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(57) Hauptanspruch: Fahrerassistenzsystem für ein Kraft-
fahrzeug (2), aufweisend
– eine Ausgabevorrichtung (3) ausgebildet zum Ausgeben
von Abbiegehinweisen für Abbiegevorgänge des Kraftfahr-
zeugs (2),
– eine Recheneinheit (4),
– ein Computerprogrammprodukt, das, wenn es auf der Re-
cheneinheit (4) ausgeführt wird, die Recheneinheit (4) anlei-
tet, folgende Schritte auszuführen:
• Ermitteln zumindest eines ein momentanes Fahrverhalten
eines Fahrers (5) des Kraftfahrzeugs (2) kennzeichnenden
Parameters,
• Klassifizieren des momentanen Fahrverhaltens des Fah-
rers (5) basierend auf dem zumindest einen ermittelten Pa-
rameter,
• Ermitteln, ob ein Abbiegevorgang des Kraftfahrzeugs (2)
von einer momentan von dem Kraftfahrzeug (2) befahrenen
ersten Fahrbahn (6) auf eine die erste Fahrbahn (6) queren-
de zweite Fahrbahn (7) bevorsteht,
• falls ermittelt wird, dass ein Abbiegevorgang des Kraftfahr-
zeugs (2) bevorsteht, Ermitteln eines Mindestabstandswerts
des Kraftfahrzeugs (2) zu einem auf der zweiten Fahrbahn
(7) befindlichen Verkehrsteilnehmer (8), wobei der Mindest-
abstandswert in Abhängigkeit des klassifizierten momenta-
nen Fahrverhaltens des Fahrers (5) ermittelt wird,
• Ausgeben eines Abbiegehinweises mittels der Ausgabe-
vorrichtung (3) basierend auf dem ermittelten Mindestab-
standswert.
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Beschreibung

[0001] Die Anmeldung betrifft ein Fahrerassistenz-
system für ein Kraftfahrzeug, ein Computerpro-
grammprodukt und ein computerlesbares Medium.

[0002] Aus der DE 102 44 205 A1 ist ein Verfah-
ren zur Kollisionsverhinderung von Fahrzeugen be-
kannt, bei welchem zunächst die Umgebung eines
Fahrzeugs und Bewegungsgrößen des Fahrzeugs
mittels Sensoren erfasst werden. Aus den Ausgangs-
signalen der Sensoren werden ein Vorfahrtmissach-
tungsmaß und ein Kollisionsgefährdungsmaß abge-
leitet. Aus einer Kombination von Vorfahrtmissach-
tungsmaß und Kollisionsgefährdungsmaß wird ei-
ne Gefährdungsstufe ermittelt. Abhängig von der je-
weils ermittelten Gefährdungsstufe werden schließ-
lich Schritte zur Verringerung der Kollisionsgefahr
eingeleitet.

[0003] Aufgabe von Ausführungsformen der Erfin-
dung ist es, ein Fahrerassistenzsystem für ein Kraft-
fahrzeug, ein Computerprogrammprodukt und ein
computerlesbares Medium anzugeben, welche ei-
ne weiter verbesserte Ausgabe von Abbiegehinwei-
sen für Abbiegevorgänge des Kraftfahrzeugs ermög-
lichen.

[0004] Gemäß einem Aspekt der Erfindung wird ein
Fahrerassistenzsystem für ein Kraftfahrzeug angege-
ben, wobei das Fahrerassistenzsystem eine Ausga-
bevorrichtung aufweist, die zum Ausgeben von Ab-
biegehinweisen für Abbiegevorgänge des Kraftfahr-
zeugs ausgebildet ist. Zudem weist das Kraftfahrzeug
eine Recheneinheit auf. Ferner weist das Kraftfahr-
zeug ein Computerprogrammprodukt auf, das, wenn
es auf der Recheneinheit ausgeführt wird, die Re-
cheneinheit anleitet, folgende Schritte auszuführen:

– Ermitteln zumindest eines ein momentanes
Fahrverhalten eines Fahrers des Kraftfahrzeugs
kennzeichnenden Parameters,
– Klassifizieren des momentanen Fahrverhaltens
des Fahrers basierend auf dem zumindest einen
ermittelten Parameter,
– Ermitteln, ob ein Abbiegevorgang des Kraftfahr-
zeugs von einer momentan von dem Kraftfahr-
zeug befahrenen ersten Fahrbahn auf eine die
erste Fahrbahn querende zweite Fahrbahn bevor-
steht,
– falls ermittelt wird, dass ein Abbiegevorgang des
Kraftfahrzeugs bevorsteht, Ermitteln eines Min-
destabstandswerts des Kraftfahrzeugs zu einem
auf der zweiten Fahrbahn befindlichen Verkehrs-
teilnehmer, wobei der Mindestabstandswert in Ab-
hängigkeit des klassifizierten momentanen Fahr-
verhaltens des Fahrers ermittelt wird,
– Ausgeben eines Abbiegehinweises mittels der
Ausgabevorrichtung basierend auf dem ermittel-
ten Mindestabstandswert.

[0005] Das Fahrerassistenzsystem gemäß der ge-
nannten Ausführungsform ermöglicht eine weiter ver-
besserte Ausgabe von Abbiegehinweisen für Abbie-
gevorgänge des Kraftfahrzeugs. Dies erfolgt insbe-
sondere durch das Klassifizieren des momentanen
Fahrverhaltens des Fahrers, das Ermitteln des Min-
destabstandswerts des Kraftfahrzeugs zu einem auf
der zweiten Fahrbahn befindlichen Verkehrsteilneh-
mer in Abhängigkeit des klassifizierten momentanen
Fahrverhaltens des Fahrers, falls ein Abbiegevor-
gang des Kraftfahrzeugs bevorsteht, und das Ausge-
ben eines Abbiegehinweises mittels der Ausgabevor-
richtung basierend auf dem ermittelten Mindestab-
standswert. Dadurch kann der Mindestabstandswert
des Kraftfahrzeugs zu dem weiteren Verkehrsteilneh-
mer in vorteilhafter Weise an das Fahrverhalten bzw.
den Fahrstil des jeweiligen Fahrers des Kraftfahr-
zeugs angepasst werden, womit die Nutzerakzep-
tanz des Fahrerassistenzsystems und insbesonde-
re der ausgegebenen Abbiegehinweise weiter erhöht
werden kann, wie im Folgenden weiter erläutert wird.

[0006] Der Mindestabstandswerts des Kraftfahr-
zeugs zu dem auf der zweiten Fahrbahn befindlichen
Verkehrsteilnehmer ist dabei in einer Ausführungs-
form ein zeitlicher Mindestabstandswert des Kraft-
fahrzeugs zu dem auf der zweiten Fahrbahn befind-
lichen Verkehrsteilnehmer, wobei der zeitliche Min-
destabstandswert diejenige Zeitdauer kennzeichnet,
die der Verkehrsteilnehmer mindestens benötigt, um
von seiner gegenwärtigen Position zu derjenigen Po-
sition zu gelangen, an welcher das Kraftfahrzeug auf
die zweite Fahrbahn abbiegt.

[0007] In einer Ausführungsform beinhaltet das Er-
mitteln des zumindest einen Parameters ein Ermit-
teln einer momentanen Geschwindigkeit und/oder
einer momentanen Beschleunigung des Kraftfahr-
zeugs. Ferner kann ein zeitlicher Verlauf der genann-
ten Parameter ermittelt werden. Mittels der genann-
ten Parameter kann das momentane Fahrverhalten
des Fahrers in möglichst genauem Maße bestimmt
werden.

[0008] In einer weiteren Ausführungsform beinhaltet
das Ermitteln des zumindest einen Parameters zu-
sätzlich oder alternativ ein Ermitteln einer Dauer ei-
nes Haltevorgangs des Kraftfahrzeugs an einer Kreu-
zung der ersten Fahrbahn mit der zweiten Fahrbahn.
Die genannte Haltedauer ist ebenfalls ein besonders
geeigneter Parameter, um das momentane Fahrver-
halten des Fahrers zu bestimmen.

[0009] Das Klassifizieren des momentanen Fahrver-
haltens des Fahrers beinhaltet in einer Ausführungs-
form ein Klassifizieren des momentanen Fahrverhal-
tens des Fahrers als eine sportliche Fahrweise oder
eine defensive Fahrweise. Das Ermitteln des Min-
destabstandswerts des Kraftfahrzeugs beinhaltet in
der genannten Ausführungsform ein Erhöhen eines
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vorgegebenen Abstandswerts bei einer defensiven
Fahrweise und ein Verringern des vorgegebenen Ab-
standswerts bei einer sportlichen Fahrweise. Dabei
wird von der Überlegung ausgegangen, dass ein Fah-
rer, der eine sportliche Fahrweise besitzt, bei Ab-
biegevorgängen typischerweise auch eher bereit ist,
kleinere Verkehrslücken für den Abbiegevorgang zu
nutzen. Entsprechend nutzt ein Fahrer, der eine eher
defensive Fahrweise besitzt, typischerweise größere
Verkehrslücken für den Abbiegevorgang. Durch das
Anpassen des Mindestabstandswerts des Kraftfahr-
zeugs in der genannten Weise kann die Nutzerakzep-
tanz des Fahrerassistenzsystems weiter erhöht wer-
den.

[0010] In einer weiteren Ausführungsform wird die
Recheneinheit zudem angeleitet, folgende Schritte
auszuführen:

– Ermitteln eines momentanen Abstandswerts des
Kraftfahrzeugs zu dem auf der zweiten Fahrbahn
befindlichen Verkehrsteilnehmer,
– Ermitteln, ob der ermittelte momentane Ab-
standswert den ermittelten Mindestabstandswert
unterschreitet,
– wobei das Ausgeben des Abbiegehinweises ein
Ausgeben einer Warnmeldung beinhaltet, falls der
ermittelte momentane Abstandswert den ermittel-
ten Mindestabstandswert unterschreitet und wo-
bei das Ausgeben des Abbiegehinweises ein Aus-
geben eines Abbiegehinweises für ein Durchfüh-
ren des Abbiegevorgangs beinhaltet, falls der er-
mittelte momentane Abstandswert den ermittelten
Mindestabstandswert nicht unterschreitet.

[0011] Dadurch kann der Fahrer des Kraftfahrzeugs
bei der Durchführung des Abbiegevorgangs in wei-
ter verbessertem Maße unterstützt werden und ins-
besondere auf eine mögliche Gefahrensituation hin-
gewiesen werden, falls der ermittelte momentane
Abstandswert den ermittelten Mindestabstandswert
unterschreitet. Zudem kann in dem letztgenannten
Fall beispielsweise ein automatisches Betätigen ei-
ner Bremsvorrichtung des Kraftfahrzeugs erfolgen.

[0012] In einer weiteren Ausführungsform wird die
Recheneinheit zudem angeleitet zum Ermitteln ei-
ner Fahrspur der zweiten Fahrbahn, auf welche das
Kraftfahrzeug abbiegt. Das Ermitteln des Mindestab-
standswerts des Kraftfahrzeugs beinhaltet in der ge-
nannten Ausführungsform ein Ermitteln eines Min-
destabstandswerts des Kraftfahrzeugs zu einem sich
auf der ermittelten Fahrspur an die Kreuzung der ers-
ten Fahrbahn mit der zweiten Fahrbahn annähernden
Verkehrsteilnehmer. In der genannten Ausführungs-
form werden somit diejenigen Verkehrsteilnehmer bei
der Ermittlung des Mindestabstandswerts des Kraft-
fahrzeugs berücksichtigt, welche sich auf derjenigen
Fahrspur befinden, auf die das Kraftfahrzeug wech-
selt.

[0013] Das Ermitteln der Fahrspur der zweiten Fahr-
bahn kann insbesondere ein Ermitteln einer momen-
tanen Stellung eines Fahrtrichtungsanzeigers des
Kraftfahrzeugs und/oder ein Ermitteln einer momen-
tan von dem Kraftfahrzeug befahrenen Fahrspur der
ersten Fahrbahn beinhalten. Dadurch kann die Fahr-
spur, auf die das Kraftfahrzeug wechselt, in einfa-
cher und zuverlässiger Weise ermittelt werden. Bei-
spielsweise kann, falls die momentan von dem Kraft-
fahrzeug befahrene Fahrspur der ersten Fahrbahn
eine Fahrspur ist, auf welcher lediglich Rechtsab-
biegevorgänge möglich sind, auf einen entsprechen-
den Rechtsabbiegevorgang des Kraftfahrzeugs ge-
schlossen werden.

[0014] In einer Ausführungsform beinhaltet das Er-
mitteln des Mindestabstandswerts des Kraftfahr-
zeugs ein Ermitteln einer Dauer bis zu einem Eintref-
fen des auf der zweiten Fahrbahn befindlichen Ver-
kehrsteilnehmers an der Kreuzung. Basierend auf der
genannten Dauer, welche auch als TTI bezeichnet
wird (TTI, time to intersection), kann damit in vorteil-
hafter Weise eine Untergrenze bei der Ermittlung des
Mindestabstandswerts bereitgestellt werden, wobei
bei der Ermittlung der Untergrenze zudem eine Dauer
des Abbiegevorgangs des Kraftfahrzeugs sowie eine
Dauer für einen Beschleunigungsvorgang des Kraft-
fahrzeugs auf eine momentane Geschwindigkeit des
auf der zweiten Fahrbahn befindlichen Verkehrsteil-
nehmers mit einbezogen werden können.

[0015] Das Ermitteln der Dauer kann insbe-
sondere basierend auf von einer Fahrzeug-zu-
Fahrzeug-Kommunikationsvorrichtung und/oder ei-
ner Fahrzeug-zu-Infrastruktur-Kommunikationsvor-
richtung empfangener Daten erfolgen. Die ge-
nannten Kommunikationsvorrichtungen werden da-
bei auch als Car-to-Car-(C2C) oder Vehicle-to-Vehi-
cle-(V2V) Communication bzw. Car-to-Infrastructure-
(C2I) oder Vehicle-to-Roadside-(V2R)Communicati-
on sowie zusammenfassend als Car-to-X-(C2X) oder
Vehicle-to-X-(V2X)Communication bezeichnet. Da-
durch können in vorteilhafter Weise Positions-, Rich-
tungs- und Geschwindigkeitsinformationen des auf
der zweiten Fahrbahn befindlichen Verkehrsteilneh-
mers, welche typischerweise in mittels der genannten
Kommunikationsvorrichtungen übermittelten Nach-
richten enthalten sind, bei der Ermittlung der Dauer
berücksichtigt werden.

[0016] Zusätzlich oder alternativ kann das Ermitteln
der Dauer basierend auf von zumindest einem Sen-
sor des Kraftfahrzeugs ermittelter Daten erfolgen.
Dadurch können ebenfalls Positions-, Richtungs- und
Geschwindigkeitsinformationen des auf der zweiten
Fahrbahn befindlichen Verkehrsteilnehmers ermittelt
und bei der Ermittlung der Dauer berücksichtigt wer-
den. Der zumindest eine Sensor kann beispielswei-
se als laufzeitbasierter Sensor ausgebildet sein, ins-
besondere als Radarsensor, Lidarsensor oder Ultra-
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schallsensor. Ferner kann der zumindest eine Sensor
als optische Kamera, insbesondere als Frontkamera
des Kraftfahrzeugs, ausgebildet sein.

[0017] In einer Ausführungsform erfolgt das Klassi-
fizieren des momentanen Fahrverhaltens des Fah-
rers, falls ermittelt wird, dass ein Abbiegevorgang des
Kraftfahrzeugs bevorsteht. Dadurch kann das Annä-
herungsverhalten des Fahrers an die Kreuzung der
ersten Fahrbahn mit der zweiten Fahrbahn in mög-
lichst genauem Maße bei der Klassifikation des mo-
mentanen Fahrverhaltens des Fahrers berücksichtigt
werden.

[0018] Das Ermitteln, ob ein Abbiegevorgang des
Kraftfahrzeugs von einer momentan von dem Kraft-
fahrzeug befahrenen ersten Fahrbahn auf eine die
erste Fahrbahn querende zweite Fahrbahn bevor-
steht, erfolgt in einer Ausführungsform basierend auf
von in einer Speichervorrichtung abgelegten Karten-
daten. Die Speichervorrichtung kann Bestandteil ei-
nes Navigationssystems sein, insbesondere eines
fahrzeugeigenen Navigationssystems. Derartige Kar-
tendaten weisen Daten zu Strecken- bzw. Fahrbahn-
verläufen auf, wodurch die Zahl an zusätzlichen
Komponenten des Fahrerassistenzsystems verrin-
gert werden kann.

[0019] In einer weiteren Ausführungsform wird die
Recheneinheit zudem angeleitet zum Ermitteln ei-
ner Vorfahrtslage des Kraftfahrzeugs in Bezug auf
den auf der zweiten Fahrbahn befindlichen Verkehrs-
teilnehmer. Das Ermitteln des Mindestabstandswerts
des Kraftfahrzeugs erfolgt in der genannten Ausfüh-
rungsform, falls das Kraftfahrzeug nicht vorfahrtsbe-
rechtigt ist. Dadurch kann das Anpassen des Min-
destabstandswert des Kraftfahrzeugs an das Fahr-
verhalten bzw. den Fahrstil des jeweiligen Fah-
rers des Kraftfahrzeugs auf Verkehrssituationen be-
schränkt werden, in welchen der auf der zweiten
Fahrbahn befindliche Verkehrsteilnehmer Vorrang
vor dem Kraftfahrzeug besitzt.

[0020] Ein weiterer Aspekt der Erfindung betrifft ein
Computerprogrammprodukt, das, wenn es auf einer
Recheneinheit eines Fahrerassistenzsystems eines
Kraftfahrzeugs ausgeführt wird, wobei das Fahreras-
sistenzsystem eine Ausgabevorrichtung ausgebildet
zum Ausgeben von Abbiegehinweisen für Abbiege-
vorgänge des Kraftfahrzeugs aufweist, die Rechen-
einheit anleitet, folgende Schritte auszuführen:

– Ermitteln zumindest eines ein momentanes
Fahrverhalten eines Fahrers des Kraftfahrzeugs
kennzeichnenden Parameters,
– Klassifizieren des momentanen Fahrverhaltens
des Fahrers basierend auf dem zumindest einen
ermittelten Parameter,
– Ermitteln, ob ein Abbiegevorgang des Kraftfahr-
zeugs von einer momentan von dem Kraftfahr-
zeug befahrenen ersten Fahrbahn auf eine die

erste Fahrbahn querende zweite Fahrbahn bevor-
steht,
– falls ermittelt wird, dass ein Abbiegevorgang des
Kraftfahrzeugs bevorsteht, Ermitteln eines Min-
destabstandswerts des Kraftfahrzeugs zu einem
auf der zweiten Fahrbahn befindlichen Verkehrs-
teilnehmer, wobei der Mindestabstandswert in Ab-
hängigkeit des klassifizierten momentanen Fahr-
verhaltens des Fahrers ermittelt wird,
– Ausgeben eines Abbiegehinweises mittels der
Ausgabevorrichtung basierend auf dem ermittel-
ten Mindestabstandswert.

[0021] Darüber hinaus betrifft ein weiterer Aspekt
der Erfindung ein computerlesbares Medium, auf
dem ein Computerprogrammprodukt gemäß der ge-
nannten Ausführungsform gespeichert ist.

[0022] Das Computerprogrammprodukt und das
computerlesbare Medium gemäß den genannten
Ausführungsformen weisen die bereits im Zusam-
menhang mit dem entsprechenden Fahrerassistenz-
system genannten Vorteile auf, welche an dieser
Stelle zur Vermeidung von Wiederholungen nicht
nochmals aufgeführt werden.

[0023] Ein weiterer Aspekt der Erfindung betrifft
ein Verfahren zum Betreiben eines Fahrerassistenz-
systems eines Kraftfahrzeugs, wobei das Fahreras-
sistenzsystem eine Ausgabevorrichtung ausgebildet
zum Ausgeben von Abbiegehinweisen für Abbiege-
vorgänge des Kraftfahrzeugs aufweist. Das Verfah-
ren weist folgende Schritte auf:

– Ermitteln zumindest eines ein momentanes
Fahrverhalten eines Fahrers des Kraftfahrzeugs
kennzeichnenden Parameters,
– Klassifizieren des momentanen Fahrverhaltens
des Fahrers basierend auf dem zumindest einen
ermittelten Parameter,
– Ermitteln, ob ein Abbiegevorgang des Kraftfahr-
zeugs von einer momentan von dem Kraftfahr-
zeug befahrenen ersten Fahrbahn auf eine die
erste Fahrbahn querende zweite Fahrbahn bevor-
steht,
– falls ermittelt wird, dass ein Abbiegevorgang des
Kraftfahrzeugs bevorsteht, Ermitteln eines Min-
destabstandswerts des Kraftfahrzeugs zu einem
auf der zweiten Fahrbahn befindlichen Verkehrs-
teilnehmer, wobei der Mindestabstandswert in Ab-
hängigkeit des klassifizierten momentanen Fahr-
verhaltens des Fahrers ermittelt wird,
– Ausgeben eines Abbiegehinweises mittels der
Ausgabevorrichtung basierend auf dem ermittel-
ten Mindestabstandswert.

[0024] Das Verfahren weist die bereits im Zusam-
menhang mit dem entsprechenden Fahrerassistenz-
system genannten Vorteile auf, welche an dieser
Stelle zur Vermeidung von Wiederholungen nicht
nochmals aufgeführt werden.
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[0025] In einer Ausführungsform des Verfahrens be-
inhaltet das Ermitteln des zumindest einen Para-
meters ein Ermitteln einer momentanen Geschwin-
digkeit und/oder einer momentanen Beschleunigung
des Kraftfahrzeugs.

[0026] In einer weiteren Ausführungsform des Ver-
fahrens beinhaltet das Ermitteln des zumindest einen
Parameters zusätzlich oder alternativ ein Ermitteln ei-
ner Dauer eines Haltevorgangs des Kraftfahrzeugs
an einer Kreuzung der ersten Fahrbahn mit der zwei-
ten Fahrbahn.

[0027] Das Klassifizieren des momentanen Fahrver-
haltens des Fahrers beinhaltet in einer Ausführungs-
form ein Klassifizieren des momentanen Fahrverhal-
tens des Fahrers als eine sportliche Fahrweise oder
eine defensive Fahrweise. Das Ermitteln des Min-
destabstandswerts des Kraftfahrzeugs beinhaltet in
der genannten Ausführungsform ein Erhöhen eines
vorgegebenen Abstandswerts bei einer defensiven
Fahrweise und ein Verringern des vorgegebenen Ab-
standswerts bei einer sportlichen Fahrweise.

[0028] In einer weiteren Ausführungsform weist das
Verfahren zudem folgende Schritte auf:

– Ermitteln eines momentanen Abstandswerts des
Kraftfahrzeugs zu dem auf der zweiten Fahrbahn
befindlichen Verkehrsteilnehmer,
– Ermitteln, ob der ermittelte momentane Ab-
standswert den ermittelten Mindestabstandswert
unterschreitet,
– wobei das Ausgeben des Abbiegehinweises ein
Ausgeben einer Warnmeldung beinhaltet, falls der
ermittelte momentane Abstandswert den ermittel-
ten Mindestabstandswert unterschreitet und wo-
bei das Ausgeben des Abbiegehinweises ein Aus-
geben eines Abbiegehinweises für ein Durchfüh-
ren des Abbiegevorgangs beinhaltet, falls der er-
mittelte momentane Abstandswert den ermittelten
Mindestabstandswert nicht unterschreitet.

[0029] In einer weiteren Ausführungsform erfolgt zu-
dem ein Ermitteln einer Fahrspur der zweiten Fahr-
bahn, auf welche das Kraftfahrzeug abbiegt. Das
Ermitteln des Mindestabstandswerts des Kraftfahr-
zeugs beinhaltet in der genannten Ausführungsform
ein Ermitteln eines Mindestabstandswerts des Kraft-
fahrzeugs zu einem sich auf der ermittelten Fahrspur
an die Kreuzung der ersten Fahrbahn mit der zweiten
Fahrbahn annähernden Verkehrsteilnehmers.

[0030] Das Ermitteln der Fahrspur der zweiten Fahr-
bahn kann insbesondere ein Ermitteln einer momen-
tanen Stellung eines Fahrtrichtungsanzeigers des
Kraftfahrzeugs und/oder ein Ermitteln einer momen-
tan von dem Kraftfahrzeug befahrenen Fahrspur der
ersten Fahrbahn beinhalten.

[0031] In einer Ausführungsform beinhaltet das Er-
mitteln des Mindestabstandswerts des Kraftfahr-
zeugs ein Ermitteln einer Dauer bis zu einem Eintref-
fen des auf der zweiten Fahrbahn befindlichen Ver-
kehrsteilnehmers an der Kreuzung.

[0032] Das Ermitteln der Dauer kann insbe-
sondere basierend auf von einer Fahrzeug-zu-
Fahrzeug-Kommunikationsvorrichtung und/oder ei-
ner Fahrzeug-zu-Infrastruktur-Kommunikationsvor-
richtung empfangener Daten erfolgen.

[0033] Zusätzlich oder alternativ kann das Ermitteln
der Dauer basierend auf von zumindest einem Sen-
sor des Kraftfahrzeugs ermittelter Daten erfolgen.

[0034] In einer Ausführungsform erfolgt das Klassi-
fizieren des momentanen Fahrverhaltens des Fah-
rers, falls ermittelt wird, dass ein Abbiegevorgang des
Kraftfahrzeugs bevorsteht.

[0035] Das Ermitteln, ob ein Abbiegevorgang des
Kraftfahrzeugs von einer momentan von dem Kraft-
fahrzeug befahrenen ersten Fahrbahn auf eine die
erste Fahrbahn querende zweite Fahrbahn bevor-
steht, erfolgt in einer Ausführungsform basierend auf
von in einer Speichervorrichtung abgelegten Karten-
daten.

[0036] In einer weiteren Ausführungsform erfolgt zu-
dem ein Ermitteln einer Vorfahrtslage des Kraftfahr-
zeugs in Bezug auf den auf der zweiten Fahrbahn
befindlichen Verkehrsteilnehmer. Das Ermitteln des
Mindestabstandswerts des Kraftfahrzeugs erfolgt in
der genannten Ausführungsform, falls das Kraftfahr-
zeug nicht vorfahrtsberechtigt ist.

[0037] Ferner betrifft ein weiterer Aspekt der Er-
findung eine Vorrichtung zum Betreiben eines Fah-
rerassistenzsystems eines Kraftfahrzeugs, wobei
das Fahrerassistenzsystem eine Ausgabevorrich-
tung ausgebildet zum Ausgeben von Abbiegehinwei-
sen für Abbiegevorgänge des Kraftfahrzeugs auf-
weist. Die Vorrichtung zum Betreiben des Fahreras-
sistenzsystems weist folgendes auf:

– Mittel zum Ermitteln zumindest eines ein mo-
mentanes Fahrverhalten eines Fahrers des Kraft-
fahrzeugs kennzeichnenden Parameters,
– Mittel zum Klassifizieren des momentanen Fahr-
verhaltens des Fahrers basierend auf dem zumin-
dest einen ermittelten Parameter,
– Mittel zum Ermitteln, ob ein Abbiegevorgang
des Kraftfahrzeugs von einer momentan von dem
Kraftfahrzeug befahrenen ersten Fahrbahn auf ei-
ne die erste Fahrbahn querende zweite Fahrbahn
bevorsteht,
– Mittel zum Ermitteln eines Mindestabstands-
werts des Kraftfahrzeugs zu einem auf der zwei-
ten Fahrbahn befindlichen Verkehrsteilnehmer,
falls ermittelt wird, dass ein Abbiegevorgang des
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Kraftfahrzeugs bevorsteht, wobei der Mindestab-
standswert in Abhängigkeit des klassifizierten mo-
mentanen Fahrverhaltens des Fahrers ermittelt
wird,
– Mittel zum Ausgeben eines Abbiegehinwei-
ses mittels der Ausgabevorrichtung basierend auf
dem ermittelten Mindestabstandswert.

[0038] Mittels der genannten Vorrichtung zum Be-
treiben eines Fahrerassistenzsystems wird, wie be-
reits erläutert, eine weiter verbesserte Ausgabe von
Abbiegehinweisen für Abbiegevorgänge des Kraft-
fahrzeugs ermöglicht.

[0039] In einer Ausführungsform beinhalten die Mit-
tel zum Ermitteln des zumindest einen Parameters
Mittel zum Ermitteln einer momentanen Geschwin-
digkeit und/oder einer momentanen Beschleunigung
des Kraftfahrzeugs. Mittels der genannten Parameter
kann das momentane Fahrverhalten des Fahrers in
möglichst genauem Maße bestimmt werden.

[0040] In einer weiteren Ausführungsform beinhal-
ten die Mittel zum Ermitteln des zumindest einen Pa-
rameters zusätzlich oder alternativ Mittel zum Ermit-
teln einer Dauer eines Haltevorgangs des Kraftfahr-
zeugs an einer Kreuzung der ersten Fahrbahn mit
der zweiten Fahrbahn. Die genannte Haltedauer ist
ebenfalls ein besonders geeigneter Parameter, um
das momentane Fahrverhalten des Fahrers zu be-
stimmen.

[0041] Die Mittel zum Klassifizieren des momenta-
nen Fahrverhaltens des Fahrers beinhalten in einer
Ausführungsform Mittel zum Klassifizieren des mo-
mentanen Fahrverhaltens des Fahrers als eine sport-
liche Fahrweise oder eine defensive Fahrweise. Die
Mittel zum Ermitteln des Mindestabstandswerts des
Kraftfahrzeugs beinhalten in der genannten Ausfüh-
rungsform Mittel zum Erhöhen eines vorgegebenen
Abstandswerts bei einer defensiven Fahrweise und
Mittel zum Verringern des vorgegebenen Abstands-
werts bei einer sportlichen Fahrweise. Durch das
Anpassen des Mindestabstandswerts des Kraftfahr-
zeugs in der genannten Weise kann die Nutzerakzep-
tanz des Fahrerassistenzsystems weiter erhöht wer-
den.

[0042] In einer weiteren Ausführungsform weist die
Vorrichtung zum Betreiben eines Fahrerassistenz-
systems zudem folgendes auf:

– Mittel zum Ermitteln eines momentanen Ab-
standswerts des Kraftfahrzeugs zu dem auf der
zweiten Fahrbahn befindlichen Verkehrsteilneh-
mer,
– Mittel zum Ermitteln, ob der ermittelte momen-
tane Abstandswert den ermittelten Mindestab-
standswert unterschreitet,
– wobei die Mittel zum Ausgeben des Abbiegehin-
weises Mittel zum Ausgeben einer Warnmeldung

beinhalten, falls der ermittelte momentane Ab-
standswert den ermittelten Mindestabstandswert
unterschreitet und wobei die Mittel zum Ausgeben
des Abbiegehinweises Mittel zum Ausgeben eines
Abbiegehinweises für ein Durchführen des Ab-
biegevorgangs beinhalten, falls der ermittelte mo-
mentane Abstandswert den ermittelten Mindest-
abstandswert nicht unterschreitet.

[0043] Dadurch kann der Fahrer des Kraftfahrzeugs
bei der Durchführung des Abbiegevorgangs in wei-
ter verbessertem Maße unterstützt werden und ins-
besondere auf eine mögliche Gefahrensituation hin-
gewiesen werden, falls der ermittelte momentane Ab-
standswert den ermittelten Mindestabstandswert un-
terschreitet.

[0044] In einer weiteren Ausführungsform weist die
Vorrichtung zum Betreiben eines Fahrerassistenz-
systems zudem Mittel auf zum Ermitteln einer Fahr-
spur der zweiten Fahrbahn, auf welche das Kraftfahr-
zeug abbiegt. Die Mittel zum Ermitteln des Mindest-
abstandswerts des Kraftfahrzeugs beinhalten in der
genannten Ausführungsform Mittel zum Ermitteln ei-
nes Mindestabstandswerts des Kraftfahrzeugs zu ei-
nem sich auf der ermittelten Fahrspur an die Kreu-
zung der ersten Fahrbahn mit der zweiten Fahrbahn
annähernden Verkehrsteilnehmers. In der genannten
Ausführungsform werden somit diejenigen Verkehrs-
teilnehmer bei der Ermittlung des Mindestabstands-
werts des Kraftfahrzeugs berücksichtigt, welche sich
auf derjenigen Fahrspur befinden, auf die das Kraft-
fahrzeug wechselt.

[0045] Die Mittel zum Ermitteln der Fahrspur der
zweiten Fahrbahn können insbesondere Mittel zum
Ermitteln einer momentanen Stellung eines Fahrt-
richtungsanzeigers des Kraftfahrzeugs und/oder Mit-
tel zum Ermitteln einer momentan von dem Kraft-
fahrzeug befahrenen Fahrspur der ersten Fahrbahn
beinhalten. Dadurch kann die Fahrspur, auf die das
Kraftfahrzeug wechselt, in einfacher und zuverlässi-
ger Weise ermittelt werden.

[0046] In einer Ausführungsform beinhalten die Mit-
tel zum Ermitteln des Mindestabstandswerts des
Kraftfahrzeugs Mittel zum Ermitteln einer Dauer bis
zu einem Eintreffen des auf der zweiten Fahrbahn
befindlichen Verkehrsteilnehmers an der Kreuzung.
Basierend auf der genannten Dauer kann damit in
vorteilhafter Weise eine Untergrenze bei der Ermitt-
lung des Mindestabstandswerts bereitgestellt wer-
den, wobei bei der Ermittlung der Untergrenze zu-
dem eine Dauer des Abbiegevorgangs des Kraftfahr-
zeugs sowie eine Dauer für einen Beschleunigungs-
vorgang des Kraftfahrzeugs auf eine momentane Ge-
schwindigkeit des auf der zweiten Fahrbahn befind-
lichen Verkehrsteilnehmers mit einbezogen werden
können.
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[0047] Das Ermitteln der Dauer kann insbe-
sondere basierend auf von einer Fahrzeug-zu-
Fahrzeug-Kommunikationsvorrichtung und/oder ei-
ner Fahrzeug-zu-Infrastruktur-Kommunikationsvor-
richtung empfangener Daten erfolgen. Dadurch kön-
nen in vorteilhafter Weise Positions-, Richtungs- und
Geschwindigkeitsinformationen des auf der zweiten
Fahrbahn befindlichen Verkehrsteilnehmers, welche
typischerweise in mittels der genannten Kommunika-
tionsvorrichtungen übermittelten Nachrichten enthal-
ten sind, bei der Ermittlung der Dauer berücksichtigt
werden.

[0048] Zusätzlich oder alternativ kann das Ermitteln
der Dauer basierend auf von zumindest einem Sen-
sor des Kraftfahrzeugs ermittelter Daten erfolgen.
Dadurch können ebenfalls Positions-, Richtungs- und
Geschwindigkeitsinformationen des auf der zweiten
Fahrbahn befindlichen Verkehrsteilnehmers ermittelt
und bei der Ermittlung der Dauer berücksichtigt wer-
den. Der zumindest eine Sensor kann beispielswei-
se als laufzeitbasierter Sensor ausgebildet sein, ins-
besondere als Radarsensor, Lidarsensor oder Ultra-
schallsensor. Ferner kann der zumindest eine Sensor
als optische Kamera, insbesondere als Frontkamera
des Kraftfahrzeugs, ausgebildet sein.

[0049] In einer Ausführungsform sind die Mittel zum
Klassifizieren des momentanen Fahrverhaltens des
Fahrers ausgebildet zum Klassifizieren des momen-
tanen Fahrverhaltens des Fahrers, falls ermittelt wird,
dass ein Abbiegevorgang des Kraftfahrzeugs bevor-
steht. Dadurch kann das Annäherungsverhalten des
Fahrers an die Kreuzung der ersten Fahrbahn mit der
zweiten Fahrbahn in möglichst genauem Maße bei
der Klassifikation des momentanen Fahrverhaltens
des Fahrers berücksichtigt werden.

[0050] Das Ermitteln, ob ein Abbiegevorgang des
Kraftfahrzeugs von einer momentan von dem Kraft-
fahrzeug befahrenen ersten Fahrbahn auf eine die
erste Fahrbahn querende zweite Fahrbahn bevor-
steht, erfolgt in einer Ausführungsform basierend auf
von in einer Speichervorrichtung abgelegten Karten-
daten. Die Speichervorrichtung kann Bestandteil ei-
nes Navigationssystems sein, insbesondere eines
fahrzeugeigenen Navigationssystems. Derartige Kar-
tendaten weisen Daten zu Strecken- bzw. Fahrbahn-
verläufen auf, wodurch die Zahl an zusätzlichen
Komponenten des Fahrerassistenzsystems verrin-
gert werden kann.

[0051] In einer weiteren Ausführungsform weist die
Vorrichtung zum Betreiben eines Fahrerassistenz-
systems zudem Mittel auf zum Ermitteln einer Vor-
fahrtslage des Kraftfahrzeugs in Bezug auf den auf
der zweiten Fahrbahn befindlichen Verkehrsteilneh-
mer. Das Ermitteln des Mindestabstandswerts des
Kraftfahrzeugs erfolgt in der genannten Ausführungs-
form, falls das Kraftfahrzeug nicht vorfahrtsberech-

tigt ist. Dadurch kann das Anpassen des Mindestab-
standswert des Kraftfahrzeugs an das Fahrverhalten
bzw. den Fahrstil des jeweiligen Fahrers des Kraft-
fahrzeugs auf Verkehrssituationen beschränkt wer-
den, in welchen der auf der zweiten Fahrbahn befind-
liche Verkehrsteilnehmer Vorrang vor dem Kraftfahr-
zeug besitzt.

[0052] Das Kraftfahrzeug kann insbesondere ein
Personenkraftwagen oder ein Lastkraftwagen sein.

[0053] Ausführungsformen der Erfindung werden
nun anhand der beigefügten Figuren näher erläutert.

[0054] Fig. 1 zeigt ein Flussdiagramm eines Verfah-
rens zum Betreiben eines Fahrerassistenzsystems
eines Kraftfahrzeugs, das mittels einer Rechenein-
heit ausgeführt wird;

[0055] Fig. 2A und Fig. 2B zeigen ein Beispiel einer
Verkehrssituation, in welcher ein Verfahren, das mit-
tels einer Recheneinheit ausgeführt wird, eingesetzt
werden kann;

[0056] Fig. 3 zeigt das in den Fig. 2A und Fig. 2B
dargestellte Kraftfahrzeug mit einem Fahrerassis-
tenzsystem gemäß einer Ausführungsform der Erfin-
dung.

[0057] Fig. 1 zeigt ein Flussdiagramm eines Verfah-
rens zum Betreiben eines Fahrerassistenzsystems
eines Kraftfahrzeugs, das mittels einer Rechenein-
heit ausgeführt wird.

[0058] Das Fahrerassistenzsystem weist dabei eine
Ausgabevorrichtung auf, die zum Ausgeben von Ab-
biegehinweisen für Abbiegevorgänge des Kraftfahr-
zeugs ausgebildet ist, beispielsweise eine optische
und/oder akustische Ausgabevorrichtung.

[0059] In einem Schritt 50 erfolgt ein Ermitteln von
Sensordaten, mittels derer auf einen möglichen be-
vorstehenden Abbiegevorgang des Kraftfahrzeugs
von einer momentan von dem Kraftfahrzeug be-
fahrenen ersten Fahrbahn auf eine die erste Fahr-
bahn querende zweite Fahrbahn geschlossen wer-
den kann. Dazu erfolgt in der gezeigten Ausführungs-
form ein Ermitteln einer momentanen Position des
Kraftfahrzeugs sowie ein Abrufen von in einer Spei-
chervorrichtung abgelegten Kartendaten, wobei der
abgerufene Datensatz Kartendaten zu einem Bereich
einer Umgebung der ermittelten momentanen Posi-
tion des Kraftfahrzeugs beinhaltet. Die Speichervor-
richtung kann dabei Bestandteil eines Navigations-
systems sein, insbesondere eines fahrzeugeigenen
Navigationssystems. Ferner kann das Ermitteln der
Sensordaten ein Aufnehmen von Bildern mittels zu-
mindest einer optischen Kamera des Kraftfahrzeugs,
insbesondere einer Frontkamera des Kraftfahrzeugs,
beinhalten.
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[0060] In einem Schritt 60 wird basierend auf den in
dem Schritt 50 ermittelten Sensordaten ermittelt, ob
ein Abbiegevorgang des Kraftfahrzeugs bevorsteht.
Dies erfolgt mittels einer Auswertung des abgerufe-
nen Datensatzes der Kartendaten bzw. mittels einer
Bildauswertung der von der zumindest einen opti-
schen Kamera aufgenommenen Bilder.

[0061] Falls in dem Schritt 60 ermittelt wird, dass
kein Abbiegevorgang des Kraftfahrzeugs bevorsteht,
werden die Schritte 50 und 60 wiederholt ausgeführt.

[0062] Falls hingegen in dem Schritt 60 ermittelt
wird, dass ein Abbiegevorgang des Kraftfahrzeugs
bevorsteht, erfolgt in einem Schritt 70 ein Ermit-
teln zumindest eines ein momentanes Fahrverhal-
ten eines Fahrers des Kraftfahrzeugs kennzeichnen-
den Parameters. In der gezeigten Ausführungsform
beinhaltet das Ermitteln des zumindest einen Para-
meters dabei ein Ermitteln einer momentanen Ge-
schwindigkeit sowie einer momentanen Beschleuni-
gung des Kraftfahrzeugs.

[0063] Basierend auf den in dem Schritt 70 ermittel-
ten Parametern erfolgt in einem Schritt 80 ein Klassifi-
zieren des momentanen Fahrverhaltens des Fahrers,
wobei das Klassifizieren des momentanen Fahrver-
haltens in der gezeigten Ausführungsform ein Klas-
sifizieren des momentanen Fahrverhaltens des Fah-
rers als eine sportliche Fahrweise oder eine defensi-
ve Fahrweise beinhaltet.

[0064] Beispielsweise kann das Fahrverhalten als
eine sportliche Fahrweise klassifiziert werden, falls
sich das Kraftfahrzeug der Kreuzung der ersten Fahr-
bahn mit der zweiten Fahrbahn mit einer hohen Ge-
schwindigkeit nähert. Ferner kann das Fahrverhal-
ten als eine sportliche Fahrweise klassifiziert werden,
falls ein Abbremsen des Kraftfahrzeugs vor der Kreu-
zung mit hohen negativen Beschleunigungswerten
erfolgt. Entsprechend kann das Fahrverhalten als ei-
ne defensive Fahrweise klassifiziert werden, falls sich
das Kraftfahrzeug der Kreuzung mit einer niedrigen
Geschwindigkeit nähert. Ferner kann das Fahrverhal-
ten als eine defensive Fahrweise klassifiziert werden,
falls ein Abbremsen des Kraftfahrzeugs vor der Kreu-
zung mit geringen negativen Beschleunigungswerten
erfolgt.

[0065] In einem Schritt 90 wird in der gezeigten
Ausführungsform die Abbiegerichtung des Kraftfahr-
zeugs ermittelt, d. h. die Richtung, in welcher das
Kraftfahrzeug von der ersten Fahrbahn auf die zweite
Fahrbahn wechselt. Dazu wird in der gezeigten Aus-
führungsform eine Fahrspur der zweiten Fahrbahn
ermittelt, auf welche das Kraftfahrzeug abbiegt.

[0066] In einem Schritt 100 wird ermittelt, ob sich
in einem vorgegebenen Bereich um die Kreu-
zung weitere Verkehrsteilnehmer auf der der ers-

ten Fahrbahn und/oder der zweiten Fahrbahn be-
finden. Dies kann basierend auf von einer Fahr-
zeug-zu-Fahrzeug-Kommunikationsvorrichtung und/
oder einer Fahrzeug-zu-Infrastruktur-Kommunikati-
onsvorrichtung des Kraftfahrzeugs empfangener Da-
ten erfolgen. Zudem kann dies basierend auf von zu-
mindest einem Sensor des Kraftfahrzeugs ermittel-
ter Daten erfolgen, wobei der zumindest eine Sen-
sor insbesondere als Radarsensor, Lidarsensor, Ul-
traschallsensor oder als optische Kamera ausgebil-
det sein kann.

[0067] Falls in dem Schritt 100 ermittelt wird, dass
sich in dem vorgegebenen Bereich um die Kreuzung
keine weiteren Verkehrsteilnehmer befinden, erfolgt
in einem Schritt 140 ein Ausgeben eines Abbiegehin-
weises mittels der Ausgabevorrichtung für ein Durch-
führen des Abbiegevorgangs. Beispielsweise erfolgt
ein Ausgeben eines optischen und/oder akustischen
Abbiegehinweises mittels der Ausgabevorrichtung.

[0068] Falls hingegen in dem Schritt 100 ermittelt
wird, dass sich in dem vorgegebenen Bereich um die
Kreuzung zumindest ein weiterer Verkehrsteilnehmer
auf der zweiten Fahrbahn befindet, der sich auf der
Fahrspur, auf welche das Kraftfahrzeug abbiegt, an
die Kreuzung annähert, wird in einem Schritt 110 ei-
ne Größe tLücke einer Verkehrslücke zu dem weite-
ren Verkehrsteilnehmer, d. h. ein momentaner zeit-
licher Abstandswert des Kraftfahrzeugs zu dem auf
der zweiten Fahrbahn befindlichen Verkehrsteilneh-
mer, ermittelt.

[0069] Wird beispielsweise in dem Schritt 90 ermit-
telt, dass das Kraftfahrzeug von der ersten Fahrbahn
aus Sicht des Fahrers des Kraftfahrzeugs nach links
auf die zweite Fahrbahn abbiegt, so wird der aus
Sicht des Fahrers des Kraftfahrzeugs von rechts an
die Kreuzung kommende Querverkehr und dabei ins-
besondere der sich am nächsten zu der Kreuzung
befindliche Verkehrsteilnehmer für die Ermittlung der
Größe tLücke der Verkehrslücke detektiert. Wird hin-
gegen in dem Schritt 90 ermittelt, dass das Kraftfahr-
zeug von der ersten Fahrbahn aus Sicht des Fahrers
des Kraftfahrzeugs nach rechts auf die zweite Fahr-
bahn abbiegt, so wird der aus Sicht des Fahrers des
Kraftfahrzeugs von links an die Kreuzung kommen-
de Querverkehr und dabei insbesondere der sich am
nächsten zu der Kreuzung befindliche Verkehrsteil-
nehmer für die Ermittlung der Größe tLücke der Ver-
kehrslücke detektiert.

[0070] Das Ermitteln der Größe tLücke der Verkehrs-
lücke erfolgt wiederum basierend auf von der Fahr-
zeug-zu-Fahrzeug-Kommunikationsvorrichtung und/
oder der Fahrzeug-zu-Infrastruktur-Kommunikations-
vorrichtung des Kraftfahrzeugs empfangener Daten
bzw. basierend auf von dem zumindest einen Sen-
sor des Kraftfahrzeugs ermittelten Daten, aus wel-
chen Positions-, Richtungs- und Geschwindigkeitsin-
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formationen des auf der zweiten Fahrbahn befindli-
chen Verkehrsteilnehmers bestimmt werden.

[0071] In einem Schritt 120 erfolgt zudem ein Er-
mitteln eines Mindestabstandswerts tSoll des Kraft-
fahrzeugs zu dem auf der zweiten Fahrbahn befindli-
chen Verkehrsteilnehmer. Der Mindestabstandswert
tSoll setzt sich in der gezeigten Ausführungsform aus
einer Untergrenze tmin und einem Sicherheitspuffer
treserv zusammen. Die Untergrenze tmin beinhaltet da-
bei einer Dauer bis zu einem Eintreffen des auf der
zweiten Fahrbahn befindlichen Verkehrsteilnehmers
an der Kreuzung, eine Dauer des Abbiegevorgangs
des Kraftfahrzeugs sowie eine Dauer für einen Be-
schleunigungsvorgang des Kraftfahrzeugs auf eine
momentane Geschwindigkeit des auf der zweiten
Fahrbahn befindlichen Verkehrsteilnehmers. Der Si-
cherheitspuffer treserv berücksichtigt die Reaktionszeit
des Fahrers und beträgt beispielsweise 1,5 Sekun-
den.

[0072] Der Mindestabstandswert tSoll wird dabei in
Abhängigkeit des klassifizierten momentanen Fahr-
verhaltens des Fahrers ermittelt. Dazu wird in der ge-
zeigten Ausführungsform der Sicherheitspuffer treserv
mit einem Faktor multipliziert, der die Schwellwert-
adaption aufgrund des Fahrverhaltens des Fahrers
berücksichtigt. Dabei wird der Sicherheitspuffer treserv
bei einer defensive Fahrweise erhöht und bei einer
sportlichen Fahrweise verringert. Beispielsweise wird
der Sicherheitspuffer treserv bei einer defensive Fahr-
weise um 0,5 Sekunden erhöht und bei einer sportli-
chen Fahrweise um 0,5 Sekunden verringert.

[0073] In einem Schritt 130 wird ermittelt, ob der er-
mittelte momentane Abstandswert tLücke mindestens
dem ermittelten Mindestabstandswert tSoll entspricht,
d. h. es wird ermittelt, ob die Beziehung tLücke ≥ tSoll
gilt.

[0074] Falls in dem Schritt 130 ermittelt wird, dass
die genannte Beziehung gilt, das heißt falls ermittelt
wird, dass der ermittelte momentane Abstandswert
tLücke mindestens dem ermittelten Mindestabstands-
wert tSoll entspricht, erfolgt ein Ausgeben eines Abbie-
gehinweises mittels der Ausgabevorrichtung für ein
Durchführen des Abbiegevorgangs, wie dies wieder-
um mit dem Schritt 140 dargestellt ist.

[0075] Falls hingegen in dem Schritt 130 ermittelt
wird, dass die genannte Beziehung nicht gilt, das
heißt falls ermittelt wird, dass der ermittelte momen-
tane Abstandswert den ermittelten Mindestabstands-
wert unterschreitet, erfolgt in einem Schritt 150 ein
Ausgeben einer Warnmeldung mittels der Ausgabe-
vorrichtung, beispielsweise einer optischen und/oder
akustischen Warnmeldung. Zusätzlich kann in dem
Schritt 150 eine haptische Warnmeldung ausgege-
ben werden, beispielsweise in Form von Vibrationen
des Fahrersitzes. Anschließend können der Schritt

100 sowie gegebenenfalls die Schritte 110, 120, 130
und 140 bzw. 150 wiederholt ausgeführt werden.

[0076] Somit kann ein Verfahren für einen adaptiven
Abbiegeassistenten bzw. ein adaptives Abbiegeas-
sistenzsystem bereitgestellt werden, bei welchem ei-
ne Abbiegeempfehlung bzw. eine Warnung des Ab-
biegeassistenten durch das Annäherungsverhalten
des Fahrers des Kraftfahrzeugs adaptiert werden.

[0077] Dabei wird von der Überlegung ausgegan-
gen, dass die Wahrscheinlichkeit eines riskanten
Abbiegevorgangs mit höherer Wartedauer an einer
Kreuzung steigen kann. So schätzt der Fahrer die
Lücken im Querverkehr typischerweise nicht objektiv
ein, sondern neigt nach längerer Wartedauer eher zu
einem riskanten Abbiegeverhalten. Zusätzlich kann
es einer Rolle spielen, wie der Fahrer sich der Kreu-
zung nähert. So sind Fahrer, die sich sportlich einer
Kreuzung nähern, tendenziell auch eher bereit, klei-
nere Verkehrslücken im Abbiegevorgang zu nutzen.
Insbesondere dieser Parameter, d. h. das Annähe-
rungsverhalten an die Kreuzung, kann von dem ad-
aptiven Abbiegeassistenten genutzt werden, um den
Fahrer entsprechend der Situation gezielt zu unter-
stützen und die Akzeptanz des Systems gegenüber
einer nichtadaptiven Lösung zu erhöhen.

[0078] Der Abbiegeassistent bezieht sich dabei ins-
besondere auf folgende Kreuzungen: X-Kreuzung,
T-Kreuzung und Kreisel, bei denen der Fahrer Vor-
fahrt achten oder an Stoppschildern anhalten muss.
Der Abbiegevorgang kann dabei durch Blinker und/
oder Spurzuordnung registriert werden. Der Querver-
kehr wird beispielsweise durch C2C bzw. C2X In-
formationen registriert, welche die Positions-, Rich-
tungs- und Geschwindigkeitsinformationen anderer
Fahrzeuge beinhalten.

[0079] Bei sportlichem Annäherungsverhalten wird
der Sicherheitspuffer verkleinert, um die Akzeptanz
des Systems weiter zu verbessern. Der Sicherheits-
puffer unterschreitet dabei einen minimalen Schwell-
wert nicht.

[0080] Im Folgenden werden drei Beispielszenarien
von Abbiegevorgängen genannt, bei denen der Fah-
rer mittels des Abbiegeassistenzsystems unterstützt
werden kann.

[0081] In einer ersten Verkehrssituation bleibt der
Fahrer an der Kreuzung stehen, das Abbiegeassis-
tenzsystem gibt an den Fahrer eine Information aus,
dass die Kreuzung frei ist, und der Fahrer führt an-
schließend den Abbiegevorgang aus.

[0082] In einer zweiten Verkehrssituation bleibt der
Fahrer an der Kreuzung stehen und das Abbiegeas-
sistenzsystem gibt an den Fahrer eine Information
aus, dass sich relevanter querender Verkehr nähert.
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Der Fahrer will den Abbiegevorgang ausführen, je-
doch beschleunigt der querende Verkehr und das Ab-
biegeassistenzsystem gibt eine Warnmeldung aus,
woraufhin der Fahrer den Abbiegevorgang nicht aus-
führt und weiter an der Kreuzung stehen bleibt.

[0083] In einer dritten Verkehrssituation bleibt der
Fahrer an der Kreuzung stehen und das Abbiegeas-
sistenzsystem gibt an den Fahrer eine Information
aus, dass sich querender Verkehr nähert. Der Fahrer
bleibt daraufhin weiter an der Kreuzung stehen, der
querende Verkehr passiert die Kreuzung und das Ab-
biegeassistenzsystem gibt eine Information über die
nächste Lücke aus.

[0084] Zur Anzeige der Abbiegeempfehlung kann
beispielsweise ein Head-Up-Display oder eine Anzei-
gevorrichtung in einem Kombiinstrument des Kraft-
fahrzeugs als Mensch-Maschine-Schnittstelle, die
auch als HMI bezeichnet wird (HMI, Human Machine
Interface), genutzt werden. Warnung können zusätz-
lich Vibrationen im Fahrersitz oder Warntöne verwen-
den.

[0085] Zur Identifikation von relevanten Kreuzungen
können insbesondere Kartendaten verwendet wer-
den. Das Erkennen des querenden Fahrzeugs kann
insbesondere basierend auf C2C- oder C2X-Daten
erfolgen.

[0086] Bei gestörter oder defekter C2C-Kommunika-
tion kann dem Fahrer beispielsweise durch ein Sym-
bol im Kombiinstrument oder in dem Head-Up-Dis-
play mitgeteilt werden, dass der Abbiegeassistent ge-
genwärtig nicht zur Verfügung steht.

[0087] Fig. 2A und Fig. 2B zeigen ein Beispiel einer
Verkehrssituation, in welcher ein Verfahren, das mit-
tels einer Recheneinheit ausgeführt wird, eingesetzt
werden kann.

[0088] Dazu zeigt Fig. 2A die Verkehrssituation zu
einem ersten Zeitpunkt und Fig. 2B zeigt die Ver-
kehrssituation zu einem zweiten, späteren Zeitpunkt.
Komponenten mit den gleichen Funktionen werden in
den Fig. 2A und Fig. 2B mit den gleichen Bezugszei-
chen gekennzeichnet.

[0089] Zu dem in Fig. 2A dargestellten Zeitpunkt
fährt ein Kraftfahrzeug 2 in Form eines Personen-
kraftwagens in einer schematisch mittels eines Pfeils
A dargestellten Fahrtrichtung auf einer Fahrspur 12
einer ersten Fahrbahn 6 im Bereich vor einer Kreu-
zung 9 der ersten Fahrbahn 6 mit einer zweiten Fahr-
bahn 7, die die erste Fahrbahn 6 quert. Die erste
Fahrbahn 6 weist neben der Fahrspur 12 eine weite-
re Fahrspur 18 auf. Die zweite Fahrbahn 7 weist eine
Fahrspur 10 sowie eine weitere Fahrspur 19 auf und
bildet im Bereich der Kreuzung 9 eine durch ein Ver-
kehrszeichen 20 gekennzeichnete Vorfahrtstraße.

[0090] Auf der Fahrspur 10 der zweiten Fahrbahn 7
befindet sich ein Verkehrsteilnehmer 8 in Form eines
Personenkraftwagens. Der Verkehrsteilnehmer 8 nä-
hert sich der Kreuzung 9 in einer schematisch mittels
eines Pfeils B dargestellten Fahrtrichtung.

[0091] Das Kraftfahrzeug 2 weist einen Sensor 22
auf, der als optische Kamera zum Erfassen von
Objekten in einem schematisch mittels einer unter-
brochenen Linie dargestellten Erfassungsbereich 23
ausgebildet ist. Basierend auf von dem Sensor 22
ermittelten Daten kann die bevorstehende Kreuzung
9 ermittelt werden. Dies erfolgt mittels einer Bildaus-
wertung von von der optischen Kamera aufgenom-
menen Bildern. Zudem befindet sich ein Verkehrszei-
chen 21 in Form eines Vorfahrt-gewähren-Schildes
zumindest teilweise innerhalb des Erfassungsberei-
ches 23 des Sensors 22. Damit kann basierend auf
von dem Sensor 22 ermittelten Daten eine Vorfahrts-
lage des Kraftfahrzeugs 2 in Bezug auf den Verkehrs-
teilnehmer 8 ermittelt werden. Zudem kann die be-
vorstehende Kreuzung 9 sowie die Vorfahrtslage ba-
sierend auf Kartendaten ermittelt werden, die in einer
in Fig. 2A nicht näher dargestellten Speichervorrich-
tung des Kraftfahrzeugs 2 abgelegt sind.

[0092] In der gezeigten Verkehrssituation erfolgt zu-
dem ein Ermitteln, ob ein Abbiegevorgang des Kraft-
fahrzeugs 2 von der momentan von dem Kraftfahr-
zeug 2 befahrenen ersten Fahrbahn 6 auf die zwei-
te Fahrbahn 7 bevorsteht. Falls ermittelt wird, dass
ein Abbiegevorgang des Kraftfahrzeugs 2 bevorsteht,
wird das Annäherungsverhalten eines Fahrers 5 des
Kraftfahrzeugs 2 ermittelt und klassifiziert.

[0093] Zudem wird bei einem ermittelten Abbiegen
des Kraftfahrzeugs 2 auf die Fahrspur 10 der zwei-
ten Fahrbahn 7, d. h. bei einem ermittelten Rechts-
abbiegevorgang, ein Mindestabstandswert des Kraft-
fahrzeugs 2 zu dem sich aus Sicht des Fahrers 5
von links der Kreuzung 9 annähernden und auf der
zweiten Fahrbahn 7 befindlichen Verkehrsteilnehmer
8 ermittelt. In entsprechender Weise kann bei einem
ermittelten Abbiegen des Kraftfahrzeugs 2 auf die
Fahrspur 19 der zweiten Fahrbahn 7, d. h. bei ei-
nem ermittelten Linksabbiegevorgang, ein Mindest-
abstandswert des Kraftfahrzeugs 2 zu sich aus Sicht
des Fahrers 5 von rechts der Kreuzung 9 annähern-
den und auf der zweiten Fahrbahn 7 befindlichen
Verkehrsteilnehmer ermittelt werden, wobei derartige
Verkehrsteilnehmer aus Gründen der Übersichtlich-
keit in Fig. 2A nicht näher dargestellt sind.

[0094] Der Mindestabstandswert wird dabei in Ab-
hängigkeit des klassifizierten Annäherungsverhal-
tens, d. h. in Abhängigkeit eines momentanen Fahr-
verhaltens des Fahrers 5 ermittelt. Ferner wird da-
zu eine Dauer bis zu einem Eintreffen des auf der
zweiten Fahrbahn 7 befindlichen Verkehrsteilneh-
mers 8 an der Kreuzung 9 ermittelt. Dies kann in
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der gezeigten Verkehrssituation basierend auf von ei-
ner Fahrzeug-zu-Fahrzeug-Kommunikationsvorrich-
tung 13 des Kraftfahrzeugs 2 empfangenen Da-
ten erfolgen, wobei der Verkehrsteilnehmer 8 dazu
ebenfalls eine Fahrzeug-zu-Fahrzeug-Kommunikati-
onsvorrichtung 13 besitzt, welche Positions-, Rich-
tungs- und Geschwindigkeitsinformationen des Ver-
kehrsteilnehmers 8 aussendet. Zudem befindet sich
der Verkehrsteilnehmer 8 zumindest teilweise inner-
halb eines schematisch mittels einer strichpunktier-
ten Linie dargestellten Erfassungsbereiches 24 zu-
mindest eines Sensors 15 des Kraftfahrzeugs 2, wo-
bei der zumindest eine Sensor 15 beispielsweise als
Radarsensor, als Lidarsensor oder als Ultraschall-
sensor ausgebildet ist. Dadurch kann die Dauer zu-
sätzlich oder alternativ basierend auf von dem zumin-
dest einen Sensor 15 des Kraftfahrzeugs 2 ermittel-
ten Daten ermittelt werden.

[0095] Zu dem in Fig. 2B dargestellten zweiten Zeit-
punkt befindet sich das Kraftfahrzeug 2 bereits im
Stillstand an einer Haltelinie 25, wohingegen sich der
Verkehrsteilnehmer 8 der Kreuzung 9 weiter nähert.
Basierend auf dem ermittelten Mindestabstandswert
des Kraftfahrzeugs 2 zu dem Verkehrsteilnehmer 8
und einem ermittelten momentanen Abstandswert
des Kraftfahrzeugs 2 zu dem Verkehrsteilnehmer 8
wird zu dem in Fig. 2B gezeigten zweiten Zeitpunkt
ein Abbiegehinweis mittels einer in Fig. 2B nicht nä-
her dargestellten Ausgabevorrichtung des Kraftfahr-
zeugs 2 an den Fahrer 5 des Kraftfahrzeugs 2 aus-
gegeben, wie im Zusammenhang mit der folgenden
Figur näher erläutert wird.

[0096] Dazu zeigt Fig. 3 das in den Fig. 2A und
Fig. 2B dargestellte Kraftfahrzeug 2 mit einem Fah-
rerassistenzsystem 1 gemäß einer Ausführungsform
der Erfindung. Komponenten mit den gleichen Funk-
tionen wie in den Fig. 2A und Fig. 2B werden mit den
gleichen Bezugszeichen gekennzeichnet und im Fol-
genden nicht nochmals erläutert. Aus Gründen der
Übersichtlichkeit sind das Kraftfahrzeug 2 sowie die
in Fig. 3 gezeigten Komponenten des Kraftfahrzeugs
2 in Fig. 3 lediglich schematisch dargestellt.

[0097] Das Fahrerassistenzsystem 1 weist eine Aus-
gabevorrichtung 3 auf, die zum Ausgeben von Ab-
biegehinweisen für Abbiegevorgänge des Kraftfahr-
zeugs 2 ausgebildet ist. Die Ausgabevorrichtung 3
ist beispielsweise als optische und/oder akustische
Ausgabevorrichtung ausgebildet. Insbesondere kann
die Ausgabevorrichtung 3 Bestandteil eines Kombi-
instruments des Kraftfahrzeugs 2 sein. Ferner kann
die Ausgabevorrichtung 3 als Head-Up-Display des
Kraftfahrzeugs 2 ausgebildet sein. Zudem weist das
Fahrerassistenzsystem 1 in der gezeigten Ausfüh-
rungsform eine Betätigungsvorrichtung 37 für einen
in Fig. 3 nicht näher dargestellten Fahrersitz des
Kraftfahrzeugs 2 auf. Dadurch können haptische

Warnungen in Form von Vibrationen des Fahrersitzes
ausgegeben werden.

[0098] Das Fahrerassistenzsystem 1 weist darüber
hinaus eine Recheneinheit 4 auf. Die Recheneinheit
4 weist ein computerlesbares Medium 17 und eine
Verarbeitungseinheit 26 auf. Die Verarbeitungsein-
heit 26 kann beispielsweise als elektronischer Pro-
zessor, insbesondere als Mikroprozessor, Mikrocon-
troller oder anwendungsspezifische integrierte Schal-
tung (ASIC) ausgebildet sein. Das computerlesbare
Medium 17 kann beispielsweise als Flash-Speicher
ausgebildet sein. Auf dem computerlesbaren Medium
17 ist ein Computerprogrammprodukt gespeichert,
das, wenn es auf der Recheneinheit 4 ausgeführt
wird, die Recheneinheit 4 anleitet, die im Zusam-
menhang mit den oben genannten Ausführungsfor-
men des Verfahrens erläuterten Schritte, insbeson-
dere die Schritte des in Fig. 1 gezeigten Verfahrens,
auszuführen.

[0099] Dazu ist die Recheneinheit 4 über eine Si-
gnalleitung 38 mit der Ausgabevorrichtung 3 sowie
über eine Signalleitung 47 mit der Betätigungsvor-
richtung 37 verbunden. Weiterhin ist die Rechenein-
heit 4 über eine Signalleitung 39 mit einer Kommu-
nikationseinheit 27 des Kraftfahrzeugs 2 verbunden.
Die Kommunikationseinheit 27 weist in der gezeig-
ten Ausführungsform zusätzlich zu der Fahrzeug-zu-
Fahrzeug-Kommunikationsvorrichtung 13 eine Fahr-
zeug-zu-Infrastruktur-Kommunikationsvorrichtung 14
auf. Basierend auf von der Fahrzeug-zu-Fahrzeug-
Kommunikationsvorrichtung 13 und/oder der Fahr-
zeug-zu-Infrastruktur-Kommunikationsvorrichtung 14
empfangener Daten können weitere Verkehrsteilneh-
mer ermittelt werden, die sich an eine Kreuzung an-
nähern, an der sich das Kraftfahrzeug 2 befindet. Zu-
dem können sich an eine Kreuzung annähernde Ver-
kehrsteilnehmer basierend auf von dem zumindest
einen Sensor 15 des Kraftfahrzeugs 2 ermittelten Da-
ten ermittelt werden. Dazu ist der zumindest eine
Sensor 15 über eine Signalleitung 40 mit der Rechen-
einheit 4 verbunden.

[0100] Darüber hinaus ist die Recheneinheit 4 über
eine Signalleitung 41 mit einem Navigationssystem
28 des Kraftfahrzeugs 2 verbunden. Das Navigati-
onssystem 28 weist eine Positionsermittlungsvorrich-
tung 29 und eine Speichervorrichtung 16 mit dar-
auf abgelegten Kartendaten auf. Das Ermitteln, ob
ein Abbiegevorgang des Kraftfahrzeugs 2 von einer
momentan von dem Kraftfahrzeug 2 befahrenen ers-
ten Fahrbahn auf eine die erste Fahrbahn queren-
de zweite Fahrbahn bevorsteht, kann somit basie-
rend auf den in der Speichervorrichtung 16 abgeleg-
ten Kartendaten erfolgt.

[0101] Des Weiteren ist die Recheneinheit 4 über
eine Signalleitung 42 mit dem Sensor 22 verbun-
den, der in der gezeigten Ausführungsform als opti-
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sche Kamera ausgebildet ist. Damit kann basierend
auf von dem Sensor 22 ermittelten Daten eine Vor-
fahrtslage bei einem bevorstehenden Abbiegevor-
gang des Kraftfahrzeugs 2 ermittelt werden. Ferner
kann eine Abbiegerichtung des bevorstehenden Ab-
biegevorgang ermittelt werden, beispielsweise durch
eine Auswertung von auf und/oder benachbart zu
der Fahrbahn angeordneten Verkehrszeichen, die ei-
ne vorgeschriebene Fahrtrichtung kennzeichnen. Zu-
dem kann die Abbiegerichtung basierend auf einer
momentanen Stellung eines im Bereich eines Lenk-
rads 36 des Kraftfahrzeugs angeordneten Fahrtrich-
tungsanzeigers 11 ermittelt werden. Dazu ist die Re-
cheneinheit 4 über eine Signalleitung 46 mit einem
Sensor 35 verbunden, der zum Ermitteln der Stellung
des Fahrtrichtungsanzeigers 11 ausgebildet ist.

[0102] Ferner ist die Recheneinheit 4 über eine Si-
gnalleitung 43 mit einem Sensor 30, der zum Ermit-
teln eines Niederdrückungsgrades eines Bremspe-
dal 31 des Kraftfahrzeugs 2 ausgebildet ist, sowie
über eine Signalleitung 44 mit einem Sensor 32, der
zum Ermitteln eines Niederdrückungsgrades eines
Fahrpedals 33 des Kraftfahrzeugs 2 ausgebildet ist,
verbunden. Zudem ist die Recheneinheit 4 über ei-
ne Signalleitung 45 mit einem Sensor 34 verbunden,
der zum Ermitteln einer momentanen Geschwindig-
keit des Kraftfahrzeugs 2 ausgebildet ist. Basierend
auf von den Sensoren 30, 32 und 34 ermittelten Da-
ten kann das momentane Fahrverhalten eines Fah-
rers des Kraftfahrzeugs 2 klassifiziert werden und der
oben erläuterte Mindestabstandswert in Abhängigkeit
des klassifizierten momentanen Fahrverhaltens des
Fahrers ermittelt werden.

[0103] Obwohl zumindest eine beispielhafte Ausfüh-
rungsform in der vorhergehenden Beschreibung ge-
zeigt wurde, können verschiedene Änderungen und
Modifikationen vorgenommen werden. Die genann-
ten Ausführungsformen sind lediglich Beispiele und
nicht dazu vorgesehen, den Gültigkeitsbereich, die
Anwendbarkeit oder die Konfiguration in irgendeiner
Weise zu beschränken. Vielmehr stellt die vorherge-
hende Beschreibung dem Fachmann einen Plan zur
Umsetzung zumindest einer beispielhaften Ausfüh-
rungsform zur Verfügung, wobei zahlreiche Änderun-
gen in der Funktion und der Anordnung von in einer
beispielhaften Ausführungsform beschriebenen Ele-
menten gemacht werden können, ohne den Schutz-
bereich der angefügten Ansprüche und ihrer rechtli-
chen Äquivalente zu verlassen.

Bezugszeichenliste

1 Fahrerassistenzsystem
2 Kraftfahrzeug
3 Ausgabevorrichtung
4 Recheneinheit
5 Fahrer
6 Fahrbahn

7 Fahrbahn
8 Verkehrsteilnehmer
9 Kreuzung
10 Fahrspur
11 Fahrtrichtungsanzeiger
12 Fahrspur
13 Fahrzeug-zu-Fahrzeug-Kommunikations-

vorrichtung
14 Fahrzeug-zu-Infrastruktur-Kommunikati-

onsvorrichtung
15 Sensor
16 Speichervorrichtung
17 Medium
18 Fahrspur
19 Fahrspur
20 Verkehrszeichen
21 Verkehrszeichen
22 Sensor
23 Erfassungsbereich
24 Erfassungsbereich
25 Haltelinie
26 Verarbeitungseinheit
27 Kommunikationseinheit
28 Navigationssystem
29 Positionsermittlungsvorrichtung
30 Sensor
31 Bremspedal
32 Sensor
33 Fahrpedal
34 Sensor
35 Sensor
36 Lenkrad
37 Betätigungsvorrichtung
38 Signalleitung
39 Signalleitung
40 Signalleitung
41 Signalleitung
42 Signalleitung
43 Signalleitung
44 Signalleitung
45 Signalleitung
46 Signalleitung
47 Signalleitung
50 Schritt
60 Schritt
70 Schritt
80 Schritt
90 Schritt
100 Schritt
110 Schritt
120 Schritt
130 Schritt
140 Schritt
150 Schritt
A Pfeil
B Pfeil
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Schutzansprüche

1.  Fahrerassistenzsystem für ein Kraftfahrzeug (2),
aufweisend
– eine Ausgabevorrichtung (3) ausgebildet zum Aus-
geben von Abbiegehinweisen für Abbiegevorgänge
des Kraftfahrzeugs (2),
– eine Recheneinheit (4),
– ein Computerprogrammprodukt, das, wenn es auf
der Recheneinheit (4) ausgeführt wird, die Rechen-
einheit (4) anleitet, folgende Schritte auszuführen:
• Ermitteln zumindest eines ein momentanes Fahr-
verhalten eines Fahrers (5) des Kraftfahrzeugs (2)
kennzeichnenden Parameters,
• Klassifizieren des momentanen Fahrverhaltens des
Fahrers (5) basierend auf dem zumindest einen er-
mittelten Parameter,
• Ermitteln, ob ein Abbiegevorgang des Kraftfahr-
zeugs (2) von einer momentan von dem Kraftfahr-
zeug (2) befahrenen ersten Fahrbahn (6) auf eine die
erste Fahrbahn (6) querende zweite Fahrbahn (7) be-
vorsteht,
• falls ermittelt wird, dass ein Abbiegevorgang des
Kraftfahrzeugs (2) bevorsteht, Ermitteln eines Min-
destabstandswerts des Kraftfahrzeugs (2) zu einem
auf der zweiten Fahrbahn (7) befindlichen Verkehrs-
teilnehmer (8), wobei der Mindestabstandswert in Ab-
hängigkeit des klassifizierten momentanen Fahrver-
haltens des Fahrers (5) ermittelt wird,
• Ausgeben eines Abbiegehinweises mittels der Aus-
gabevorrichtung (3) basierend auf dem ermittelten
Mindestabstandswert.

2.  Fahrerassistenzsystem nach Anspruch 1, wobei
das Ermitteln des zumindest einen Parameters ein
Ermitteln einer momentanen Geschwindigkeit und/
oder einer momentanen Beschleunigung des Kraft-
fahrzeugs (2) beinhaltet.

3.   Fahrerassistenzsystem nach Anspruch 1 oder
Anspruch 2, wobei das Ermitteln des zumindest einen
Parameters ein Ermitteln einer Dauer eines Haltevor-
gangs des Kraftfahrzeugs (2) an einer Kreuzung (9)
der ersten Fahrbahn (6) mit der zweiten Fahrbahn (7)
beinhaltet.

4.    Fahrerassistenzsystem nach einem der vor-
hergehenden Ansprüche, wobei das Klassifizieren
des momentanen Fahrverhaltens des Fahrers (5) ein
Klassifizieren des momentanen Fahrverhaltens des
Fahrers (5) als eine sportliche Fahrweise oder eine
defensive Fahrweise beinhaltet und wobei das Ermit-
teln des Mindestabstandswerts des Kraftfahrzeugs
(2) ein Erhöhen eines vorgegebenen Abstandswerts
bei einer defensiven Fahrweise und ein Verringern
des vorgegebenen Abstandswerts bei einer sportli-
chen Fahrweise beinhaltet.

5.  Fahrerassistenzsystem nach einem der vorher-
gehenden Ansprüche, wobei die Recheneinheit (4)

zudem angeleitet wird, folgende Schritte auszufüh-
ren:
– Ermitteln eines momentanen Abstandswerts des
Kraftfahrzeugs (2) zu dem auf der zweiten Fahrbahn
(7) befindlichen Verkehrsteilnehmer (8),
– Ermitteln, ob der ermittelte momentane Abstands-
wert den ermittelten Mindestabstandswert unter-
schreitet,
– wobei das Ausgeben des Abbiegehinweises ein
Ausgeben einer Warnmeldung beinhaltet, falls der
ermittelte momentane Abstandswert den ermittelten
Mindestabstandswert unterschreitet und wobei das
Ausgeben des Abbiegehinweises ein Ausgeben ei-
nes Abbiegehinweises für ein Durchführen des Ab-
biegevorgangs beinhaltet, falls der ermittelte momen-
tane Abstandswert den ermittelten Mindestabstands-
wert nicht unterschreitet.

6.  Fahrerassistenzsystem nach einem der vorher-
gehenden Ansprüche, wobei die Recheneinheit (4)
zudem angeleitet wird zum Ermitteln einer Fahrspur
der zweiten Fahrbahn (7), auf welche das Kraftfahr-
zeug (2) abbiegt, und wobei das Ermitteln des Min-
destabstandswerts des Kraftfahrzeugs (2) ein Ermit-
teln eines Mindestabstandswerts des Kraftfahrzeugs
(2) zu einem sich auf der ermittelten Fahrspur (10)
an die Kreuzung (9) der ersten Fahrbahn (6) mit der
zweiten Fahrbahn (7) annähernden Verkehrsteilneh-
mers (8) beinhaltet.

7.   Fahrerassistenzsystem nach Anspruch 6, wo-
bei das Ermitteln der Fahrspur (10) der zweiten Fahr-
bahn (7) ein Ermitteln einer momentanen Stellung ei-
nes Fahrtrichtungsanzeigers (11) des Kraftfahrzeugs
(2) und/oder ein Ermitteln einer momentan von dem
Kraftfahrzeug (2) befahrenen Fahrspur (12) der ers-
ten Fahrbahn (6) beinhaltet.

8.  Fahrerassistenzsystem nach einem der vorher-
gehenden Ansprüche, wobei das Ermitteln des Min-
destabstandswerts des Kraftfahrzeugs (2) ein Ermit-
teln einer Dauer bis zu einem Eintreffen des auf der
zweiten Fahrbahn (7) befindlichen Verkehrsteilneh-
mers (8) an der Kreuzung (9) beinhaltet.

9.   Fahrerassistenzsystem nach Anspruch 8, wo-
bei das Ermitteln der Dauer basierend auf von ei-
ner Fahrzeug-zu-Fahrzeug-Kommunikationsvorrich-
tung (13) und/oder einer Fahrzeug-zu-Infrastruktur-
Kommunikationsvorrichtung (14) empfangener Da-
ten erfolgt.

10.  Fahrerassistenzsystem nach Anspruch 8 oder
Anspruch 9, wobei das Ermitteln der Dauer basierend
auf von zumindest einem Sensor (15) des Kraftfahr-
zeugs (2) ermittelter Daten erfolgt.

11.    Fahrerassistenzsystem nach einem der vor-
hergehenden Ansprüche, wobei das Klassifizieren
des momentanen Fahrverhaltens des Fahrers (5) er-
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folgt, falls ermittelt wird, dass ein Abbiegevorgang
des Kraftfahrzeugs (2) bevorsteht.

12.    Fahrerassistenzsystem nach einem der vor-
hergehenden Ansprüche, wobei das Ermitteln, ob
ein Abbiegevorgang des Kraftfahrzeugs (2) von ei-
ner momentan von dem Kraftfahrzeug (2) befahrenen
ersten Fahrbahn (6) auf eine die erste Fahrbahn (6)
querende zweite Fahrbahn (7) bevorsteht, basierend
auf von in einer Speichervorrichtung (16) abgelegten
Kartendaten erfolgt.

13.  Fahrerassistenzsystem nach einem der vorher-
gehenden Ansprüche, wobei die Recheneinheit (4)
zudem angeleitet wird zum Ermitteln einer Vorfahrts-
lage des Kraftfahrzeugs (2) in Bezug auf den auf
der zweiten Fahrbahn (7) befindlichen Verkehrsteil-
nehmer (8) und wobei das Ermitteln des Mindestab-
standswerts des Kraftfahrzeugs (2) erfolgt, falls das
Kraftfahrzeug (2) nicht vorfahrtsberechtigt ist.

14.  Computerprogrammprodukt, das, wenn es auf
einer Recheneinheit (4) eines Fahrerassistenzsys-
tems (1) eines Kraftfahrzeugs (2) ausgeführt wird,
wobei das Fahrerassistenzsystem (1) eine Ausgabe-
vorrichtung (3) ausgebildet zum Ausgeben von Ab-
biegehinweisen für Abbiegevorgänge des Kraftfahr-
zeugs (2) aufweist, die Recheneinheit (4) anleitet, fol-
gende Schritte auszuführen:
– Ermitteln zumindest eines ein momentanes Fahr-
verhalten eines Fahrers (5) des Kraftfahrzeugs (2)
kennzeichnenden Parameters,
– Klassifizieren des momentanen Fahrverhaltens des
Fahrers (5) basierend auf dem zumindest einen er-
mittelten Parameter,
– Ermitteln, ob ein Abbiegevorgang des Kraftfahr-
zeugs (2) von einer momentan von dem Kraftfahr-
zeug (2) befahrenen ersten Fahrbahn (6) auf eine die
erste Fahrbahn (6) querende zweite Fahrbahn (7) be-
vorsteht,
– falls ermittelt wird, dass ein Abbiegevorgang des
Kraftfahrzeugs (2) bevorsteht, Ermitteln eines Min-
destabstandswerts des Kraftfahrzeugs (2) zu einem
auf der zweiten Fahrbahn (7) befindlichen Verkehrs-
teilnehmer (8), wobei der Mindestabstandswert in Ab-
hängigkeit des klassifizierten momentanen Fahrver-
haltens des Fahrers (5) ermittelt wird,
– Ausgeben eines Abbiegehinweises mittels der Aus-
gabevorrichtung (3) basierend auf dem ermittelten
Mindestabstandswert.

15.  Computerlesbares Medium, auf dem ein Com-
puterprogrammprodukt nach Anspruch 14 gespei-
chert ist.

Es folgen 4 Seiten Zeichnungen
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