit einer Umfeldsensorik, die mindestens einen Umfeldsensor zur
bertihrungslosen Erfassung zumindest eines Umfeldbereichs aufweist, mit Mitteln
zum Einstellen des zu erfassenden Umfeldbereichs, und mit einer Einrichtung
zum Bestimmen des zu erfassenden Umfeldbereichs.

Ferner betrifft die Erfindung ein Fahrzeug, insbesondere Kraftfahrzeug, mit einer
entsprechenden Vorrichtung.

Stand der Technik

Vorrichtungen und Fahrzeuge der eingangs genannten Art sind aus dem Stand
der Technik bekannt. So offenbart beispielsweise die Offenlegungsschrift DE 10
2005 024 052 A1 eine Vorrichtung mit einer Umfeldsensorik, die mehrere
Umfeldsensoren aufweist, die nebeneinander an einer Stof3stange eines
Kraftfahrzeugs angeordnet sind, um nebeneinander liegende Umfeldbereiche zu
erfassen. Dabei wird in Abhangigkeit eines Lenkwinkels des Kraftfahrzeugs der
zu erfassende Umfeldbereich bestimmt. Zum Bestimmen des zu erfassenden
Umweltbereichs weist die Vorrichtung somit eine Einrichtung auf, die den
Lenkwinkel des Kraftfahrzeugs erfasst. Dadurch wird erreicht, dass bei
Kurvenfahrten die Umfeldsensorik in Kurvenrichtung ausgerichtet ist.

Offenbarung der Erfindung

Die erfindungsgemalfie Vorrichtung mit den Merkmalen des Anspruchs 1 hat den
Vorteil, dass eine Anpassung des erfassten Umfeldbereichs unabhangig von
einem Lenkwinkel des Fahrzeugs erfolgt. Dadurch wird der Umfeldbereich auch
dann angepasst, wenn sich das Fahrzeug nicht in einer Kurvenfahrt befindet. Die

PCT/EP2013/073273
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Vorrichtung lasst sich damit auch fiir Umfeldbereich sinnvoll nutzen, die von einer
Kurvenfahrbahn unabhangig sind. So kdnnen insbesondere Umfeldbereiche an
einer Langsseite eines Fahrzeugs in Abhangigkeit der Seitenneigung des
Fahrzeugs angepasst werden, was insbesondere bei Einspurfahrzeugen von
Vorteil ist. Auch ist die Vorrichtung vorteilhaft bei Fahrzeugen vorsehbar, die eine
variable beziehungsweise veranderbare Karosserie aufweisen, bei welcher sich
beispielsweise die Neigung eines Karosserieabschnitts bezliglich eines
Fahruntergrunds, auf welchem sich das Fahrzeug befindet, verandern lasst. Die
erfindungsgemalRe Vorrichtung zeichnet sich dadurch aus, dass die Einrichtung
einen Lagesensor aufweist, der die Neigung des Fahrzeugs bezliglich eines
Fahrzeuguntergrunds erfasst, und dass die Mittel den zu erfassenden
Umfeldbereich in Abhangigkeit der Neigung des Fahrzeugs einstellen. Durch den
Lagesensor l3sst sich auf einfache Weise die Neigung des Fahrzeugs erfassen,
sodass die Mittel ohne Weiteres den zu erfassenden Umfeldbereich an die
Neigung des Fahrzeugs angepasst bestimmen kdnnen.

Gemal einer vorteilhaften Weiterbildung der Erfindung ist vorgesehen, dass die
Mittel eine Aktoreinrichtung aufweisen, die in Abhangigkeit der Neigung des
Fahrzeugs den mindestens einen Umfeldsensor verschwenkt. Der Umfeldsensor
ist dafiir zweckmaRigerweise in einer entsprechenden Halterung gelagert, die
von der Aktoreinrichtung betatigbar ist. Die Aktoreinrichtung weist mindestens
einen, vorzugsweise mehrere Aktoren auf, die beispielsweise als
elektromagnetisch, elektromotorisch, hydraulisch, mechanisch und/oder
pneumatisch arbeitende Aktoren ausgebildet sind. Durch Verschwenken des
Sensors lasst sich auf einfache Art und Weise der von dem Umfeldsensor
erfasste Umfeldbereich verandern beziehungsweise der Neigung des Fahrzeugs
anpassen. Vorzugsweise ist vorgesehen, dass die Mittel den Umfeldbereich
derart einstellen, dass er die Umgebung im Wesentlichen so erfasst, als ob das
Fahrzeug nicht zu dem Fahrzeuguntergrund geneigt ware. Die Umfeldsensorik ist
somit derart ausgebildet, dass sie bevorzugt stets zumindest im Wesentlichen
parallel zum Fahrbahnuntergrund das Umfeld erfasst.

Gemal einer vorteilhaften Weiterbildung der Erfindung ist vorgesehen, dass die
Umfeldsensorik mindestens zwei, vorzugsweise drei Umfeldsensoren aufweist,
die angeordnet sind, um lbereinanderliegende Umfeldbereiche zu erfassen.
Durch das Vorsehen mehrerer Umfeldsensoren entfallt die Notwendigkeit, einen
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Umfeldsensor zu verschwenken. So sind die Umfeldsensoren beispielsweise an
einer Fahrzeugléngsseite derart angeordnet, dass sie seitlich des Fahrzeugs
Ubereinanderliegende Umfeldbereiche erfassen. Insbesondere liegen die
Ubereinanderliegende Umfeldbereiche in einem bestimmten Winkel derart
Uibereinander, dass sie aneinanderliegende oder sich bereichsweise
tberschneidende Segmente bilden. Je nach Neigung des Fahrzeugs zur Seite
wird einer der Sensoren zum Erfassen des jeweiligen Umfeldbereichs durch die
Mittel aktiviert. Die Umfeldsensoren sind dabei zweckmaligerweise schrag
zueinander ausgerichtet.

Gemal einer alternativen Ausfihrungsform der Erfindung ist vorgesehen, dass
die Umfeldsensorik mindestens zwei, vorzugsweise drei Umfeldsensoren
aufweist, die angeordnet sind, um nebeneinanderliegende Umfeldbereiche zu
erfassen. Hierbei sind die Umfeldsensoren entsprechend derart angeordnet,
dass sie nebeneinanderliegende beziehungsweise aneinander angrenzende
Umfeldbereich erfassen. Dabei kdnnen sich die Umfeldbereiche bereichsweise
Uberlappen oder Uberlappungsfrei aneinander angrenzen oder auch beabstandet
zueinander sein. Die Umfeldsensoren sind dabei ebenfalls bevorzugt schragt
zueinander ausgerichtet, um segmentférmige Umfeldbereichen eines Umfelds zu
erfassen.

Vorzugsweise weisen die Mittel ein Steuergerat auf, das in Abhangigkeit von der
Neigung des Fahrzeugs einen oder mehrere der Umfeldsensoren betreibt. Das
Steuergerat aktiviert den Sensor, der den gewtlinschten Umfeldbereich erfasst,
oder es steuert die Aktoreinrichtung entsprechend an. Bevorzugt steuert das
Steuergerat mehrere Sensoren gleichzeitig an. Vorzugsweise steuert das
Steuergerat die mehreren Sensoren derart an, dass sie gemeinsam einen
Umfeldbereich erfassen, der in Abhangigkeit der Ansteuerung der Sensoren
veranderbar ist. So kann durch sogenanntes Beamforming, insbesondere mit
Phasenverschiebung eines Radar-Antennen-Arrays, ein Abstrahlwinkel der
Umfeldsensorik oder einer mehrere Umfeldsensoren aufweisenden
Umfeldsensorgruppe variiert werden. Sind einer oder mehrere Umfeldsensoren
vorgesehen, so werden diese alternativ zum Beamforming bevorzugt einzeln
oder gemeinsam verschwenkt. Um den Energiebedarf zu optimieren steuert das
Steuergerat bevorzugt in Abhangigkeit des Neigungswinkels jeweils nur einen
der Sensoren der Umfeldsensorik oder Umfeldsensorgruppe an.
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Gemal einer vorteilhaften Weiterbildung der Erfindung ist vorgesehen, dass der
mindestens eine Umfeldsensor als Radarsensor, Lidar-Sensor, Ultraschallsensor
oder Kamerasensor oder auch als sogenannter Time-of-flight-Sensor ausgebildet
ist. Die einzelnen Sensortypen sind prinzipiell bekannt, sodass an dieser Stelle
nicht naher darauf eingegangen werden soll. Im Zusammenhang mit der

vorteilhaften Vorrichtung erlauben sie eine robuste Umfelderfassung.

Gemal einer vorteilhaften Weiterbildung der Erfindung ist vorgesehen, dass der
Lagesensor als Inertialsensor, Kreiselsensor und/oder optischer Sensor,
insbesondere Kamerasensor ausgebildet ist. Die Erfassung der Neigung des
Fahrzeugs, insbesondere eines bestimmten Neigungswinkels des Fahrzeugs
beziglich des Fahrbahnuntergrunds Iasst sich gut mithilfe eines Inertialsensors
oder eines Kreisels bestimmen. Die Ausbildung des Lagesensors als optischer
Sensor erleichtert die Lageerfassung insbesondere dann, wenn der
Fahrbahnuntergrund nicht horizontal ausgerichtet ist, sondern beispielsweise
eine Steigung darstellt. Mittels des optischen Sensors, insbesondere des
Kamerasensors, kann ein Horizont optisch erfasst und daraus die Lage des
Fahrzeugs ermittelt werden. Besonders bevorzugt weist der Lagesensor eine
Kombination der genannten Sensoren auf, wobei insbesondere eine Kombination
des Kamerasensors mit dem Inertialsensor oder dem Kreiselsensor von Vorteil
ist.

Das erfindungsgemafie Fahrzeug mit den Merkmalen des Anspruchs 8 zeichnet
sich durch die oben beschriebene Vorrichtung aus. Es hat den Vorteil, dass eine
robuste und stérfreie Umfelderfassung gewahrleistet wird.

Gemal? einer vorteilhaften Weiterbildung der Erfindung ist vorgesehen, dass sich
das Fahrzeug durch die Ausbildung als Einspurfahrzeug, Neigefahrzeug oder als
mit variabler Karosserie versehenes Fahrzeug, insbesondere mit einem variablen
Radstand, auszeichnet.

Vorzugsweise weist das Fahrzeug die Umfeldsensorik an zumindest einer
Fahrzeugseite, also an zumindest einer Fahrzeuglangsseite und/oder an einer
Fahrzeugfront und/oder Fahrzeugriickseite auf. Vorteilhafterweise ist die

Umfeldsensorik an mehrere der Fahrzeugseiten insbesondere mit einer
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jeweiligen Umfeldsensorgruppe vorgesehen, wobei die jeweilige
Umfeldsensorgruppe durch jeweils ein eigenes Steuergerat oder durch ein
globales Steuergerat, das mit allen Umfeldsensorgruppen verbunden ist,

betrieben werden kann.

Im Folgenden soll die Erfindung anhand der Zeichnung naher erlautert werden.

Dazu zeigen

Figur 1 ein Einspurfahrzeug mit einer vorteilhaften Vorrichtung zur
Umfelderfassung,

Figur 2 das Einspurfahrzeug in einem zur Seite geneigten Zustand,

Figur 3 das Einspurfahrzeug in dem zur Seite geneigten Zustand mit
angepasstem Umfeldbereich der Vorrichtung,

Figur 4 ein Neigefahrzeug mit der Vorrichtung im geneigten Zustand

und

Figuren 5A und 5B ein Fahrzeug mit variabler Karosserie und mit der
Vorrichtung in unterschiedlichen Karosserie-Zustanden.

Figur 1 zeigt ein Fahrzeug, das als Einspurfahrzeug 1 beziehungsweise das als
Motorrad ausgebildet ist. Vorliegend befindet sich das Einspurfahrzeug 1 in einer
Gleichgewichtsposition, in welcher es senkrecht auf einen fahrbaren Untergrund
2 steht. Das Motorrad weist eine Vorrichtung 3 auf, die insbesondere Teil einer
Sicherheitseinrichtung des Einspurfahrzeugs 1 ist und eine Umfeldsensorik 4
zum bertihrungslosen Erfassen des Umfeldes des Motorrads aufweist. Die
Umfeldsensorik 4 weist sechs Umfeldsensoren 5 bis 10 auf, die an den
Fahrzeuglangsseiten des Motorrads angeordnet sind. Dabei sind die
Umfeldsensoren 5 bis 7 an einer Seite und die Umfeldsensoren 8 bis 10 an der
gegenlberliegenden Fahrzeugléangsseite angeordnet. Die Umfeldsensoren 5 bis
10 kénnen als Radarsensoren, Lidar-Sensoren, Ultraschallsensoren oder auch
als optische Sensoren ausgebildet sein. Die auf einer Fahrzeugléngsseite
befindlichen Umfeldsensoren 5 bis 6 beziehungsweise 8 bis 10 bilden jeweils
eine Umfeldsensorgruppe.
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Die Umfeldsensoren 5 bis 7 beziehungsweise 8 bis 10 der jeweiligen
Umfeldsensorengruppe sind dabei derart schrag zueinander ausgerichtet, dass
ihre Hauptachsen in einem Winkel von etwa 45° zueinander angeordnet sind,
sodass die von den Umfeldsensoren 5 bis 7 beziehungsweise 8 bis 10 jeweils
erfassten Umfeldbereiche 11 bis 13 beziehungsweise 14 bis 16
Ubereinanderliegen. Dabei kbnnen benachbarte Umfeldbereiche sich iberlappen,
beabstandet zueinander oder direkt aneinander angrenzend ausgerichtet sein. In
dem vorliegenden Ausflihrungsbeispiel grenzen die Umfeldbereiche 11 bis 13
beziehungsweise 14 bis 16 aneinander an. Die Umfeldsensoren 5 bis 10 sind
dabei derart ausgebildet, dass der jeweils erfasste Umfeldbereich 11 bis 16 im
Wesentlichen kreissegmentférmig ausgebildet ist.

Weiterhin weist die Vorrichtung 3 einen Lagesensor 17 auf, der die Lage des
Einspurfahrzeugs 1 beziglich des fahrbaren Untergrunds 2 erfasst. Dabei
bestimmt der Lagesensor 17 einen Neigewinkel a des Einspurfahrzeugs 1 zu
dem fahrbaren Untergrund 2. Vorliegend betragt der Neigewinkel a aufgrund der
ausbalancierten Stellung des Einspurfahrzeugs 1 90° (a = 90°). Der Lagesensor
ist dazu beispielsweise als Inertialsensor, Kreiselsensor oder auch als optischer
Kamerasensor ausgebildet. Ferner weist die Vorrichtung 3 ein Steuergerat 18
auf, das mit dem Lagesensor 17 und den Umfeldsensoren 5 bis 10

wirkverbunden ist.

Die Vorrichtung 3 dient dazu, die Sicherheit des Fahrers des Einspurfahrzeugs 1
zu erhohen, insbesondere um fahrunterstitzende Maflinahmen, wie
beispielsweise das Anzeigen von Warnsignalen, oder Sicherheitsmalinahmen,
wie beispielsweise einen Bremsvorgang, im Notfall automatisch einleiten zu

kdnnen.

Hierzu erfasst der Lagesensor 17 stets die Lage des Motorrads beziehungsweise
des fahrbaren Untergrundes 2, wobei das Steuergerat 18 in Abhangigkeit der
erfassten Neigung a die Umfeldsensoren 5 bis 10 ansteuert. Gemaf dem
vorliegenden Ausfiihrungsbeispiel ist dabei vorgesehen, dass in dem
Ausfuhrungsfall gemaf Figur 1 die Umfeldsensoren 6 und 9 aktiviert sind und
insofern die Umfeldbereiche 12 und 15 erfassen, die im Wesentlichen parallel
zum Fahrzeuguntergrund 2 ausgerichtet sind.
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Neigt sich das Einspurfahrzeug 1 zur Seite, wie beispielhaft in Figur 2 dargestellt,
beispielsweise weil eine Kurve durchfahren wird, so neigen sich entsprechend
auch die Umfeldsensoren 6 und 9. Dies hat zur Folge, dass die Umfeldbereiche
12 und 15 nicht mehr parallel zum fahrbaren Untergrund 2 sondern geneigt dazu
ausgerichtet sind. Insbesondere der Umfeldsensor 6 umfasst nunmehr zu einem
GroRteil den Fahrzeuguntergrund 2, was zu einem Stérwert fiihrt. Uberfahrbare
Objekte werden im Signal eingefangen.

Vorteilhafterweise steuert das Steuergerat 18 die Umfeldsensorik 4 derart an,
dass bei Unterschreiten eines vorgebbaren Neigungswinkels a, wie in Figur 2
gezeigt, die Umfeldsensoren 5 und 10 aktiviert und die Umfeldsensoren 6 und 9
deaktiviert werden. Die dadurch erfassten Umfeldbereiche 11 und 16 liegen dann
wieder im Wesentlichen parallel zum Fahrbahnuntergrund 2, wie in Figur 3
dargestellt. Der Neigungswinkel a ist in diesem Fall kleiner 90°. Dennoch
gewahrleistet die Vorrichtung 3, dass das Umfeld des Motorrads sicher erfasst
wird. Wird das Motorrad in entgegengesetzter Richtung geneigt, sodass der
Winkel a grofier 90° ist, so steuert das Steuergerat 18 die Umfeldsensorik 4
bevorzugt derart an, dass nunmehr lediglich die Sensoren 7 und 8 aktiviert und
somit die Umfeldbereiche 13 und 14 erfasst werden. Das Steuergerat 18 stellt
somit ein Mittel zum Einstellen des erfassten Umfeldbereichs dar, wahrend der
Lagesensor eine Einrichtung zum Bestimmen des zu erfassenden
Umfeldbereichs bildet. In Abhangigkeit der Neigung des Fahrzeugs 1 wird somit
stets ein optimaler Umfeldbereich beiderseits des Fahrzeugs erfasst.

Alternativ zu dem Umschalten zwischen den einzelnen Umfeldsensoren 5 bis 10
ist es auch denkbar, mittels Beamforming die Abstrahlcharakteristik der
Umfeldsensorgruppen individuell an den Neigungswinkel des Fahrzeugs 1
anzupassen. Hierzu wird eine Phasenverschiebung der jeweiligen
Umfeldsensorgruppe durchgefiihrt und durch eine abstandabhangige
Signalverzdgerung ein gewinschter Abstrahlwinkel der jeweilige
Umfeldsensorgruppe eingestellt.

Ebenso ist es denkbar, anstelle mehrere Umfeldsensoren pro Langsseite des
Fahrzeugs 1 lediglich jeweils einen Umfeldsensor, beispielsweise
Umfeldsensoren 6 und 9, vorzusehen, die verschwenkbar gelagert sind. Mittels
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einer entsprechenden Aktorik lassen sich dann die Umfeldsensoren 6 und 9
verschwenken, um den jeweils erfassten Umfeldbereich 12, 15 an die Neigung
des Fahrzeugs 1 anzupassen.

Figur 4 zeigt ein weiteres Ausflihrungsbeispiel, bei welchem das Fahrzeug als
Neigefahrzeug 19 ausgebildet ist. In diesem Fall ist das Fahrzeug als
Zweispurfahrzeug ausgebildet, wobei sich das Hohenniveau der Rader auf einer
Seite des Fahrzeugs zu denen auf der anderen Seite des Fahrzeugs verandern
I3sst, um das Fahrzeug ,in die Kurve zu legen® beziehungsweise bei einer
Kurvenfahrt zu neigen, um den Fahrkomfort zu erhéhen. Das Neigefahrzeug 19
weist ebenfalls die Vorrichtung 3 auf, wobei in diesem Ausfiihrungsbeispiel eine
Umfeldsensorgruppe an der Front beziehungsweise Vorderseite des
Neigefahrzeugs 19 vorgesehen ist, die vorliegend drei Umfeldsensoren 20, 21,
22 umfasst, die nebeneinander angeordnet sind. Erfasst das Steuergerat 18
durch den Lagersensor 17, dass das Neigefahrzeug 19 gegentiber dem
fahrbaren Untergrund 2 geneigt ist, so steuert es die Umfeldsensoren 20 bis 22
durch Beamforming derart an, dass der von den Umfeldsensoren 20 bis 22
erfasste Umfeldbereich verlagert wird, um parallel zum fahrbaren Untergrund 2,
wie in Figur 4 durch gekrimmte Linien gezeigt, zu liegen. Dadurch wird
vermieden, dass der von den Umfeldsensoren 20 bis 22 erfasste Umfeldbereich
durch den Fahrzeuguntergrund 2 eingeschrankt wird beziehungsweise dass die
Umfeldsensoren 20 bis 22 den Fahrzeuguntergrund 2 erfassen und
gegebenenfalls falschlicherweise als Hindernis auswerten.

Figuren 5A und 5B zeigen ein weiteres Ausfiihrungsbeispiel fur die Vorrichtung 3,
diesmal als Bestandteil eines Fahrzeugs 23, das eine variable Karosserie 24
aufweist. Die Karosserie erlaubt eine Veranderung des Radstands, wobei hierzu
ein Teil 25 der Karosserie 24 bezlglich eines anderen Teils 26 geneigt wird.
Figur 5A zeigt hierzu das Fahrzeug 23 in einem Ausgangszustand und Figur 5B
das Fahrzeug 23 in einem Endzustand, wenn der Radstand auf ein Minimum

verkirzt wurde, jeweils in einer vereinfachten Seitenansicht.

Die Vorrichtung 3 weist in diesem Fall ebenfalls eine Umfeldsensorgruppe auf,
die an der Frontseite des Fahrzeugs 25 angeordnet ist und zumindest zwei
Umfeldsensoren 27, 28 aufweist. Im Ausgangszustand gemaf Figur 5A ist der



10

15

20

25

WO 2014/079697 PCT/EP2013/073273

Umfeldsensor 27 aktiviert, der einen ersten Umfeldbereich 29 erfasst, dessen
Hauptachse parallel zum Fahrzeuguntergrund 2 ausgerichtet ist.

Der Umfeldsensor 28 ist derart ausgerichtet beziehungsweise an der Karosserie
25 angeordnet, dass wenn sich das Fahrzeug 23 im Endzustand befindet, der
von dem Umfeldsensor 28 erfasste Umfeldbereich mit seiner Hauptachse parallel
zum Fahrbahnuntergrund 2 ausgerichtet ist. Wird somit die Karosserie 24
entsprechend von dem Ausgangszustand in den Endzustand verfahren, so
wechselt das Steuergerat 18 zwischen den Umfeldsensoren 27 und 28, sodass
im Endzustand der Umfeldsensor 28 an dem Ausgangszustand der
Umfeldsensor 27 aktiviert ist. Die Neigung des Karosserie-Teils 25 kann dabei
ebenfalls mittels des Lagesensors 17 erfasst werden.

Insgesamt gewahrleistet somit die Vorrichtung 3 die optimale Auslegung des
Umfelderfassungsbereichs und eine Energieersparnis, da bevorzugt nur der
jeweils relevante Umfeldsensor angesteuert/aktiviert wird . Durch das Wechseln
zwischen den Umfeldsensoren, wie oben beschrieben, wird verhindert, dass die
Fahrbahnoberflache oder der Fahrbahnuntergrund 2 selbst erfasst werden,
wodurch Stérungen verhindert und die Robustheit des Systems erhdht wird. Da
weniger nicht relevante Objekte erfasst werden, wird auch insgesamt die
bendtigte Rechenleistung zum Auswerten der Sensorsignale verringert, sodass
das Steuergerat 18 verhaltnismaliig kostengunstig und einfach ausgebildet sein

kann.
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Anspriiche

Vorrichtung (3) fir ein Fahrzeug (1,19,23), insbesondere Kraftfahrzeug, mit
einer Umfeldsensorik (4), die mindestens einen Umfeldsensor (5-10) zur
berlihrungslosen Erfassung zumindest eines Umfeldbereichs (11-16)
aufweist, mit Mitteln zum Einstellen des zu erfassenden Umfeldbereichs (11-
16) und mit einer Einrichtung zum Bestimmen des zu erfassenden
Umfeldbereichs (11-16), dadurch gekennzeichnet, dass die Einrichtung
einen Lagesensor (17) aufweist, der die Neigung des Fahrzeugs (1)
bezlglich eines Fahrzeuguntergrunds (2) erfasst, wobei die Mittel den zu
erfassenden Umfeldbereich (11-16) in Abhangigkeit von der Neigung des
Fahrzeugs (1) einstellen.

Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass die Mittel
eine Aktoreinrichtung aufweisen, die in Abhangigkeit der Neigung des
Fahrzeugs den mindestens einen Umfeldsensor (5-10) verschwenkt.

Vorrichtung nach einem der vorhergehenden Anspriiche, dadurch
gekennzeichnet, dass die Umfeldsensorik (4) mindestens zwei
Umfeldsensoren (5,6), (8-10) aufweist, die angeordnet sind, um
Ubereinanderliegende Umfeldbereich (11-13), (14-16) zu erfassen.

Vorrichtung nach einem der vorhergehenden Anspriiche, dadurch
gekennzeichnet, dass die Umfeldsensorik (4) mindestens zwei
Umfeldsensoren (20-22) aufweist, die angeordnet sind, um
nebeneinanderliegenden Feldbereich zu erfassen.

Vorrichtung nach einem der vorhergehenden Anspriiche, dadurch
gekennzeichnet, dass die Mittel ein Steuergerat (18) aufweisen, das in
Abhangigkeit von der Neigung des Fahrzeugs zumindest einen der
Umfeldsensoren (5-10) betreibt.

PCT/EP2013/073273
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Vorrichtung nach einem der vorhergehenden Anspriiche, dadurch
gekennzeichnet, dass der mindestens eine Umfeldsensor (5-10) als
Radarsensor, Lidar-Sensor, Ultraschallsensor oder Kamerasensor
ausgebildet ist.

Vorrichtung nach einem der vorhergehenden Anspriiche, dadurch
gekennzeichnet, dass der Lagesensor (17) als Inertialsensor, Kreiselsensor
oder optischer Sensor, insbesondere Kamerasensor, ausgebildet ist.

Fahrzeug (1,19,23), insbesondere Kraftfahrzeug, mit einer Vorrichtung (3)
nach einem oder mehreren der vorhergehenden Anspriiche.

Fahrzeug nach Anspruch 8, gekennzeichnet durch die Ausbildung als
Einspurfahrzeug (1), Neigefahrzeug (19) oder als Fahrzeug (23) mit variabler
Karosserie.

Fahrzeug nach einem der vorhergehenden Anspriiche, dadurch
gekennzeichnet, dass das Fahrzeug (1,19,23) die Umfeldsensorik (4) an
zumindest einer Fahrzeugseite aufweist.
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