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(57) Zusammenfassung: Die vorliegende Erfindung betrifft
eine Fernbedienungssystem (2) firr ein Fahrzeug (4), umfas-
send eine fahrzeugseitige Fahrzeugsteuerung (6) zur Steue-
rung von Fahrzeugfunktionen und eine mit der Fahrzeug-
steuerung (6) signallibertragend verbundene mobile Funk-

N

fernbedienung (8) zur Fernbedienung der Fahrzeugfunktio-
nen in Abhangigkeit einer Position der Funkfernbedienung

(8) relativ zu dem Fahrzeug (4), wobei die Fahrzeugsteue-
rung (6) und die Funkfernbedienung (8) jeweils mindestens p

eine Antenne (10, 11, 12) zur drahtlosen Signallibertragung / J j ) \
1 4 6

zwischen der Fahrzeugsteuerung (6) und der Funkfernbe-

dienung (8) aufweisen, dadurch gekennzeichnet, dass die

Antenne (12) der Funkfernbedienung (8) eine richtungsab- 10 1
hangige Antennencharakteristik aufweist und mindestens ei- 8

ne rdumliche Lage der Antenne (12) der Funkfernbedienung
(8) mittels einer Lagesensoreinrichtung (14) der Funkfern-
bedienung (8) automatisch ermittelbar ist und eine automa-
tische Ermittlung einer Entfernung oder raumlichen Position
der Funkfernbedienung (8) relativ zu dem Fahrzeug (4) in
Abhangigkeit dieser ermittelten rdumlichen Lage der Anten-
ne (10, 11, 12) prozessierbar ist. 14 '\
Ferner betrifft die Erfindung ein Verfahren zum Betrieb eines

Fernbedienungssystems (2). 2
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Beschreibung

[0001] Die vorliegende Erfindung bezieht sich auf ein
Fernbedienungssystem fir ein Fahrzeug nach dem
Oberbegriff des Anspruchs 1 und ein Verfahren zum
Betrieb eines Fernbedienungssystems fir ein Fahr-
zeug.

[0002] Derartige Fernbedienungssysteme fiir Fahr-
zeuge und Verfahren zu deren Betrieb sind aus dem
Stand der Technik in zahlreichen Ausflhrungsvarian-
ten bereits bekannt. Die bekannten Fernbedienungs-
systeme fiir Fahrzeuge umfassen eine fahrzeugseiti-
ge Fahrzeugsteuerung zur Steuerung von Fahrzeug-
funktionen des Fahrzeugs und eine mit der Fahr-
zeugsteuerung signallibertragend verbundene mobi-
le Funkfernbedienung zur Fernbedienung der Fahr-
zeugfunktionen in Abhéngigkeit einer Position der
Funkfernbedienung relativ zu dem Fahrzeug, wobei
die Fahrzeugsteuerung mindestens eine, bevorzugt
mindestens zwei voneinander beabstandet in dem
Fahrzeug positionierte Antennen, und die Funkfern-
bedienung mindestens eine Antenne zur drahtlosen
Signallibertragung zwischen der Fahrzeugsteuerung
und der Funkfernbedienung aufweisen.

[0003] Hier setzt die vorliegende Erfindung an.

[0004] Der vorliegenden Erfindung liegt die Aufgabe
zugrunde, eine Fernbedienung eines Fahrzeugs zu
verbessern.

[0005] Diese Aufgabe wird durch ein Fernbedie-
nungssystem mit den Merkmalen des Anspruchs 1
gel6st, das dadurch gekennzeichnet ist, dass die An-
tenne der Funkfernbedienung eine richtungsabhangi-
ge Antennencharakteristik aufweist und eine radumli-
che Lage der Antenne der Funkfernbedienung mittels
einer Lagesensoreinrichtung der Funkfernbedienung
oder eine raumliche Lage der Antenne der Funkfern-
bedienung mittels einer Lagesensoreinrichtung der
Funkfernbedienung und eine rdumliche Lage der An-
tenne der Fahrzeugsteuerung mittels einer Lagesen-
soreinrichtung der Fahrzeugsteuerung automatisch
ermittelbar ist/sind und eine automatische Ermittlung
einer Entfernung oder rdumlichen Position der Funk-
fernbedienung relativ zu dem Fahrzeug in Abhangig-
keit dieser ermittelten réumlichen Lage der jeweiligen
Antenne prozessierbar ist. Ferner wird dieses Pro-
blem durch ein Verfahren zum Betrieb eines Fernbe-
dienungssystems mit den Merkmalen des Anspruchs
7 gel6st. Die jeweilige rdumliche Lage der einzelnen
Antenne ist deren rdumliche Ausrichtung und nicht
zu verwechseln oder gleichzusetzen mit deren rdum-
licher Position, also der raumlichen Position der min-
destens einen Antenne der Funkfernbedienung re-
lativ zu dem Fahrzeug und damit zu der mindes-
tens einen Antenne der Fahrzeugsteuerung sowie
der rdumlichen Position der mindestens einen An-
tenne der Fahrzeugsteuerung relativ zu der Funk-
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fernbedienung und damit zu der mindestens einen
Antenne der Funkfernbedienung. Das erfindungsge-
male Fernbedienungssystem ist dabei in weiten ge-
eigneten Grenzen frei wéhlbar und kann beispiels-
weise als ein aktives und/oder passives Fernbedie-
nungssystem ausgebildet sein. Bei aktiven Fernbe-
dienungssystemen ist es erforderlich, dass ein Be-
nutzer des Fernbedienungssystems ein Bedienele-
ment der Funkfernbedienung manuell betatigt, um ei-
ne bestimmte Fahrzeugfunktion auszulésen. Bei pas-
siven Fernbedienungssystemen ist dies nicht erfor-
derlich; es genugt, wenn der Benutzer die Funkfern-
bedienung mit sich flhrt. Bei der Fahrzeugfunktion
kann es sich beispielsweise um eine Entriegelung/
Verriegelung eines Zugangssystems des Fahrzeugs
oder ein Starten eines Antriebs des Fahrzeugs han-
deln. Die Unteranspriiche betreffen vorteilhafte Wei-
terbildungen der Erfindung.

[0006] Ein wesentlicher Vorteil der Erfindung liegt
insbesondere darin, dass eine Fernbedienung ei-
nes Fahrzeugs verbessert ist. Aufgrund der erfin-
dungsgemalien Ausbildung des Fernbedienungssys-
tems und des Verfahrens zum Betrieb des Fernbe-
dienungssystems ist es mdéglich, die oftmals fir eine
exakte Entfernungsmessung oder Positionsbestim-
mung der Funkfernbedienung relativ zu dem Fahr-
zeug stérende Lage der Funkfernbedienung im Raum
bei der Bestimmung der Entfernung oder der rdumli-
chen Position der Funkfernbedienung relativ zu dem
Fahrzeug zu kompensieren. Beispielsweise ist es in
der Praxis der Fall, dass die mindestens eine An-
tenne der Funkfernbedienung zur signallbertragen-
den Verbindung mit dem Fahrzeug keine kugelférmig
isotrope Antennencharakteristik aufweist. Dies bei-
spielsweise deshalb nicht, weil die mindestens eine
Antenne der Funkfernbedienung in dem in der Funk-
fernbedienung zur Verfligung stehenden Bauraum
eingebaut werden muss. Insbesondere sehr flach
aufgebaute Funkfernbedienungen sind hierbei eine
Herausforderung. Gleichzeitig sollen die gewlnsch-
ten Frequenzbander abgedeckt werden. Ublicherwei-
se sind in der Funkfernbedienung mehrere Antennen
verbaut, so dass in diesem Fall zusétzlich gewahr-
leistet sein muss, dass sich die einzelnen Antennen
der Funkfernbedienung nicht gegenseitig stéren. Die
vorgenannten Einschrénkungen bei der Konstrukti-
on der Funkfernbedienung fihren zu der oben ge-
nannten richtungsabhéngigen Antennencharakteris-
tik der mindestens einen Antenne der Funkfernbedie-
nung. Aufgrund der erfindungsgemaflen Lageerken-
nung der mindestens einen Antenne der Funkfern-
bedienung oder der erfindungsgemafen Lageerken-
nung der mindestens einen Antenne der Funkfernbe-
dienung und der mindestens einen Antenne der Fahr-
zeugsteuerung ist diese richtungsabhéngige Anten-
nencharakteristik der mindestens einen Antenne der
Funkfernbedienung oder diese richtungsabhangige
Antennencharakteristik der mindestens einen Anten-
ne der Funkfernbedienung und eine richtungsabhén-
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gige Antennencharakteristik der mindestens einen
Antenne der Fahrzeugsteuerung bei der Prozessie-
rung der Entfernung oder der rdumlichen Position der
Funkfernbedienung relativ zu dem Fahrzeug kom-
pensierbar, so dass die Genauigkeit der vorgenann-
ten Entfernungsmessung/Positionsbestimmung we-
sentlich verbessert ist. Sofern das Fahrzeug mindes-
tens zwei voneinander beabstandete Antennen auf-
weist ist beispielsweise anstelle einer Entfernungs-
messung auch eine Bestimmung der rdumlichen Po-
sition der Funkfernbedienung relativ zu dem Fahr-
zeug moglich. Bei dem Fahrzeug kann es sich bei-
spielsweise um ein Personenkraftfahrzeug handein.
Die Funkfernbedienung kann beispielsweise als ei-
ne UID, also ein Universal Input Device, ein Smart-
phone, eine Smartwatch, ein Fitness-Tracker oder
eine Bank-/Kreditkarte ausgebildet sein. Eine mog-
lichst exakte Entfernungsmessung oder Positions-
bestimmung der Funkfernbedienung relativ zu dem
Fahrzeug ist beispielsweise fiir eine Zugangsberech-
tigung zu dem Fahrzeug und/oder flr eine Startbe-
rechtigung eines Antriebs des Fahrzeugs erforder-
lich. Beispielsweise soll durch eine Bestimmung der
Position der Funkfernbedienung auRerhalb des Fahr-
zeugs verhindert werden, dass ein Fahrzeug in un-
gewUlnschter Weise, beispielsweise von einem inner-
halb des Fahrzeugs befindlichen Kleinkind, gestartet
werden kann, obwohl sich der Fahrzeugfiihrer des
Fahrzeugs mit der Funkfernbedienung auf3erhalb des
Fahrzeugs befindet. Wie das vorgenannte Beispiel
rein exemplarisch zeigt, ist es von entscheidender
Bedeutung fir einen sicheren Betrieb des Fahrzeugs,
ob die Position der Funkfernbedienung als auferhalb
oder innerhalb des Fahrzeugs erkannt wird.

[0007] Grundsatzlich ist das erfindungsgemaliie
Fernbedienungssystem nach Art, Funktionsweise,
Material, Dimensionierung sowie der Anordnung und
der Anzahl der einzelnen Komponenten des Fernbe-
dienungssystems in weiten geeigneten Grenzen frei
wahlbar.

[0008] Eine vorteilhafte Weiterbildung des erfin-
dungsgemalen Fernbedienungssystems sieht vor,
dass die Lagesensoreinrichtung der Funkfernbedie-
nung und/oder die Lagesensoreinrichtung der Fahr-
zeugsteuerung einen 3-Achsen-Beschleunigungs-
sensor und/oder ein 3-Achsen-Gyroskop und/oder
einen 3-Achsen-Kompass und/oder einen Magnet-
sensor aufweisen/aufweist. Hierdurch ist die Bestim-
mung der Lage der jeweiligen Antenne im Raum auf
besonders einfache Weise ermdglicht. Beispielswei-
se sind die vorgenannten Sensoren in bestehenden
Fernbedienungen und/oder Fahrzeugen oftmals be-
reits fir andere Funktionen der jeweiligen Fernbe-
dienung und/oder des Fahrzeugs verbaut. Entspre-
chend ist die Funktionalitédt der bereits vorhandenen
Sensorik gesteigert, so dass die erfindungsgemalie
Ermittlung der rdumlichen Lage der mindestens einen
Antenne der Funkfernbedienung oder der rAumlichen
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Lage der mindestens einen Antenne der Funkfern-
bedienung und der mindestens einen Antenne der
Fahrzeugsteuerung ohne zusatzliche Sensorik, zu-
mindest jedoch mit weniger zuséatzlichem Aufwand an
Sensorik, realisierbar ist.

[0009] Eine besonders vorteilhafte Weiterbildung
der vorgenannten Ausfiihrungsform des erfindungs-
gemalen Fernbedienungssystems sieht vor, dass
die Lagesensoreinrichtung der Funkfernbedienung
und/oder die Lagesensoreinrichtung der Fahrzeug-
steuerung einen 9-Achsen-Sensor aufweisen/auf-
weist. Auf diese Weise ist die Ermittlung der radumli-
chen Lage der mindestens einen Antenne der Funk-
fernbedienung auf der einen Seite und/oder und die
Ermittlung der rdumlichen Lage der mindestens ei-
nen Antenne der Fahrzeugsteuerung auf der anderen
Seite besonders bauteilsparend und damit platzspa-
rend umgesetzt.

[0010] Eine weitere vorteilhafte Weiterbildung des
erfindungsgemaflen Fernbedienungssystems sieht
vor, dass das Fernbedienungssystem derart ausge-
bildet und eingerichtet ist, dass die Entfernung oder
raumliche Position der Funkfernbedienung relativ zu
dem Fahrzeug mittels der mindestens einen Anten-
ne der Funkfernbedienung und der mindestens ei-
nen Antenne der Fahrzeugsteuerung mittels Algorith-
men der Multilateration und/oder der Multiangulation
ermittelbar ist. Die Verfahren der Multilateration und
der Multiangulation sind bereits auf vielfache Wei-
se erprobte Verfahren zur Bestimmung der Entfer-
nung oder der rdumlichen Position eines Objekts, bei-
spielsweise der Funkfernbedienung, zu einem ande-
ren Objekt, beispielsweise des Fahrzeugs. Die vorge-
nannten Verfahren kénnen dabei sowohl einzeln als
auch in Kombination miteinander verwendet werden.

[0011] Entsprechend sieht eine vorteilhafte Wei-
terbildung des erfindungsgemalien Verfahrens vor,
dass die Entfernung oder rdumliche Position der
Funkfernbedienung relativ zu dem Fahrzeug mittels
der mindestens einen Antenne der Funkfernbedie-
nung und der mindestens einen Antenne der Fahr-
zeugsteuerung mittels Algorithmen der Multilaterati-
on und/oder der Multiangulation ermittelt wird.

[0012] Alternativ oder zusatzlich zu der vorgenann-
ten Ausfihrungsform des erfindungsgemafien Fern-
bedienungssystems sieht eine andere vorteilhafte
Weiterbildung des erfindungsgemaflen Fernbedie-
nungssystems vor, dass das Fernbedienungssystem
derart ausgebildet und eingerichtet ist, dass die Ent-
fernung oder raumliche Position der Funkfernbedie-
nung relativ zu dem Fahrzeug mittels der mindestens
einen Antenne der Funkfernbedienung und der min-
destens einen Antenne der Fahrzeugsteuerung mit-
tels Algorithmen der Kinstlichen Intelligenz ermittel-
bar ist. Hierdurch ist zum einen ein alternativer An-
satz zur Ermittlung der Entfernung oder Position der
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Funkfernbedienung relativ zu dem Fahrzeug angege-
ben. Zum anderen ermdglichen gerade Algorithmen
der Kinstlichen Intelligenz selbst bei sehr komplexen
Zusammenhangen eine qualitativ gute Bestimmung
der Entfernung oder rdumlichen Position der Funk-
fernbedienung relativ zu dem Fahrzeug.

[0013] Entsprechend sieht eine weitere vorteilhaf-
te Weiterbildung des erfindungsgemafien Verfahrens
vor, dass die Entfernung oder raumliche Position der
Funkfernbedienung relativ zu dem Fahrzeug mittels
der mindestens einen Antenne der Funkfernbedie-
nung und der mindestens einen Antenne der Fahr-
zeugsteuerung mittels Algorithmen der Kiinstlichen
Intelligenz ermittelt wird.

[0014] Eine weitere vorteilhafte Weiterbildung des
erfindungsgemafen Fernbedienungssystems sieht
vor, dass die signallibertragende Verbindung zwi-
schen der Funkfernbedienung und der Fahrzeug-
steuerung als UWB-, BT- oder BTLE-Technik ausge-
bildet und eingerichtet ist. UWB steht dabei fur Ultra-
Wideband, BT fur Bluetooth und BTLE fiir Bluetooth
Low Energy, auch als BTE abgekirzt. UWB hat un-
ter anderem die Vorteile, dass es andere Funksyste-
me nicht stért und selbst nicht von schmalbandigen
Stérungen gestort wird. Ferner nutzt UWB das Fre-
quenzspektrum sehr effizient. BT emittiert relativ we-
nig elektromagnetische Strahlung, ist glinstig umzu-
setzen und lasst sich auch nachtraglich leicht instal-
lieren. BTLE hat dartber hinaus den Vorteil, dass ei-
ne Verbindung relativ stromsparend aufgebaut wer-
den kann und lediglich eine geringe Sendeleistung
erforderlich ist.

[0015] Grundsatzlich ist das erfindungsgemalie Ver-
fahren zum Betrieb eines Fernbedienungssystems in
weiten geeigneten Grenzen frei wahlbar.

[0016] Eine andere vorteilhafte Weiterbildung des
erfindungsgemafRen Verfahrens sieht vor, dass die
automatische Ermittlung der rdumlichen Lage der
Antenne der Funkfernbedienung oder die automati-
sche Ermittlung der rdumlichen Lage der Antenne der
Funkfernbedienung und der réumlichen Lage der An-
tenne der Fahrzeugsteuerung und/oder die Prozes-
sierung der automatischen Ermittlung der Entfernung
oder rdumlichen Position der Funkfernbedienung re-
lativ zu dem Fahrzeug in der Fahrzeugsteuerung und/
oder in der Funkfernbedienung und/oder in einer ex-
ternen Auswerteeinheit des Fernbedienungssystems
erfolgt, wobei die externe Auswerteeinheit mit der
Fahrzeugsteuerung und der Funkfernbedienung in
Signallbertragungsverbindung steht. Auf diese Wei-
se ist die Erfindung auf eine Vielzahl von voneinan-
der verschiedenen Einsatzbedingungen und Ausfiih-
rungsformen anpassbar. Beispielsweise ist ein be-
stehendes Fernbedienungssystem auch nachtraglich
ohne viel Aufwand zur Durchfiihrung des erfindungs-
gemalien Verfahrens nachristbar und einrichtbar.
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[0017] Anhand der beigefligten, grob schemati-
schen Zeichnung wird die Erfindung nachfolgend néa-
her erldutert. Dabei zeigt die einzige Figur:

Fig. 1 ein Ausflhrungsbeispiel des erfindungs-
gemalen Fernbedienungssystems zur Durch-
fuhrung des erfindungsgemafien Verfahrens.

[0018] In der Fig. 1 ist ein Ausfihrungsbeispiel
des erfindungsgeméflien Fernbedienungssystems
zur Durchfiihrung des erfindungsgeméafen Verfah-
rens rein exemplarisch dargestellt.

[0019] Das Fernbedienungssystem 2 flr ein als Per-
sonenkraftfahrzeug ausgebildetes Fahrzeug 4 um-
fasst eine fahrzeugseitige Fahrzeugsteuerung 6 zur
Steuerung von Fahrzeugfunktionen des Fahrzeugs 4
und eine mit der Fahrzeugsteuerung 6 signaltibertra-
gend verbundene mobile Funkfernbedienung 8 zur
Fernbedienung der Fahrzeugfunktionen in Abhan-
gigkeit einer rAumlichen Position der Funkfernbedie-
nung 8 relativ zu dem Fahrzeug 4, wobei die Fahr-
zeugsteuerung 6 zwei Antennen 10, 11 und die Funk-
fernbedienung 8 eine Antenne 12 zur drahtlosen Si-
gnallibertragung zwischen der Fahrzeugsteuerung 6
und der Funkfernbedienung 8 aufweisen, und wobei
die zwei Antennen 10, 11 der Fahrzeugsteuerung 6
voneinander beabstandet in dem Fahrzeug 4 positio-
niert sind.

[0020] Die Antenne 12 der Funkfernbedienung 8
weist keine kugelférmig isotrope Antennencharakte-
ristik, sondern eine richtungsabhangige Antennen-
charakteristik auf. Dies deshalb, weil die Antenne 12
der Funkfernbedienung 8 in dem in der Funkfernbe-
dienung 8 zur Verfigung stehenden Bauraum einge-
baut werden muss, wobei die Funkfernbedienung 8
gemal dem vorliegenden Ausfihrungsbeispiel sehr
flach aufgebaut ist. Gleichzeitig soll das gewuinsch-
te Frequenzband, beispielsweise UWB, abgedeckt
werden. Anstelle von UWB ist beispielsweise auch
BT und/oder BTLE-Technik verwendbar. Beispiels-
weise ist auch eine beliebige und fiir den jeweiligen
Einzelfall geeignete Kombination der vorgenannten
Techniken untereinander oder mit anderen Signal-
Ubertragungstechniken denkbar. In anderen Ausfiih-
rungsformen der Erfindung ist es mdglich, dass in
der Funkfernbedienung dariiber hinaus mehrere An-
tennen verbaut sind, so dass zuséatzlich gewahrleis-
tet sein muss, dass sich die einzelnen Antennen der
Funkfernbedienung nicht gegenseitig stéren. Die vor-
genannten Einschrankungen bei der Konstruktion der
Funkfernbedienung 8 flilhren zu der vorgenannten
richtungsabhangigen Antennencharakteristik der An-
tenne 12 der Funkfernbedienung 8.

[0021] Analog zu der Antenne 12 der Funkfernbe-
dienung 8 weisen die Antennen 10, 11 der Fahrzeug-
steuerung 6 bei dem vorliegenden Ausfihrungsbei-
spiel ebenfalls keine kugelférmig isotrope Antennen-
charakteristik, sondern eine richtungsabhangige An-
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tennencharakteristik auf. Die Griinde hierfir sind ver-
gleichbar mit den vorgenannten Griinden bei dem
Einbau der Antenne 12 in die Funkfernbedienung 8.

[0022] Erfindungsgemal ist es nun vorgesehen,
dass eine raumliche Lage der Antenne 12 der Funk-
fernbedienung 8 mittels einer Lagesensoreinrichtung
14 der Funkfernbedienung 8 und eine raumliche La-
ge jeder der Antennen 10, 11 der Fahrzeugsteuerung
6 mittels einer Lagesensoreinrichtung 16 der Fahr-
zeugsteuerung 6 automatisch ermittelbar sind und
die automatische Ermittlung der rdumlichen Position
der Funkfernbedienung 8 relativ zu dem Fahrzeug
4 in Abhangigkeit dieser ermittelten rdumlichen La-
ge jeder der Antennen 10, 11 und 12 prozessier-
bar ist. Aufgrund der erfindungsgemafen Lageerken-
nung der Antenne 12 der Funkfernbedienung 8 sowie
der zwei Antennen 10, 11 der Fahrzeugsteuerung 6
ist diese richtungsabhangige Antennencharakteristik
der jeweiligen Antenne 10, 11 und 12 der Funkfernbe-
dienung 8 und der Fahrzeugsteuerung 6 bei der Pro-
zessierung der raumlichen Position der Funkfernbe-
dienung 8 relativ zu dem Fahrzeug 4 kompensierbar,
so dass die Genauigkeit der vorgenannten Positions-
bestimmung wesentlich verbessert ist. Die Funkfern-
bedienung 8 ist hier als ein Smartphone ausgebildet.

[0023] Bei dem vorliegenden Ausflihrungsbeispiel
des erfindungsgemaflen Fernbedienungssystems
umfasst die Lagesensoreinrichtung 14 der Funkfern-
bedienung 8 und die Lagesensoreinrichtung 16 der
Fahrzeugsteuerung 6 jeweils einen 3-Achsen-Be-
schleunigungssensor, ein 3-Achsen-Gyroskop und
einen 3-Achsen-Kompass, wobei die Lagesensorein-
richtung 14 als ein 9-Achsen-Sensor der Funkfernbe-
dienung 8 und die Lagesensoreinrichtung 16 als ein
9-Achsen-Sensor der Fahrzeugsteuerung 6 ausgebil-
det sind.

[0024] Zur automatischen Ermittlung der rAumlichen
Position der Funkfernbedienung 8 relativ zu dem
Fahrzeug 4 mittels der Antenne 12 der Funkfernbe-
dienung 8 und der zwei Antennen 10, 11 der Fahr-
zeugsteuerung 6 ist das Fernbedienungssystem 2
derart ausgebildet und eingerichtet, dass die raumli-
che Position der Funkfernbedienung 8 relativ zu dem
Fahrzeug 4 mittels Algorithmen der Multilateration er-
mittelbar ist. Denkbar ist jedoch auch, dass die au-
tomatische Ermittlung der rdumlichen Position der
Funkfernbedienung 8 relativ zu dem Fahrzeug 4 al-
ternativ oder zusatzlich mittels Algorithmen der Multi-
angulation erfolgt. Auch ist hierfur, alternativ oder zu-
satzlich, der Einsatz von Algorithmen der Kiinstlichen
Intelligenz denkbar.

[0025] Im Nachfolgenden wird die Funktionswei-
se des erfindungsgemafen Fernbedienungssystems
und das erfindungsgeméafle Verfahren gemafl dem
vorliegenden Ausfiihrungsbeispiel anhand der Fig. 1
naher erlautert.
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[0026] Fur die ordnungsgemale Funktion des Fern-
bedienungssystems 2 ist es von entscheidender Be-
deutung zu wissen, wie die Funkfernbedienung 8 re-
lativ zu dem Fahrzeug 4 raumlich positioniert ist. Bei-
spielsweise ist dies fur die Sicherheit bei der Be-
nutzung des Fahrzeugs 4 sehr wichtig. Eine mog-
lichst exakte Positionsbestimmung der Funkfernbe-
dienung 8 relativ zu dem Fahrzeug 4 ist beispielswei-
se flr eine Zugangsberechtigung zu dem Fahrzeug 4
und fiir eine Startberechtigung eines nicht dargestell-
ten Antriebs des Fahrzeugs 4 wiinschenswert. Bei-
spielsweise soll durch eine Bestimmung der Position
der Funkfernbedienung 8 aulerhalb des Fahrzeugs
4 verhindert werden, dass ein Fahrzeug 4 in un-
gewulnschter Weise, beispielsweise von einem nicht
dargestellten Kleinkind, gestartet werden kann, ob-
wohl sich ein nicht dargestellter Fahrzeugfiihrer des
Fahrzeugs 4 mit der Funkfernbedienung 8 auf3erhalb
des Fahrzeugs 4 befindet. Wie das vorgenannte Bei-
spiel rein exemplarisch zeigt, ist es fiir einen sicheren
Betrieb des Fahrzeugs 4 sehr wichtig, ob die Position
der Funkfernbedienung 8 als auf3erhalb oder inner-
halb des Fahrzeugs 4 erkannt wird.

[0027] Um beispielsweise die oben genannte und
andere Fehlbedienungen zu verhindern, sieht das er-
findungsgemale Verfahren gemall dem vorliegen-
den Ausflihrungsbeispiel vor, dass eine raumlichen
Lage der Antenne 12 der Funkfernbedienung 8 mit-
tels der Lagesensoreinrichtung 14 der Funkfernbe-
dienung 8 und eine raumlichen Lage jeder der An-
tennen 10, 11 der Fahrzeugsteuerung 6 mittels der
Lagesensoreinrichtung 16 der Fahrzeugsteuerung 6
erfolgt und eine automatische Ermittlung der raum-
lichen Position der Funkfernbedienung 8 relativ zu
dem Fahrzeug 4 in Abhangigkeit dieser ermittelten
rdumlichen Lage jeder der Antennen 10, 11 und 12
prozessiert wird. Die jeweilige Lage der einzelnen An-
tennen 10, 11 und 12 ist deren rdumliche Ausrichtung
und nicht zu verwechseln oder gleichzusetzen mit de-
ren raumlicher Position, also der rdumlichen Positi-
on der Antenne 12 der Funkfernbedienung 8 zu dem
Fahrzeug 4 und damit zu den Antennen 10, 11 der
Fahrzeugsteuerung 6 sowie der raumlichen Position
der Antenne 10, 11 der Fahrzeugsteuerung 6 relativ
zu der Funkfernbedienung 8 und damit zu der Anten-
ne 12 der Funkfernbedienung 8.

[0028] Wie oben bereits erlautert, wird die raumli-
che Position der Funkfernbedienung 8 relativ zu dem
Fahrzeug 4 mittels der Antenne 12 der Funkfernbe-
dienung 8 und der zwei Antennen 10, 11 der Fahr-
zeugsteuerung 6 mittels Algorithmen der Multilatera-
tion ermittelt. Denkbar ist es jedoch auch, dass die
Position der Funkfernbedienung relativ zu dem Fahr-
zeug mittels der mindestens einen Antenne der Funk-
fernbedienung und der mindestens zwei Antennen
der Fahrzeugsteuerung alternativ oder zusatzlich da-
zu mittels Algorithmen der Multiangulation und/oder
mittels Algorithmen der Kunstlichen Intelligenz ermit-
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telt wird. Wie ebenfalls bereits erldutert, ist die rdum-
liche Position der Funkfernbedienung 8 mit der darin
integrierten Antenne 12 relativ zu dem Fahrzeug 4 mit
den darin integrierten Antennen 10, 11 nicht zu ver-
wechseln mit der rdumlichen Lage der Funkfernbe-
dienung 8 sowie der rdumlichen Lage des Fahrzeugs
4. Siehe hierzu beispielsweise die Fig. 1, aus der ei-
ne Projektion der raumlichen Position der Funkfern-
bedienung 8 relativ zu dem Fahrzeug 4 in die Bild-
ebene der Fig. 1 hervorgeht. Die Funkfernbedienung
8 befindet sich gemal der Fig. 1 in der Bildebene der
Fig. 1 links unterhalb des Fahrzeugs 4, namlich au-
Rerhalb des Fahrzeugs 4. Somit ist die auf die Bild-
ebene der Fig. 1 projizierte raumliche Position der
Funkfernbedienung 8 relativ zu dem Fahrzeug 4 links
unterhalb des Fahrzeugs 4.

[0029] Ferner ist es bei dem vorliegenden Ausfiih-
rungsbeispiel vorgesehen, dass die automatische Er-
mittlung der rdumlichen Lage der Antenne 12 der
Funkfernbedienung 8 und der raumlichen Lage je-
der der Antennen 10, 11 der Fahrzeugsteuerung 6
und die Prozessierung der automatischen Ermittlung
der raumlichen Position der Funkfernbedienung 8 re-
lativ zu dem Fahrzeug 4 in der Fahrzeugsteuerung
6 und in der Funkfernbedienung 8 erfolgt. Denkbar
ist jedoch auch, dass die automatische Ermittlung
der rdumlichen Lage der mindestens einen Anten-
ne der Funkfernbedienung oder der rdumlichen La-
ge der mindestens einen Antenne der Funkfernbe-
dienung und der rdumlichen Lage jeder der Anten-
nen der Fahrzeugsteuerung und/oder die Prozessie-
rung der automatischen Ermittlung der rdumlichen
Position der Funkfernbedienung relativ zu dem Fahr-
zeug alternativ oder zusatzlich dazu in einer ex-
ternen Auswerteeinheit des Fernbedienungssystems
erfolgt, wobei die externe Auswerteeinheit mit der
Fahrzeugsteuerung und der Funkfernbedienung in
Signallbertragungsverbindung steht. Beispielsweise
kann es sich bei der externen Auswerteeinheit um ei-
nen Server oder dergleichen einer zentralen Rechen-
einheit handeln.

[0030] Die Erfindung ist nicht auf das vorliegende
Ausfiihrungsbeispiel begrenzt. Beispielsweise ist die
Erfindung auch bei anderen Landfahrzeugen sowie
bei See- und Luftfahrzeugen vorteilhaft einsetzbar.
Die vorgenannten konkreten Ausfiihrungsformen und
Kombinationen sind lediglich exemplarisch und nicht
beschrankend. Entsprechend ist die Erfindung auf ei-
ne Vielzahl von voneinander verschiedenen Anwen-
dungsféllen anpassbar und anwendbar. Beispiels-
weise kann die mindestens eine Antenne der Funk-
fernbedienung auch als eine Mehrzahl von Antennen
ausgebildet sein.

[0031] Ferneristauch die Anzahl der mindestens ei-
nen Antenne der Fahrzeugsteuerung nicht auf zwei
Antennen begrenzt. Es ist also auch denkbar, dass
das Fahrzeug des Fernbedienungssystem in ande-
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ren Ausfihrungsformen der Erfindung lediglich ei-
ne einzige Antenne aufweist. Beispielsweise ist dies
ausreichend, um anstelle einer rdumlichen Position
der Funkfernbedienung relativ zu dem Fahrzeug le-
diglich eine Entfernung der Funkfernbedienung re-
lativ zu dem Fahrzeug zu bestimmen. Derartige er-
findungsgeméafRe Fernbedienungssysteme sind ent-
sprechend einfacher und damit kostenglinstiger rea-
lisierbar. Dariiber hinaus ist es moglich, dass anstelle
der Bestimmung einer raumlichen Lage der mindes-
tens einen Antenne der Funkfernbedienung mittels
einer Lagesensoreinrichtung der Funkfernbedienung
und einer rAumlichen Lage der mindestens einen An-
tenne der Fahrzeugsteuerung mittels einer Lagesen-
soreinrichtung der Fahrzeugsteuerung lediglich die
radumliche Lage der mindestens einen Antenne der
Funkfernbedienung mittels einer Lagesensoreinrich-
tung der Funkfernbedienung zu ermitteln und fir die
Prozessierung einer automatischen Ermittlung einer
Entfernung oder rdumlichen Position der Funkfernbe-
dienung relativ zu dem Fahrzeug in Abhangigkeit die-
ser ermittelten rAumlichen Lage der jeweiligen Anten-
ne zu verwenden.

Bezugszeichenliste

2 Fernbedienungssystem

4 Fahrzeug

6 Fahrzeugsteuerung

8 Funkfernbedienung

10  Antenne der Fahrzeugsteuerung 6

1" Antenne der Fahrzeugsteuerung 6

12  Antenne der Funkfernbedienung 8

14  Lagesensoreinrichtung der Funkfernbedie-
nung 8

16  Lagesensoreinrichtung der Fahrzeugsteue-

rung 6
Patentanspriiche

1. Fernbedienungssystem (2) fur ein Fahrzeug
(4), umfassend eine fahrzeugseitige Fahrzeugsteue-
rung (6) zur Steuerung von Fahrzeugfunktionen des
Fahrzeugs (4) und eine mit der Fahrzeugsteuerung
(6) signaliibertragend verbundene mobile Funkfern-
bedienung (8) zur Fernbedienung der Fahrzeugfunk-
tionen in Abhangigkeit einer Position der Funkfern-
bedienung (8) relativ zu dem Fahrzeug (4), wobei
die Fahrzeugsteuerung (6) mindestens eine Antenne,
bevorzugt mindestens zwei voneinander beabstan-
det in dem Fahrzeug (4) positionierte Antennen (10,
11), und die Funkfernbedienung (8) mindestens eine
Antenne (12) zur drahtlosen Signallbertragung zwi-
schen der Fahrzeugsteuerung (6) und der Funkfern-
bedienung (8) aufweisen, dadurch gekennzeichnet,
dass die Antenne (12) der Funkfernbedienung (8)
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eine richtungsabhangige Antennencharakteristik auf-
weist und eine rdumliche Lage der Antenne der Funk-
fernbedienung mittels einer Lagesensoreinrichtung
der Funkfernbedienung oder eine rdumliche Lage der
Antenne (12) der Funkfernbedienung (8) mittels einer
Lagesensoreinrichtung (14) der Funkfernbedienung
(8) und eine rdumliche Lage der Antenne (10, 11) der
Fahrzeugsteuerung (6) mittels einer Lagesensorein-
richtung (16) der Fahrzeugsteuerung (6) automatisch
ermittelbar ist/sind und eine automatische Ermittlung
einer Entfernung oder rdumlichen Position der Funk-
fernbedienung (8) relativ zu dem Fahrzeug (4) in Ab-
hangigkeit dieser ermittelten rdumlichen Lage der je-
weiligen Antenne (10, 11, 12) prozessierbar ist.

2. Fernbedienungssystem (2) nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet, dass die Lagesensor-
einrichtung (14) der Funkfernbedienung (8) und/
oder die Lagesensoreinrichtung (16) der Fahrzeug-
steuerung (6) einen 3-Achsen-Beschleunigungssen-
sor und/oder ein 3-Achsen-Gyroskop und/oder ei-
nen 3-Achsen-Kompass und/oder einen Magnetsen-
sor aufweisen/aufweist.

3. Fernbedienungssystem (2) nach Anspruch 2,
dadurch gekennzeichnet, dass die Lagesensorein-
richtung (14) der Funkfernbedienung (8) und/oder die
Lagesensoreinrichtung (16) der Fahrzeugsteuerung
(6) einen 9-Achsen-Sensor aufweisen/aufweist.

4. Fernbedienungssystem (2) nach einem der An-
spriche 1 bis 3, dadurch gekennzeichnet, dass das
Fernbedienungssystem (2) derart ausgebildet und
eingerichtet ist, dass die Entfernung oder raumliche
Position der Funkfernbedienung (8) relativ zu dem
Fahrzeug (4) mittels der mindestens einen Antenne
(12) der Funkfernbedienung (8) und der mindestens
einen Antenne (10, 11) der Fahrzeugsteuerung (6)
mittels Algorithmen der Multilateration und/oder der
Multiangulation ermittelbar ist.

5. Fernbedienungssystem nach einem der An-
spriche 1 bis 4, dadurch gekennzeichnet, dass
das Fernbedienungssystem derart ausgebildet und
eingerichtet ist, dass die Entfernung oder raumli-
che Position der Funkfernbedienung relativ zu dem
Fahrzeug mittels der mindestens einen Antenne der
Funkfernbedienung und der mindestens einen Anten-
ne der Fahrzeugsteuerung mittels Algorithmen der
Kinstlichen Intelligenz ermittelbar ist.

6. Fernbedienungssystem (2) nach einem der An-
spriiche 1 bis 5, dadurch gekennzeichnet, dass die
signallibertragende Verbindung zwischen der Funk-
fernbedienung (8) und der Fahrzeugsteuerung (6) als
UWB-, BT- oder BTLE-Technik ausgebildet und ein-
gerichtet ist.

7. Verfahren zum Betrieb eines Fernbedienungs-
systems (2) nach einem der Anspriiche 1 bis 6, wobei
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das Verfahren die folgenden Verfahrensschritte auf-
weist:

- Automatische Ermittlung einer rdumlichen Lage der
Antenne der Funkfernbedienung mittels einer Lage-
sensoreinrichtung der Funkfernbedienung oder einer
rdaumlichen Lage der Antenne (12) der Funkfernbe-
dienung (8) mittels einer Lagesensoreinrichtung (14)
der Funkfernbedienung (8) und einer réumlichen La-
ge der Antenne (10, 11) der Fahrzeugsteuerung (6)
mittels einer Lagesensoreinrichtung (16) der Fahr-
zeugsteuerung (6) und

- Prozessierung einer automatischen Ermittlung einer
Entfernung oder rdumlichen Position der Funkfernbe-
dienung (8) relativ zu dem Fahrzeug (4) in Abhangig-
keit dieser ermittelten réumlichen Lage der jeweiligen
Antenne (10, 11, 12).

8. Verfahren nach Anspruch 7, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Entfernung oder rdumliche Posi-
tion der Funkfernbedienung (8) relativ zu dem Fahr-
zeug (4) mittels der mindestens einen Antenne (12)
der Funkfernbedienung (8) und der mindestens einen
Antenne (10, 11) der Fahrzeugsteuerung (6) mittels
Algorithmen der Multilateration und/oder der Multian-
gulation ermittelt wird.

9. Verfahren nach Anspruch 7 oder 8, dadurch
gekennzeichnet, dass die Entfernung oder raumli-
che Position der Funkfernbedienung relativ zu dem
Fahrzeug mittels der mindestens einen Antenne der
Funkfernbedienung und der mindestens einen Anten-
ne der Fahrzeugsteuerung mittels Algorithmen der
Kinstlichen Intelligenz ermittelt wird.

10. Verfahren nach einem der Anspriche 7 bis
9, dadurch gekennzeichnet, dass die automatische
Ermittlung der rédumlichen Lage der Antenne der
Funkfernbedienung oder der raumlichen Lage der
Antenne (12) der Funkfernbedienung (8) und der
raumlichen Lage der Antenne (10, 11) der Fahrzeug-
steuerung (6) und/oder die Prozessierung der au-
tomatischen Ermittlung der Entfernung oder raumli-
chen Position der Funkfernbedienung (8) relativ zu
dem Fahrzeug (4) in der Fahrzeugsteuerung (6) und/
oder in der Funkfernbedienung (8) und/oder in ei-
ner externen Auswerteeinheit des Fernbedienungs-
systems erfolgt, wobei die externe Auswerteeinheit
mit der Fahrzeugsteuerung und der Funkfernbedie-
nung in Signallbertragungsverbindung steht.

Es folgt eine Seite Zeichnungen
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Anhéangende Zeichnungen

o

Fig. 1
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