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nen Soll-Wert fiir eine Steuergrofle des Kraftfahrzeugs zu
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SteuergrofRe des Kraftfahrzeugs zu bestimmen oder entge-
genzunehmen, in Abhangigkeit von einer Abweichung zwi-
schen dem Soll-Wert flr die SteuergréRe und dem Ist-Wert
flr die SteuergréRe eine KorrekturgrofRe zur Verringerung
der Abweichung zwischen dem Soll-Wert fir die Steuergré- v
Re und dem Ist-Wert fiir die SteuergréRe zu bestimmen, 1 Vsall
die Korrekturgrofie mit einem ersten Schwellwert zu verglei-
chen, und eine zukiinftige, die Abweichung zwischen dem
Soll-Wert fiir die Steuergrofie und dem Ist-Wert fiir die Steu-
ergroRe vergroRernde Veranderung des Soll-Werts fiir die
Steuergrofie in Abhdngigkeit von dem Vergleich der Korrek-
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Fahrerassistenzsys-
tem und ein Verfahren zum Begrenzen eines Soll-
Werts fiir eine Steuergrofle eines Fahrerassistenz-
systems.

[0002] Unter dem Begriff ,automatisiertes Fahren®
kann im Rahmen des Dokuments ein Fahren mit au-
tomatisierter Langs- oder Querfiihrung oder ein auto-
nomes Fahren mit automatisierter Langs- und Quer-
fuhrung verstanden werden. Der Begriff ,automati-
siertes Fahren“ umfasst ein automatisiertes Fahren
mit einem beliebigen Automatisierungsgrad. Beispiel-
hafte Automatisierungsgrade sind ein assistiertes,
teilautomatisiertes, hochautomatisiertes oder vollau-
tomatisiertes Fahren. Diese Automatisierungsgrade
wurden von der Bundesanstalt fur StralRenwesen
(BASt) definiert (siehe BASt-Publikation ,Forschung
kompakt®, Ausgabe 11/2012). Beim assistierten Fah-
ren flhrt der Fahrer dauerhaft die Langs- oder Quer-
fihrung aus, wahrend das System die jeweils andere
Funktion in gewissen Grenzen tUbernimmt. Beim teil-
automatisierten Fahren (TAF) Gbernimmt das System
die Langs- und Querfihrung flr einen gewissen Zeit-
raum und/oder in spezifischen Situationen, wobei der
Fahrer das System wie beim assistierten Fahren dau-
erhaft Gberwachen muss. Beim hochautomatisierten
Fahren (HAF) Gbernimmt das System die Léngs- und
Querfiihrung fir einen gewissen Zeitraum, ohne dass
der Fahrer das System dauerhaft iberwachen muss;
der Fahrer muss aber in einer gewissen Zeitin der La-
ge sein, die Fahrzeugfihrung zu Gbernehmen. Beim
vollautomatisierten Fahren (VAF) kann das System
fur einen spezifischen Anwendungsfall das Fahren
in allen Situationen automatisch bewaltigen; fir die-
sen Anwendungsfall ist kein Fahrer mehr erforderlich.
Die vorstehend genannten vier Automatisierungsgra-
de gemal der Definition der BASt entsprechen den
SAE-Level 1 bis 4 der Norm SAE J3016 (SAE - So-
ciety of Automotive Engineering). Beispielsweise ent-
spricht das hochautomatisierte Fahren (HAF) geman
der BASt dem Level 3 der Norm SAE J3016. Ferner
istin der SAE J3016 noch der SAE-Level 5 als hochs-
ter Automatisierungsgrad vorgesehen, der in der De-
finition der BASt nicht enthalten ist. Der SAE-Level
5 entspricht einem fahrerlosen Fahren, bei dem das
System wéahrend der ganzen Fahrt alle Situationen
wie ein menschlicher Fahrer automatisch bewaltigen
kann; ein Fahrer ist generell nicht mehr erforderlich.

[0003] Bekannte Verfahren zur Vorgabe eines Soll-
Werts fiir eine Steuergrofle eines Fahrerassistenz-
systems sind dabei anféllig fir fahrzeuginterne und/
oder fahrzeugexterne Stoéreinflisse. Diese Storein-
flisse kénnen dazu fiihren, dass das Ist-Verhalten
des Fahrzeugs nur schwer tiber die Vorgabe des Soll-
Werts flr die SteuergréRe beeinflusst werden kann.
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[0004] Es ist Aufgabe der Erfindung, ein Fahreras-
sistenzsystem und ein Verfahren anzugeben, die den
Einfluss des Soll-Werts fir die SteuergrélRe auf das
Ist-Verhalten des Fahrzeugs zumindest erhéhen.

[0005] Die Aufgabe wird durch die Merkmale der
unabhangigen Patentanspriiche geldst. Vorteilhaf-
te Ausfuhrungsformen sind in den abhéngigen An-
sprichen beschrieben. Es wird darauf hingewiesen,
dass zusétzliche Merkmale eines von einem un-
abhangigen Patentanspruch abhangigen Patentan-
spruchs ohne die Merkmale des unabhéngigen Pa-
tentanspruchs oder nur in Kombination mit einer
Teilmenge der Merkmale des unabhangigen Patent-
anspruchs eine eigene und von der Kombination
samtlicher Merkmale des unabhéngigen Patentan-
spruchs unabhangige Erfindung bilden kénnen, die
zum Gegenstand eines unabhangigen Anspruchs, ei-
ner Teilungsanmeldung oder einer Nachanmeldung
gemacht werden kann. Dies gilt in gleicher Weise fir
in der Beschreibung beschriebene technische Leh-
ren, die eine von den Merkmalen der unabhéngigen
Patentanspriiche unabhangige Erfindung bilden kon-
nen.

[0006] Ein erster Aspekt der Erfindung betrifft ein
Fahrerassistenzsystem zur Steuerung eines Kraft-
fahrzeugs.

[0007] Das Fahrerassistenzsystem ist dabei einge-
richtet, einen Soll-Wert fir eine SteuergrofRe des
Kraftfahrzeugs zu bestimmen oder entgegenzuneh-
men.,

[0008] Dieser Soll-Wert wird insbesondere bei ei-
ner Trajektorienplanung bestimmt, bei der fir einen
festgelegten zukunftigen Zeithorizont eine Bewegung
des Fahrzeugs geplant wird. Beispielsweise kann
dabei eine Langsflihrungs-/Geschwindigkeitstrajekt-
orie und/oder eine Querflihrungs-/Lenktrajektorie be-
stimmt werden.

[0009] Darlber hinaus ist das Fahrerassistenzsys-
tem eingerichtet, einen Ist-Wert fir die Steuergré-
Re des Kraftfahrzeugs zu bestimmen oder entgegen-
zunehmen. Hierfiir kbnnen beispielsweise Sensoren
des Kraftfahrzeugs ausgewertet werden.

[0010] In Abhangigkeit von einer Abweichung zwi-
schen dem Soll-Wert fir die SteuergréRe und dem
Ist-Wert fir die SteuergroRe bestimmt das Fahre-
rassistenzsystem eine KorrekturgréRRe zur Verringe-
rung der Abweichung zwischen dem Soll-Wert fiir die
SteuergréfRe und dem Ist-Wert flir die Steuergréfe.
Die Abweichung kann insbesondere die Folge von
fahrzeuginternen oder fahrzeugexternen Stéreinflis-
sen sein. Beispielsweise kann eine Leistungsfahig-
keitsgrenze eines Antriebs des Kraftfahrzeugs bei ei-
ner Bergfahrt dazu fUhren, dass die Ist-Geschwindig-
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keit des Kraftfahrzeugs die Soll-Geschwindigkeit des
Kraftfahrzeugs nicht erreicht.

[0011] Darlber hinaus ist das Fahrerassistenzsys-
tem eingerichtet, die Korrekturgréf3e mit einem ersten
Schwellwert zu vergleichen, und eine zukinftige, die
Abweichung zwischen dem Soll-Wert fiir die Steuer-
gréRe und dem Ist-Wert fir die SteuergréRe vergro-
Rernde Veranderung des Soll-Werts fir die Steuer-
groéfRe in Abhéngigkeit von dem Vergleich der Korrek-
turgréRe mit dem ersten Schwellwert zumindest zu
begrenzen.

[0012] Insbesondere ist das Fahrerassistenzsystem
eingerichtet, die Veranderung des Soll-Werts flr die
SteuergrofRe zumindest zu begrenzen, wenn die Kor-
rekturgréBe groRer oder groler gleich dem ersten
Schwellwert ist.

[0013] In einer vorteilhaften Ausfiihrungsform ist das
Fahrerassistenzsystem eingerichtet die zukiinftige
Veranderung des Soll-Werts fir die Steuergrof3e zu-
mindest zu begrenzen, wenn der Soll-Wert fir die
Steuergrolie gréler als der Ist-Wert fur die Steuer-
grée ist, und die Korrekturgréfie gréfRer oder grofier
gleich dem ersten Schwellwert ist.

[0014] Hierbei liegt der Erfindung die Erkenntnis zu-
grunde, dass der Storeinfluss, der zu der Abweichung
zwischen dem Soll-Wert fiir die Steuergréf3e und dem
Ist-Wert fir die SteuergréRe fuhrt, nur in eine ,Rich-
tung® existiert. Wenn beispielsweise die SteuergrofRe
die Fahrzeuggeschwindigkeit ist und der Stéreinfluss
das Erreichen einer Leistungsfahigkeitsgrenze des
Antriebs des Kraftfahrzeugs, dann hindert der Antrieb
das Kraftfahrzeug nicht daran, den Soll-Wert fiir die
Geschwindigkeit zu erreichen, wenn dieser Soll-Wert
fur die Geschwindigkeit auf oder unter den aktuellen
Ist-Wert der Geschwindigkeit gesetzt wird.

[0015] In einer weiteren vorteilhaften Ausfiihrungs-
form ist das Fahrerassistenzsystem eingerichtet, die
zukunftige Veranderung des Soll-Werts fur die Steu-
ergrof3e in Abhangigkeit von dem Vergleich der Kor-
rekturgréRe fir eine vorgegebene Zeitdauer zumin-
dest zu begrenzen, beispielsweise fir die Zeitdauer
eines Planungshorizonts einer Trajektorienplanung
des Kraftfahrzeugs.

[0016] In einer weiteren vorteilhaften Ausfiihrungs-
form ist das Fahrerassistenzsystem eingerichtet, die
KorrekturgroRe mit einem zweiten Schwellwert zu
vergleichen, und die Begrenzung der zukinftigen
Veranderung des Soll-Werts fiir die SteuergréfRe in
Abhangigkeit von dem Vergleich der Korrekturgro-
Re mit dem zweiten Schwellwert zumindest teilweise
riickgangig zu machen.

[0017] Hierbei liegt der Erfindung die Erkenntnis zu-
grunde, dass die Korrekturgréf3e als ein Mal fir den
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Grad der Abweichung zwischen dem Soll-Wert fir
die SteuergrofRe und dem Ist-Wert fiir die Steuergro-
Re dienen kann. Somit kann insbesondere bei ei-
ner Unterschreitung eines zweiten Schwellwerts ge-
schlossen werden, dass die Abweichung zwischen
dem Soll-Wert fiir die Steuergrdfie und dem Ist-Wert
fur die Steuergrole tolerierbar ist. In diesem Fall kann
die Begrenzung der zukinftigen Veranderung des
Soll-Werts riickgéngig gemacht werden.

[0018] Insbesondere ist somit der Betrag des ers-
ten Schwellwerts groRer als der Betrag des zweiten
Schwellwerts.

[0019] In einer weiteren vorteilhaften Ausfiihrungs-
form ist die SteuergrofRe fir eine Geschwindigkeit
des Kraftfahrzeugs charakteristisch, und die Korrek-
turgréRRe ist fur eine Beschleunigung des Kraftfahr-
zeugs charakteristisch.

[0020] Beispielsweise kann es sich dabei bei der
SteuergréoRe um die Geschwindigkeit des Kraftfahr-
zeugs oder um eine aus zumindest einer Raddreh-
zahl gebildeten GréRe handeln. Bei der Korrektur-
grélRe kann es sich beispielsweise um die Beschleu-
nigung des Kraftfahrzeugs oder um ein Antriebsmo-
ment des Kraftfahrzeugs handeln.

[0021] In einer weiteren vorteilhaften Ausfiihrungs-
form ist die SteuergréBe fir einen Lenkwinkel des
Kraftfahrzeugs charakteristisch, und die Korrektur-
groRe ist fur die Ableitung des Lenkwinkels nach der
Zeit charakteristisch.

[0022] In einer weiteren vorteilhaften Ausfiihrungs-
form ist das Fahrerassistenzsystem eingerichtet ist,
die zukinftige Veranderung des Soll-Werts derart
zu begrenzen, dass die Verdnderung des Soll-Werts
verhindert wird.

[0023] Ein zweiter Aspekt der Erfindung betrifft ein
Verfahren zur Steuerung eines Kraftfahrzeugs.

[0024] Ein Schritt des Verfahrens ist das Bestim-
men oder Entgegennehmen eines Soll-Werts fur eine
SteuergroRe des Kraftfahrzeugs.

[0025] Einweiterer Schritt des Verfahrens ist das Be-
stimmen oder Entgegennehmen eines Ist-Werts fir
die SteuergroRe des Kraftfahrzeugs.

[0026] Ein weiterer Schritt des Verfahrens ist das Be-
stimmen einer KorrekturgréRe zur Verringerung der
Abweichung zwischen dem Soll-Wert fir die Steuer-
gréRe und dem Ist-Wert fur die SteuergréfBe in Ab-
hangigkeit von einer Abweichung zwischen dem Soll-
Wert fur die Steuergrofle und dem Ist-Wert fir die
Steuergrole.
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[0027] Ein weiterer Schritt des Verfahrens ist das
Vergleichen der KorrekturgréRe mit einem ersten
Schwellwert.

[0028] Ein weiterer Schritt des Verfahrens ist das
zumindest Begrenzen einer zukinftigen, die Abwei-
chung zwischen dem Soll-Wert fir die Steuergréfie
und dem Ist-Wert fur die SteuergréfRe vergroRernden
Veranderung des Soll-Werts fiir die SteuergréfRe in
Abhangigkeit von dem Vergleich der Korrekturgréfie
mit dem ersten Schwellwert.

[0029] Die vorstehenden Ausfilhrungen zum erfin-
dungsgemalen Fahrerassistenzsystem nach dem
ersten Aspekt der Erfindung gelten in entsprechen-
der Weise auch fir das erfindungsgemafe Verfah-
ren nach dem zweiten Aspekt der Erfindung. An die-
ser Stelle und in den Patentanspriichen nicht ex-
plizit beschriebene vorteilhafte Ausflihrungsbeispie-
le des erfindungsgemalen Verfahrens entsprechen
den vorstehend beschriebenen oder in den Patentan-
sprichen beschriebenen vorteilhaften Ausfiuhrungs-
beispielen des erfindungsgemaflen Fahrerassistenz-
systems.

[0030] Die Erfindung wird nachfolgend anhand eines
Ausflhrungsbeispiels unter Zuhilfenahme der beige-
fugten Zeichnungen beschrieben. In diesen zeigen:

Fig. 1 ein Ausfuhrungsbeispiel von beispielhaf-
ten Verldufen einer Soll-Geschwindigkeit vgg
und einer Ist-Geschwindigkeit v als Soll- und
Ist-Wert einer Steuergroflie des Kraftfahrzeugs,

Fig. 2 ein Ausflihrungsbeispiel eines beispiel-
haften Verlaufs einer Fahrzeugbeschleunigung
a als Korrekturgrofie, und

Fig. 3 eine schematische Reglerstruktur als Aus-
fuhrungsbeispiel der Erfindung.

[0031] Fig. 1 zeigt einen zeitlichen Verlauf eines
Soll-Werts v, fur eine Steuergréfle des Kraftfahr-
zeugs KFZ, der von einem Fahrerassistenzsystem
FAS bestimmt oder entgegengenommen wurde.

[0032] Die SteuergroRe ist dabei beispielsweise fir
eine Geschwindigkeit des Kraftfahrzeugs KFZ cha-
rakteristisch (z.B. die Geschwindigkeit des Kraftfahr-
zeugs KFZ selbst), und die KorrekturgréRe ist fiir eine
Beschleunigung des Kraftfahrzeugs KFZ charakte-
ristisch (z.B. die Beschleunigung des Kraftfahrzeugs
KFZ selbst).

[0033] Darliber hinaus zeigt Fig. 1 auch einen zeitli-
chen Verlauf eines Ist-Werts v, fur die SteuergroRe
des Kraftfahrzeugs KFZ, der ebenfalls von dem Fah-
rerassistenzsystem FAS bestimmt oder entgegenge-
nommen wurde.

[0034] Das Fahrerassistenzsystem FAS ist dabei
eingerichtet, in Abhangigkeit von einer Abweichung
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zwischen dem Soll-Wert v, fir die Steuergréfie und
dem Ist-Wert v, fUr die SteuergroRRe eine Korrektur-
grélRe a zur Verringerung der Abweichung zwischen
dem Soll-Wert v, fur die Steuergrée und dem lIst-
Wert v; fur die Steuergréfle zu bestimmen.

[0035] Der Soll-Wert vy, fiir die SteuergréfRe und
der Ist-Wert v, fir die SteuergrofRe sind dabei zu
Beginn des Ausflhrungsbeispiel aus Griinden der
Ubersichtlichkeit gleich. In der Praxis sind beide Wer-
te haufig unterschiedlich, schon alleine aufgrund ei-
nes zeitlichen Versatzes, der durch den Einsatz eines
Reglers bedingt sein kann.

[0036] Zum Zeitpunkt tO beginnt der Soll-Wert v,
fur die SteuergréfRe anzusteigen, wobei der Ist-Wert
V;st fur die SteuergroRe zu diesem Zeitpunkt noch fol-
gen kann.

[0037] Zum Zeitpunkt t1 entsteht allerdings eine Ab-
weichung zwischen dem Soll-Wert v, fiir die Steu-
ergrofRe und dem Ist-Wert v, fir die Steuergrofie.
Der Betrag der Abweichung steigt bis zum Zeitpunkt
t2 und bleibt dann konstant.

[0038] Fig. 2 zeigt einen zeitlichen Verlauf der Kor-
rekturgréRe a fiur den in Fig. 1 gezeigten zeitlichen
Ablauf des Soll-Werts v, flir die Steuergréfie und
des Ist-Werts v, fur die Steuergréfie.

[0039] Da bis zum Zeitpunkt t1 der Soll-Wert v¢, fir
die SteuergroRRe dem Ist-Wert v, fir die SteuergroRe
entspricht, hat die Korrekturgrée a bis zum Zeitpunkt
t1 den Wert ,Null®.

[0040] Mitder ab dem Zeitpunktt1 entstehenden Ab-
weichung zwischen dem Soll-Wert v¢, fir die Steu-
ergrofRe und dem Ist-Wert v, fir die SteuergroRe
steigt allerdings auch die KorrekturgréRe a.

[0041] Das Fahrerassistenzsystem FAS ist dabei
eingerichtet, die KorrekturgrofRe a mit einem ersten
Schwellwert sw zu vergleichen, und eine zukiinftige,
die Abweichung zwischen dem Soll-Wert v, fir die
Steuergrofe und dem Ist-Wert v, fUr die Steuergré-
Re vergrolRernde Veranderung des Soll-Werts v,
fur die SteuergroRe in Abhangigkeit von dem Ver-
gleich der KorrekturgréfRe a mit dem ersten Schwell-
wert sw zumindest zu begrenzen.

[0042] Im vorliegenden Beispiel erreicht die Korrek-
turgréBe a den ersten Schwellwert sw zum Zeit-
punkt t2. Deshalb wird ab diesem Zeitpunkt ein weite-
res Ansteigen des Soll-Werts v, fur die Steuergro-
Re derart begrenzt, dass die Veranderung des Soll-
Werts v verhindert wird.

[0043] Insbesondere ist das Fahrerassistenzsystem
FAS dabei eingerichtet ist, die zukinftige Verande-
rung des Soll-Werts v, fur die Steuergrof3e zumin-
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dest zu begrenzen, wenn der Soll-Wert v, flr die
SteuergrolRe grofer als der Ist-Wert vy, fUr die Steu-
ergrof3e ist, und die KorrekturgréRe a gréler oder
grélRer gleich dem ersten Schwellwert sw ist.

[0044] Aullerdem ist das Fahrerassistenzsystem
FAS eingerichtet, die KorrekturgroRe a mit einem
zweiten Schwellwert aw zu vergleichen, und die Be-
grenzung der zukunftigen Veradnderung des Soll-
Werts v, fur die SteuergréfRe in Abhangigkeit von
dem Vergleich der KorrekturgrofRe a mit dem zwei-
ten Schwellwert aw zumindest teilweise rickgangig
zu machen.

[0045] Im vorliegenden Fall beginnt die Korrektur-
gréRe a zum Zeitpunkt t3 wieder zu sinken und er-
reicht zum Zeitpunkt t4 den zweiten Schwellwert aw.

[0046] Der Betrag des ersten Schwellwerts sw ist da-
bei grofer, als der Betrag des zweiten Schwellwerts
aw. Hierbei liegt der Gedanke zugrunde, dass der ge-
ringere Wert des zweiten Schwellwerts zwar immer
noch fur eine Abweichung zwischen dem Soll-Wert
Vo flr die SteuergroRe und dem Ist-Wert vy, fir die
SteuergrofRe charakteristisch ist. Allerdings kann es
sich dabei beispielsweise um eine tolerierbare Abwei-
chung handeln.

[0047] Fig. 3 zeigt eine schematische Reglerstruktur
als Ausfiihrungsbeispiel der Erfindung.

[0048] Dabei wird von einer Trajektorienplanungs-
einheit TP ein Soll-Wert v, fir eine SteuergréfRe des
Kraftfahrzeugs KFZ bestimmt und an das Fahreras-
sistenzsystem FAS (ibergeben.

[0049] Das Fahrerassistenzsystem FAS nimmt dar-
Uber hinaus auch einen Ist-Wert v, fur die Steuer-
grolRe des Kraftfahrzeugs KFZ entgegen.

[0050] In Abhangigkeit von einer durch einen Stor-
einfluss s entstandenen Abweichung zwischen dem
Soll-Wert v, fir die SteuergroRe und dem Ist-Wert
vist fUr die Steuergréfle, bestimmt das Fahrerassis-
tenzsystems FAS eine Korrekturgrofie a zur Verrin-
gerung der Abweichung zwischen dem Soll-Wert v,
fur die SteuergroRRe und dem Ist-Wert v, fur die Steu-
ergroRe. Die KorrekturgroRRe a ist beispielsweise eine
StellgréRe eines Reglers.

[0051] Dartber hinaus ist das Fahrerassistenzsys-
tem eingerichtet, die KorrekturgroRe a mit einem ers-
ten Schwellwert sw zu vergleichen, und eine zukinf-
tige, die Abweichung zwischen dem Soll-Wert v¢
fir die Steuergrofle und dem Ist-Wert v, fir die
Steuergrofle vergroRernde Veradnderung des Soll-
Werts v, flr die Steuergrofle in Abhangigkeit von
dem Vergleich der Korrekturgrofie a mit dem ersten
Schwellwert sw zumindest zu begrenzen, indem ein
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entsprechendes Begrenzungssignal b an die Trajek-
torienplanungseinheit Gbermittelt wird.

Patentanspriiche

1. Fahrerassistenzsystem (FAS) zur Steuerung ei-
nes Kraftfahrzeugs (KFZ), wobei das Fahrerassis-
tenzsystem (FAS) eingerichtet ist,

* einen Soll-Wert (vg,) flr eine SteuergroRe des
Kraftfahrzeugs (KFZ) zu bestimmen oder entgegen-
zunehmen,

* einen Ist-Wert (v,;) flr die Steuergréfe des Kraft-
fahrzeugs (KFZ) zu bestimmen oder entgegenzuneh-
men,

» in Abh&ngigkeit von einer Abweichung zwischen
dem Soll-Wert (vg) fur die Steuergréfe und dem Ist-
Wert (viy;) fur die SteuergrofRe eine Korrekturgréfie
(a) zur Verringerung der Abweichung zwischen dem
Soll-Wert (v fur die SteuergréRe und dem Ist-Wert
(visp) fUr die SteuergrofRe zu bestimmen,

« die KorrekturgréRe (a) mit einem ersten Schwellwert
(sw) zu vergleichen, und

» eine zukunftige, die Abweichung zwischen dem
Soll-Wert (v fur die SteuergréfRe und dem Ist-Wert
(Vi) fur die SteuergréBe vergroBernde Veranderung
des Soll-Werts (vg,) flr die Steuergrofie in Abhan-
gigkeit von dem Vergleich der KorrekturgréRRe (a) mit
dem ersten Schwellwert (sw) zumindest zu begren-
zen.

2. Fahrerassistenzsystem (FAS) nach Anspruch 1,
wobei das Fahrerassistenzsystem (FAS) eingerichtet
ist, die zukiinftige Veranderung des Soll-Werts (vq;)
fur die Steuergrofe zumindest zu begrenzen, wenn
» der Soll-Wert (v fur die SteuergréfRe grofer als
der Ist-Wert (v, fur die Steuergréf3e ist, und
+ die KorrekturgréRe (a) groRer oder gréRer gleich
dem ersten Schwellwert (sw) ist.

3. Fahrerassistenzsystem (FAS) nach einem der
vorherigen Anspriche, wobei das Fahrerassistenz-
system (FAS) eingerichtet ist, die zukinftige Veran-
derung des Soll-Werts (vg,) fur die SteuergréfRe in
Abhangigkeit von dem Vergleich der Korrekturgrofie
(a) fur eine vorgegebene Zeitdauer zumindest zu be-
grenzen.

4. Fahrerassistenzsystem (FAS) nach einem der
vorherigen Anspriche, wobei das Fahrerassistenz-
system (FAS) eingerichtet ist,

* die Korrekturgréfle (a) mit einem zweiten Schwell-
wert (aw) zu vergleichen, und

+ die Begrenzung der zuklnftigen Veradnderung des
Soll-Werts (v) fur die SteuergrofRe in Abhéangigkeit
von dem Vergleich der KorrekturgréfRe (a) mit dem
zweiten Schwellwert (aw) zumindest teilweise ruck-
gangig zu machen.
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5. Fahrerassistenzsystem (FAS) nach Anspruch 4,
wobei der Betrag des ersten Schwellwerts (sw) gro-
Rer ist, als der Betrag des zweiten Schwellwerts (aw).

6. Fahrerassistenzsystem (FAS) nach einem der
vorherigen Anspriiche, wobei
« die Steuergrofe fur eine Geschwindigkeit des Kraft-
fahrzeugs (KFZ) charakteristisch ist, und
« die KorrekturgroRe fir eine Beschleunigung des
Kraftfahrzeugs (KFZ) charakteristisch ist.

7. Fahrerassistenzsystem (FAS) nach einem der
Anspriiche 1 bis 5, wobei
« die SteuergrofRe fiir einen Lenkwinkel des Kraftfahr-
zeugs (KFZ) charakteristisch ist, und
« die Korrekturgrof3e fir die Ableitung des Lenkwin-
kels nach der Zeit charakteristisch ist.

8. Fahrerassistenzsystem (FAS) nach einem der
vorherigen Anspriche, wobei das Fahrerassistenz-
system (FAS) eingerichtet ist, die zukunftige Veran-
derung des Soll-Werts (v, derart zu begrenzen,
dass die Veranderung des Soll-Werts (vg) verhin-
dert wird.

9. Verfahren zur Steuerung eines Kraftfahrzeugs
(KFZ), wobei das Verfahren die folgenden Schritte
umfasst:

* Bestimmen oder Entgegennehmen eines Soll-Werts
(Vo) fUr eine Steuergroflie des Kraftfahrzeugs (KFZ),
» Bestimmen oder Entgegennehmen eines Ist-Werts
(vit) fUr die SteuergréRRe des Kraftfahrzeugs (KFZ),

» Bestimmen einer Korrekturgréf3e (a) zur Verringe-
rung der Abweichung zwischen dem Soll-Wert (v¢;)
fur die SteuergroRe und dem Ist-Wert (v;,;) flr die
Steuergrofle in Abhangigkeit von einer Abweichung
zwischen dem Soll-Wert (v,,) fur die SteuergrofRe
und dem Ist-Wert (v,y,) fur die Steuergréile,

« Vergleichen der KorrekturgrofRe (a) mit einem ersten
Schwellwert (sw), und

« zumindest Begrenzen einer zukilnftigen, die Abwei-
chung zwischen dem Soll-Wert (vg,) fur die Steuer-
gréfRe und dem Ist-Wert (v,y) fur die Steuergrofie ver-
gréRernden Verénderung des Soll-Werts (v, fur die
Steuergrofle in Abhangigkeit von dem Vergleich der
KorrekturgroRe (a) mit dem ersten Schwellwert (sw).

Es folgt eine Seite Zeichnungen

6/7
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Anhéangende Zeichnungen

v(t) A

t0 t1 t2 t

Fig. 1
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Fig. 2
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