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(57) Zusammenfassung: Die Erfindung betrifft ein Verfah- @ @

ren zur automatischen Langsregelung eines auf eine Licht-
signalanlage (2) zufahrenden Fahrzeuges (1), wobei ein Ab-
stand zu der Lichtsignalanlage (2) und/oder ein Abstand zu
einem vorausfahrenden Fahrzeug und ein Lichtsignal (L1 bis 2 L2
L3) der Lichtsignalanlage (2) erfasst werden. Erfindungsge-

maR wird bei einem Annahern des Fahrzeuges (1) an eine 1 vO g
Lichtsignalanlage (2), deren Lichtsignal (L1 bis L3) von Griin t4 \ ) .
als erstes Lichtsignal (L1) auf Gelb als zweites Lichtsignal &@ d(v,x)
(L2) wechselt, ein benétigter Bremsweg bis zum Stillstand
des Fahrzeuges (1) an der Lichtsignalanlage (2) ermittelt,
wobei . 1 v=0

— im Fall, dass der ermittelte bendtigte Bremsweg (d(v, x) 9

) den erfassten Abstand zu der Lichtsignalanlage (2) tber- L3
schreitet, das Fahrzeug (1) automatisch beschleunigt wird,
und/oder

— im Fall, dass der ermittelte bendtigte Bremsweg (d(v, x)) t
den Abstand zu dem vorausfahrenden Fahrzeug Uberschrei-

tet, das Fahrzeug (1) automatisch verzdgert wird, wobei ein
vorgegebener Abstand des Fahrzeuges (1) zu dem voraus- ]
fahrenden Fahrzeug unterschritten wird. 1 v=0
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Verfahren zur auto-
matischen Langsregelung eines auf eine Lichtsignal-
anlage zufahrenden Fahrzeuges, wobei ein Abstand
zu der Lichtsignalanlage und/oder ein Abstand zu ei-
nem vorausfahrenden Fahrzeug und ein Lichtsignal
der Lichtsignalanlage erfasst werden.

[0002] Aus der DE 100 28 130 C2 ist ein System und
einer Verfahren zum Betrieb des Systems zur Fahr-
zeugfuhrung vor verkehrsgeregelten Kreuzungen, an
denen sich eine Anlage zur Kreuzungsverkehrsrege-
lung durch abwechselnde Frei- und Haltephasen be-
findet, bekannt. Das System weist Sendemittel zur
drahtlosen Ubertragung von Informationen iber den
momentanen Phasenzustand einer jeweiligen Am-
pelanlage und fahrzeugseitige Empfangsmittel und
Kreuzungsabstandsdetektionsmittel zur Erkennung
des Abstandes des Fahrzeuges von der Kreuzung
auf. Die Informationen Uber den momentanen Pha-
senzustand umfassen auch Informationen darlber,
wie lange es noch bis zur ndchsten Ampelumschal-
tung dauert. Zudem ist ein Fahrzeugdetektionsmittel
vorgesehen, welches feststellt, ob sich vor dem Fahr-
zeug ein vorausfahrendes Fahrzeug befindet und den
Abstand des eigenen Fahrzeuges zum vorausfah-
renden und/oder die Relativgeschwindigkeit des vor-
ausfahrenden Fahrzeuges zum eigenen Fahrzeug
misst. Dariber hinaus weist das System eine Fahr-
zeugfuhrungs-Steuereinheit auf, welche aus den In-
formationen des Phasenzustandes, des Abstandes
des Fahrzeuges von der Kreuzung und dem Ab-
stand des Fahrzeuges zum vorausfahrenden Fahr-
zeug und/oder der Relativgeschwindigkeit des vor-
ausfahrenden Fahrzeuges zum eigenen Fahrzeug
ein schnellstmdgliches Passieren der Kreuzung und/
oder einen minimalen Kraftstoffverbrauch zum Pas-
sieren der Kreuzung berechnet.

[0003] Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ein
gegeniiber dem Stand der Technik verbessertes Ver-
fahren zur automatischen Langsregelung eines auf
eine Lichtsignalanlage zufahrenden Fahrzeuges an-
zugeben.

[0004] Die Aufgabe wird erfindungsgemaf durch die
in Anspruch 1 angegebenen Merkmale geldst. Vor-
teilhafte Ausgestaltungen der Erfindung sind Gegen-
stand der Unteranspriiche.

[0005] Ein Verfahren zur automatischen Langsrege-
lung eines auf eine Lichtsignalanlage zufahrenden
Fahrzeuges sieht vor, dass ein Abstand zu der Licht-
signalanlage und/oder ein Abstand zu einem voraus-
fahrenden Fahrzeug und ein Lichtsignal der Licht-
signalanlage erfasst werden. Erfindungsgemaf wird
bei einem Annahern des Fahrzeuges an eine Licht-
signalanlage, deren Lichtsignal von Griin als erstes
Lichtsignal auf Gelb als zweites Lichtsignal wechselt,
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ein bendtigter Bremsweg bis zum Stillstand des Fahr-

zeuges an der Lichtsignalanlage ermittelt wird, wobei
— im Fall, dass der ermittelte bendtigte Brems-
weg den erfassten Abstand zu der Lichtsignalan-
lage Uberschreitet, das Fahrzeug automatisch be-
schleunigt wird, und/oder
—im Fall, dass der ermittelte benétigte Bremsweg
den Abstand zu dem vorausfahrenden Fahrzeug
Uberschreitet, das Fahrzeug automatisch verz6-
gert wird, wobei ein vorgegebener Abstand des
Fahrzeuges zu dem vorausfahrenden Fahrzeug
zeitweise unterschritten wird.

[0006] Mittels des Verfahrens ist es in besonders
vorteilhafter Weise mdglich, die automatische Langs-
regelung des Fahrzeuges bei einem Anndhern des-
selben an eine Lichtsignalanlage durchzufuhren.
Mit anderen Worten wird eine Betriebsweise der
geschwindigkeitsabhdngigen Abstandsregelung an
den Zustand einer vorausliegenden Lichtsignalanla-
ge und deren Anderung in Bezug auf die Lichtsignale
angepasst.

[0007] Da die Langsregelung des Fahrzeuges an
das vorliegende Lichtsignal der Lichtsignalanlage an-
gepasst wird, ist es mdglich das Fahrzeug weitest-
gehend autonom flihren zu kénnen, wobei es sich
bei der Lichtsignalanlage um eine Ampel, um ei-
ne Signalanlage zur Gleisliberquerung und/oder eine
Schranke mit Lichtsignal handeln kann.

[0008] Ausflhrungsbeispiele der Erfindung werden
im Folgenden anhand von Zeichnungen néher erldu-
tert.

[0009] Dabei zeigen:

[0010] Fig. 1 schematisch eine erste Verkehrssitua-
tion, bei der ein Fahrzeug sich einer Lichtsignalanla-
ge annahert,

[0011] Fig. 2 schematisch eine zweite Verkehrssi-
tuation, bei der sich das Fahrzeug einer Lichtsignal-
anlage annahert,

[0012] Fig. 3 schematisch eine dritte Verkehrssitua-
tion, bei der sich das Fahrzeug einer Lichtsignalanla-
ge annahert,

[0013] Fig. 4 schematisch eine vierte Verkehrssitua-
tion, bei der sich das Fahrzeug einer Lichtsignalanla-
ge annahert und

[0014] Fig. 5 schematisch eine flinfte Verkehrssitua-
tion, bei der sich das Fahrzeug einer Lichtsignalanla-
ge annahert.

[0015] Einander entsprechende Teile sind in allen Fi-
guren mit den gleichen Bezugszeichen versehen.

2112



DE 10 2013 003 565 A1

[0016] In der Fig. 1 ist eine erste Verkehrssituation
dargestellt, in der sich ein Fahrzeug 1 einer Lichtsi-
gnalanlage 2 nahert, wobei die Lichtsignalanlage 2
auf Grlin als erstes Lichtsignal L1 geschaltet ist.

[0017] Das Fahrzeug 1 verflgt Uiber eine automati-
sche geschwindigkeitsabhangige Abstandsregelung,
wobei eine Sollgeschwindigkeit vO des Fahrzeuges
1 als sogenannte Setzgeschwindigkeit durch einen
Fahrer vorgegeben ist und eine momentane Fahrge-
schwindigkeit des Fahrzeuges 1 in Abhangigkeit zu-
mindest eines Abstandes zu einem nicht dargestell-
ten vorausfahrenden Fahrzeug geregelt wird. Fahrt
kein Fahrzeug vor dem Fahrzeug 1 wird das Fahr-
zeug 1 im Konstantgeschwindigkeitsregelmodus be-
trieben, wobei das Fahrzeug 1 bei einem vorausfah-
renden Fahrzeug im Abstandsregelmodus betrieben
wird.

[0018] Des Weiteren weist das Fahrzeug 1 zumin-
dest eine optische Erfassungseinheit auf, die mit
einer Bildverarbeitungseinheit gekoppelt ist, wobei
durch Verarbeitung und Auswertung mittels der op-
tischen Erfassungseinheit erfasster Signale sowohl
die Lichtsignalanlage 2 als solche als auch die von ihr
abgestrahlten Lichtsignale L1 bis L3 erfasst werden.
Alternativ oder zusatzlich werden die Lichtsignalan-
lage 2 und deren Lichtsignale L1 bis L3 mittels einer
Fahrzeug-Infrastruktur-Kommunikation in dem Fahr-
zeug 1 erfasst.

[0019] Wie oben beschrieben, nédhert sich das Fahr-
zeug 1 zu einem ersten Zeitpunkt t, der Lichtsignal-
anlage 2, die die Farbe Griin als erstes Lichtsignal
L1 abstrahlt. Es fahrt kein vorausfahrendes Fahrzeug
vor dem Fahrzeug 1, so dass anhand der vorliegen-
den Bedingungen und unter Beibehaltung der Sollge-
schwindigkeit vO ermittelt wird, dass das Fahrzeug 1
zu einem zweiten Zeitpunkt t, die Lichtsignalanlage 2
passiert, wobei eine Fahrgeschwindigkeit des Fahr-
zeuges 1 der von dem Fahrer vorgegebenen Soll-
geschwindigkeit vO entspricht. Das Fahrzeug 1 wird
in dem Konstantgeschwindigkeitsregelmodus betrie-
ben, wobei die Sollgeschwindigkeit vO unverandert
beibehalten wird.

[0020] Wie prognostiziert, passiert das Fahrzeug 1
die Lichtsignalanlage 2 zu dem zweiten Zeitpunkt t,.

[0021] Wirde sich vor dem Fahrzeug 1 ein voraus-
fahrendes Fahrzeug befinden, wiirde das Fahrzeug 1
im Abstandregelmodus betrieben werden, wobei die
Fahrgeschwindigkeit in Abh&ngigkeit eines erfassten
Abstandes zu dem vorausfahrenden Fahrzeug von
der Sollgeschwindigkeit vO abweichen kann.

[0022] Fig. 2 ist eine zweite Verkehrssituation darge-
stellt, wobei die Lichtsignalanlage 2 zu einem ersten
Zeitpunkt ty Grin als erstes Lichtsignal L1 aufweist,
zu einem zweiten Zeitpunkt t; auf Gelb als zweites
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Lichtsignal 12 und zu einem dritten Zeitpunkt t, auf
Rot als drittes Lichtsignal L3 schaltet.

[0023] Das Fahrzeug 1 wird zu einem ersten Zeit-
punkt ty im Konstantgeschwindigkeitsregelmodus be-
trieben und nahert sich der Lichtsignalanlage 2 mit
der vorgegebenen Sollgeschwindigkeit vO als die
vom Fahrer vorgegebene Setzgeschwindigkeit der
automatischen Langsregelung. Anhand der vorlie-
genden Situation wird prognostiziert, dass das Fahr-
zeug 1 zu einem zweiten Zeitpunkt t, die Lichtsignal-
anlage 2, die zu dem ersten Zeitpunkt t, Griin als ers-
tes Lichtsignal L1 aufweist, passiert hat.

[0024] Mittels der zumindest einen optischen Er-
fassungseinheit und/oder der Fahrzeuglinfrastruktur-
Kommunikation wurde sowohl die Lichtsignalanlage
2 als auch das Umschalten von dem ersten Licht-
signal L1 auf das zweite Lichtsignal 12 erfasst. Da-
durch, dass die Lichtsignalanlage 2 von Griin auf
Gelb umgeschaltet hat, werden ein erfasster Abstand
des Fahrzeuges 1 zu der Lichtsignalanlage 2 und ein
ermittelter erforderlicher Bremsweg d(v, x) des Fahr-
zeuges 1 bis zum Stillstand des Fahrzeuges 1 mitein-
ander verglichen.

[0025] Der erforderliche Bremsweg d(v, x) ist der
Weg, der vom Fahrzeug 1 beim Bremsen mit ei-
ner vorbestimmten Soll-Verzégerung bis zum Still-
stand des Fahrzeuges 1 noch zuriickgelegt wird.
Die Soll-Verzégerung wird in vorteilhafter Weise in
Abhangigkeit von Parametern, die die Lange eines
Bremsweges bestimmen, korrigiert. Als Parameter
werden bzw. wird dabei ein StralRenzustand und/oder
ein Stralenreibwert, vorherrschende Witterungsbe-
dingungen und/oder ein Beladungszustand des Fahr-
zeuges 1 herangezogen.

[0026] Wird ermittelt, dass der erfasste Abstand des
Fahrzeuges 1 zu der Lichtsignalanlage 2 grof3er ist
als der erforderliche Bremsweg d(v, x), wird das Fahr-
zeug 1 nicht mehrim Konstantgeschwindigkeitsregel-
modus, sondern automatisch in einem Zielbremsmo-
dus betrieben. Im Rahmen des Zielbremsmodus wird
ermittelt, dass sich das Fahrzeug 1 zu einem zweiten
Zeitpunkt t, im Stillstand an der Lichtsignalanlage 2
befindet. Das Fahrzeug 1 wird also im Zielbremsmo-
dus derart gezielt abgebremst, dass das Fahrzeug 1
an der Lichtsignalanlage 2 zum Stehen kommt, seine
Fahrgeschwindigkeit also 0 betragt. Das Fahrzeug 1
wird vergleichsweise stark verzégert, um sich an der
Lichtsignalanlage 2 im Stillstand zu befinden.

[0027] Um das Fahrzeug 1 im Zielboremsmodus bis
zum Stillstand an der Lichtsignalanlage 2 abzubrem-
sen, wird eine erforderliche Soll-Verzégerung ermit-
telt, wobei die Verzégerung des Fahrzeuges 1 durch
eine Steuerung eines Bremseingriffes auf die ermit-
telte Soll-Verzégerung geregelt wird.
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[0028] Zu einem dritten Zeitpunkt t, hat die Lichtsi-
gnalanlage 2 auf Rot als drittes Lichtsignal L3 ge-
schaltet und das Fahrzeug 1 befindet sich an der
Lichtsignalanlage 2 im Stillstand.

[0029] Liegt die zweite Verkehrssituation vor und vor
dem Fahrzeug 1 befindet sich ein vorausfahrendes
Fahrzeug, so dass das Fahrzeug 1 im Abstandsre-
gelmodus betrieben wird, ist vorgesehen, dass sofern
das vorausfahrende Fahrzeug seine Fahrgeschwin-
digkeit verzdgert, da es an der Lichtsignalanlage 2
halten wird, das Fahrzeug 1 weiterhin im Abstands-
regelmodus betrieben wird, wobei die Fahrgeschwin-
digkeit des Fahrzeuges 1 unter Berilicksichtigung des
Abstandes zu dem vorausfahrenden Fahrzeug von
der Sollgeschwindigkeit vO abweicht. Das vorausfah-
rende Fahrzeug verringert seine Fahrgeschwindig-
keit, wodurch das Fahrzeug 1 im Abstandregelmo-
dus ebenfalls seine momentane Fahrgeschwindigkeit
verringert, wobei der Abstandsregelmodus unveran-
dert fortgesetzt wird.

[0030] Im Fall, dass das vorausfahrende Fahrzeug
nicht verzégert, also nicht an der Lichtsignalanlage 2
halten wird, wird der erfasste Abstand des Fahrzeu-
ges 1 zu der Lichtsignalanlage 2 mit dem ermittelten
erforderlichen Bremsweg d(v, x) des Fahrzeuges 1
bis zum Stillstand verglichen.

[0031] Wird anhand des Vergleiches ermittelt, dass
der erfasste Abstand des Fahrzeuges 1 zu der Licht-
signalanlage 2 groRer ist als der ermittelte Brems-
weg d(v, x), wird automatisch von dem Abstandsre-
gelmodus in den Zielbremsmodus gewechselt und
das Fahrzeug 1 in dem Zielbremsmodus, wie in Fig. 1
beschrieben, bis zum Stillstand an der Lichtsignalan-
lage 2 abgebremst.

[0032] Wird wie in einer dritten Verkehrssituation ge-
maf dem Ausflhrungsbeispiel nach Fig. 3 ermittelt,
dass der erfasste Abstand des Fahrzeuges 1 zu der
Lichtsignalanlage 2 kleiner ist als der ermittelte er-
forderliche Bremsweg d(v, x) bis zum Stillstand des
Fahrzeuges 1, wird eine momentane Fahrgeschwin-
digkeit des Fahrzeuges 1 von der Sollgeschwindig-
keit vO auf eine hdhere Fahrgeschwindigkeit v1 fir ei-
ne vorgegeben Zeitdauer erhdéht, um die Lichtsignal-
anlage 2 mdglichst bei dem zweiten Lichtsignal 12,
also Gelb, zu passieren. Das Fahrzeug 1 wird da-
bei mit einer vorgegebenen Sollbeschleunigung be-
schleunigt.

[0033] Dazu ist vorgesehen, die momentane Fahr-
geschwindigkeit auf eine vorgegebene Maximalge-
schwindigkeit zu erhdhen, wobei das Fahrzeug 1 mit
einer vorgegebenen Soll-Beschleunigung bis Errei-
chen der vorgegebenen Maximalbeschleunigung be-
schleunigt wird. Die Beschleunigung des Fahrzeuges
1 wird bevorzugt nach der vorgegebenen Zeitdauer
beendet, falls die momentane Fahrgeschwindigkeit
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nicht der vorgegebenen Maximalgeschwindigkeit ent-
spricht.

[0034] Vorzugsweise entspricht die vorgegebene
Maximalgeschwindigkeit einer auf diesem Straf3en-
abschnitt zuldssigen Hochstgeschwindigkeit, die an-
hand von digitalen Kartendaten und/oder durch Ver-
kehrszeichenermittlung und/oder -erkennung und/
oder durch Fahrzeug-Infrastruktur-Kommunikation
ermittelt wird.

[0035] Grundsatzlich giltin dem Fall, dass das Fahr-
zeug 1 die auf Gelb als zweites Lichtsignal L2 ge-
schaltete Lichtsignalanlage 2 passiert, eine an die
Lichtsignalanlage 2 angrenzende Gefahrenzone flr
das Fahrzeug 1, da die Lichtsignalanlage 2 mittler-
weile auf Rot als drittes Lichtsignal L3 geschaltet sein
kann, zu verlassen. Mit anderen Worten sollte eine
Aufenthaltsdauer des Fahrzeuges 1 in der Gefahren-
zone minimiert werden. Befindet sich vor dem Fahr-
zeug 1 ein vorausfahrendes Fahrzeug, welches an
der Lichtsignalanlage 2 halten wird und der erfasste
Abstand des Fahrzeuges 1 zu der Lichtsignalanlage
2 ist kleiner als der ermittelte erforderliche Bremsweg
d(v, x), wird das Fahrzeug 1 vergleichsweise stark
verzogert und ein vorgegebener Mindestabstand zu
dem vorausfahrenden Fahrzeug wird fir eine vorge-
gebene Zeitdauer verringert. Dabei erfolgt die Verrin-
gerung des Abstandes des Fahrzeuges 1 zu dem vor-
ausfahrenden Fahrzeug derart, dass ein mdglichst
einzuhaltender Sicherheitsabstand als méglicher vor-
gegebener Mindestabstand fiir die vorgegebene Zeit-
dauer um ein vorbestimmtes Maf} unterschritten wird.
Das Fahrzeug 1 taucht also zeitlich befristet in den
vorgegebenen Mindestabstand, welcher der Sicher-
heitsabstand zu dem vorausfahrenden Fahrzeug sein
kann, ein.

[0036] Nahert sich das Fahrzeug 1 der Lichtsignal-
anlage 2 mit der Sollgeschwindigkeit vO und die Licht-
signalanlage 2 ist, wie in einer in Fig. 4 dargestellten
vierten Verkehrssituation auf Rot als drittes Lichtsi-
gnal L3 geschaltet, so erfolgt die Langsregelung des
Fahrzeuges 1 derart, dass die Langsregelung des
Fahrzeuges 1 von dem Konstantgeschwindigkeitsre-
gelmodus in den oben beschriebenen Zielbremsmo-
dus wechselt. Das Fahrzeug 1 wird automatisch kom-
fortabel abgebremst, so dass das Fahrzeug 1 zu ei-
nem zweiten Zeitpunkt t; an der Lichtsignalanlage 2
steht.

[0037] Fig. 5 zeigt eine flinfte Verkehrssituation, bei
der sich das Fahrzeug 1 der Lichtsignalanlage 2 mit
der Sollgeschwindigkeit vO nahert, wobei die Licht-
signalanlage 2 von Rot als drittes Lichtsignal L3 auf
Grun als erstes Lichtsignal L1 schaltet.

[0038] Zu einem ersten Zeitpunkt t, fahrt das Fahr-
zeug 1 mit der Sollgeschwindigkeit vO auf die Licht-
signalanlage 2 zu, die auf Rot als drittes Lichtsignal
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L3 geschaltet ist. Ein ermittelter erforderlicher Brems-
weg d(v, X) des Fahrzeuges 1 bis zum Stillstand des
selben ist kleiner als ein Abstand des Fahrzeuges 1
zu der Lichtsignalanlage 2. Aufgrund dessen wird au-
tomatisch von dem Konstantgeschwindigkeitsmodus
in den Zielboremsmodus gewechselt und das Fahr-
zeug 1 automatisch komfortabel verzdégert, d. h. ab-
gebremst. Die momentane Fahrgeschwindigkeit des
Fahrzeuges 1 wird auf eine niedrigere Fahrgeschwin-
digkeit v2 verringert, wobei sich das Fahrzeug 1 zu ei-
nem zweiten Zeitpunkt t, der Lichtsignalanlage 2 wei-
ter genahert hat, somit ein Abstand des Fahrzeuges
1 zu der Lichtsignalanlage 2 verringert ist.

[0039] Zu dem zweiten Zeitpunkt t, schaltet die Licht-
signalanlage 2 von Rot, dem dritten Lichtsignal L3,
auf Gelb, dem zweiten Lichtsignal 12, wobei das
Fahrzeug 1 die niedrigere Fahrgeschwindigkeit v2
aufweist. Da die Lichtsignalanlage 2 auf das zweite
Lichtsignal 12 umschaltet, wechselt die Langsrege-
lung automatisch auf den Konstantgeschwindigkeits-
regelmodus und das Fahrzeug 1 wird in herkdbmm-
licher Weise betrieben, wobei das Fahrzeug 1 auf
die von dem Fahrer vorgegebene Sollgeschwindig-
keit v0, die Setzgeschwindigkeit, beschleunigt wird.
Das Fahrzeug 1 wird im Konstantgeschwindigkeits-
regelmodus betrieben und auf die Sollgeschwindig-
keit vO beschleunigt, so dass das Fahrzeug 1 zu ei-
nem dritten Zeitpunkt t, die Lichtsignalanlage 2 pas-
siert hat.

[0040] Befindet sich vor dem Fahrzeug 1 ein vor-
ausfahrendes Fahrzeug wird das Fahrzeug 1 im Ab-

standsregelmodus betrieben.

Bezugszeichenliste

1 Fahrzeug

2 Lichtsignalanlage

L1 erstes Lichtsignal

L2 zweites Lichtsignal

L3 drittes Lichtsignal

d(v, x) ermittelter erforderlicher Bremsweg
to erster Zeitpunkt

t zweiter Zeitpunkt

t, dritter Zeitpunkt

v0 Sollgeschwindigkeit

v1 héhere Fahrgeschwindigkeit
v2 niedrigere Fahrgeschwindigkeit
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Patentanspriiche

1. Verfahren zur automatischen Langsregelung ei-
nes auf eine Lichtsignalanlage (2) zufahrenden Fahr-
zeuges (1), wobei ein Abstand zu der Lichtsignalan-
lage (2) und/oder ein Abstand zu einem vorausfah-
renden Fahrzeug und ein Lichtsignal (L1 bis L3) der
Lichtsignalanlage (2) erfasst werden,
dadurch gekennzeichnet, dass
bei einem Anndhern des Fahrzeuges (1) an eine
Lichtsignalanlage (2), deren Lichtsignal (L1 bis L3)
von Griin als erstes Lichtsignal (L1) auf Gelb als zwei-
tes Lichtsignal (L2) wechselt, ein bendtigter Brems-
weg bis zum Stillstand des Fahrzeuges (1) an der
Lichtsignalanlage (2) ermittelt wird, wobei
—im Fall, dass der ermittelte benétigte Bremsweg (d
(v, x)) den erfassten Abstand zu der Lichtsignalanla-
ge (2) Uberschreitet, das Fahrzeug (1) automatisch
beschleunigt wird, und/oder
—im Fall, dass der ermittelte benétigte Bremsweg (d
(v, x)) den Abstand zu dem vorausfahrenden Fahr-
zeug Uberschreitet, das Fahrzeug (1) automatisch
verzdgert wird, wobei ein vorgegebener Abstand des
Fahrzeuges (1) zu dem vorausfahrenden Fahrzeug
zeitweise unterschritten wird.

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass das Fahrzeug (1) héchstens bis auf
eine lokal vorgegebene Maximalgeschwindigkeit be-
schleunigt wird.

3. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch ge-
kennzeichnet, dass das Fahrzeug (1) mit einer vor-
gegebenen Sollbeschleunigung beschleunigt wird.

4. Verfahren nach einem der vorhergehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass der erfass-
te Abstand zu dem vorausfahrenden Fahrzeug der-
art verringert wird, dass ein vorgegebener Mindestab-
stand zwischen dem Fahrzeug (1) und dem voraus-
fahrenden Fahrzeug flr eine vorgegebene Zeitdauer
um ein vorgegebenes Mal} unterschritten wird.

5. Verfahren nach einem der vorhergehenden
Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dass der er-
forderliche Bremsweg (d(v, x)) in Abhangigkeit ei-
nes Stralenzustandes, vorherrschender Witterungs-
bedingungen und/oder eines Beladungszustandes
des Fahrzeuges (1) ermittelt wird.

Es folgen 5 Blatt Zeichnungen
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