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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum Verhin-
dern der Ausgabe von Kollisionswarnungen und/oder
Abstandswarnungen sowie eine Vorrichtung zur Verhin-
derung der Ausgabe von Kollisionswarnungen und/oder
Abstandswarnungen und ein Fahrzeug.
[0002] Es sind in Kraftfahrzeuge integrierte Systeme
bekannt, die Abstandswarnungen- und/oder Kollisions-
warnungen für den Fahrer des Kraftfahrzeugs ausgeben.
Derartige Abstands- und/oder Kollisionswarnungen wer-
den z.B. dann ausgegeben, wenn sich das Kraftfahrzeug,
z.B. aus Unachtsamkeit des Fahrers oder aufgrund kom-
plexer Verkehrssituationen, einem vorausfahrenden
Kraftfahrzeug mit einer derartigen Geschwindigkeit nä-
hert, dass die Gefahr eines Unfalls besteht. Abstands-
und/oder Kollisionswarnungen werden z.B. als optische,
akustische oder haptische Signale im Fahrgastraum aus-
gegeben.
[0003] Derartige Systeme sind als Abstandswar-
nungs- oder Kollisionswarnungssysteme bekannt und
üblicherweise als Teilfunktionen von Abstandsregeltem-
pomaten oder Notbremssystemen realisiert. Bei Ab-
standsregeltempomaten oder Notbremssystemen eines
Kraftfahrzeugs ist als Teil dieser Systeme, insbesondere
im Frontbereich des Kraftfahrzeugs, ein Aktor-Sensor-
System, z.B. in Form einer Radareinrichtung, integriert.
Mit dem Aktor-Sensor-System wird dann insbesondere
der Abstand zum vorausfahrenden Kraftfahrzeug ge-
messen und im Falle eines aufgrund der Geschwindigkeit
unfallgefährlichen Abstands bei aktiviertem Abstandsre-
geltempomat oder aktiviertem Notbremssystem direkt in
die Fahrzeugbewegung eingegriffen.
[0004] Die US20050068197A1 beschreibt ein Fahr-
zeug mit einem Anhänger, wobei an dem Fahrzeug bei
angekuppeltem Anhänger das rückwärtige Einparkhilfe-
system des Fahrzeugs deaktiviert wird.
[0005] Die US6345224B1 beschreibt ein Kraftfahr-
zeug in einem Schleppbetrieb eines Anhängers oder
durch ein anderes Kraftfahrzeug. Bei aktiviertem
Schleppbetrieb ist ein Kollisionsvermeidungssystem des
Kraftfahrzeugs weiterhin aktiv und ermittelt das Vorhan-
densein eines abschleppenden Kraftfahrzeugs, um bei
nicht Vorhandensein automatisch die Bremsen des
Kraftfahrzeugs zu betätigen. Wird eine drohende Kollisi-
on während des Schleppbetriebs durch das aktive Kolli-
sionsvermeidungssystem des Kraftfahrzeugs erkannt,
dann wird durch das Kollisionsvermeidungssystem eine
automatische Bremsung durchgeführt.
[0006] Die EP1234739A2 beschreibt einen Schlepp-
betrieb eines Kraftfahrzeuges, das von einem zweiten
herkömmlichen Kraftfahrzeug geschleppt wird. Im
Schleppbetrieb wird die Steuerung des Bremssystems
des abgeschleppten Kraftfahrzeugs durch einen Schal-
ter oder einen automatisch erkannten Schleppbetrieb in
einen Ruhezustand versetzt. Sobald über den Fahrzeug-
datenbus ein Signal an die Steuerung des Bremssystems
übermittelt wird, wird die Steuerung während des

Schleppbetriebs geweckt und damit aktiviert und verar-
beitet des empfangene Signal Bremsenansteuersignal
auf herkömmliche Weise zur Ausführung einer Brem-
sung des Kraftfahrzeugs. Eine Abstands- oder Kollisi-
onswarnvorrichtung wird nicht offenbart.
[0007] Im Gegensatz zu den Abstandsregeltempoma-
ten oder Notbremssystemen selbst sind die Abstands-
warnungs- oder Kollisionswarnungssysteme nicht ab-
schaltbar, damit diese nach dem Einschalten des Motors
oder der Zündung ab einem vordefinierten Geschwindig-
keitswert des Kraftfahrzeugs automatisch aktiviert sind
und vor Gefahrensituationen warnen.
[0008] Es ergibt sich jedoch ein technisches Problem,
wenn Fahrzeuge mit Abstands-und/oder Kollisionswar-
nungssystemen abgeschleppt werden müssen. Beim
Abschleppvorgang muss der Motor üblicherweise laufen,
damit das abgeschleppte Kraftfahrzeug gelenkt werden
kann. Moderne Fahrzeuge weisen nämlich eine Lenkun-
terstützung auf, die ein Lenken bei laufendem Motor zwar
erleichtert aber bei abgeschaltetem Motor ein Lenken
des Kraftfahrzeugs erschwert bzw. sogar gar nicht mög-
lich macht. Wie bereits oben geschildert, wird jedoch ge-
mäß dem Stand der Technik bei laufendem Motor auch
das Abstands- und/oder Kollisionswarnungssystem ab
einem bestimmten Geschwindigkeitswert aktiviert.
[0009] Das Abschleppfahrzeug fährt nun beim Ab-
schleppvorgang üblicherweise in einem Abstand von ei-
nigen Zentimetern bis etwa fünf Metern, je nach Ab-
schleppseil- oder Abschleppstangenlänge vor dem ab-
geschleppten Kraftfahrzeug. Dieser Abstand zwischen
dem Abschleppfahrzeug und dem abgeschleppten Kraft-
fahrzeug führt dazu, dass ständig Kollisionswarnungen
und/oder Abstandswarnungen vom abgeschleppten
Kraftfahrzeug an dessen Fahrer ausgegeben werden.
[0010] Diese Kollisionswarnungen und/oder Ab-
standswarnungen beeinträchtigen einerseits den Kom-
fort des Fahrers des abgeschleppten Kraftfahrzeugs,
können andererseits jedoch sogar dazu führen, dass der
Fahrer durch die Kollisionswarnungen und/oder Ab-
standswarnungen derart abgelenkt ist, dass neue Unfall-
gefahren entstehen können.
[0011] Die Aufgabe der vorliegenden Erfindung ist es
daher, einen Abschleppvorgang durch das Kraftfahrzeug
mit Abstandswarnungs- oder Kollisionswarnungssyste-
men automatisch zu erkennen, um die Ausgabe von Kol-
lisionswarnungen und/oder Abstandswarnungen wäh-
rend des Abschleppvorgangs zu verhindern, abzuschal-
ten bzw. zu unterdrücken.
[0012] Die Erfindung löst diese Aufgabe durch ein Ver-
fahren zum Verhindern der Ausgabe von Kollisionswar-
nungen und/oder Abstandswarnungen nach Anspruch 1
sowie eine Vorrichtung zur Verhinderung der Ausgabe
von Kollisionswarnungen und/oder Abstandswarnungen
nach Anspruch 9 und ein Fahrzeug nach Anspruch 17.
[0013] Die Erfindung umfasst dazu einen Überwa-
chungsschritt bzw. Überwachungsmittel Mit dem Über-
wachungsschritt bzw. den Überwachungsmitteln werden
Werte eines oder mehrerer vorbestimmter Fahrzeugpa-
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rameter erfasst. Die Werte dieser Parameter werden ins-
besondere durch Sensoren des Kraftfahrzeugs zur Ver-
fügung gestellt, wobei auf diese Werte im Überwa-
chungsschritt bzw. von den Überwachungsmitteln zuge-
griffen wird.
[0014] Parameter des Kraftfahrzeugs sind z.B. die Ge-
schwindigkeit des Kraftfahrzeugs, die Gangwahlschal-
terstellung, die Motordrehzahl, die Fahrpedalstellung,
die mit einer Radareinrichtung aufgenommene Ge-
schwindigkeit eines vorausfahrenden Kraftfahrzeugs so-
wie dessen Abstand zum Kraftfahrzeug und/oder die
Warnblinkeranlageneinstellung. Werte dieser Parameter
sind dann z.B. die Werte der Geschwindigkeit des Kraft-
fahrzeugs, die Werte der Motordrehzahl, die Position der
Fahrpedalstellung, Werte der Relativgeschwindigkeit
zwischen den Fahrzeugen, die Position der Gangwahl-
schalterstellung und/oder eine aktivierte oder deaktivier-
te Warnblinkeranlageneinstellung. Es wird z.B. vordefi-
niert, für welche Parameter im Überwachungsschritt
bzw. von dem Überwachungsmittel die Werte erfasst
werden.
[0015] In einem Auswerteschritt bzw. mit einem Aus-
wertemittel werden dem Parameter, oder im Falle meh-
rerer vordefinierter Parameter, jeweils jedem der Fahr-
zeugparameter entweder eine vermutete Abschleppsitu-
ation oder eine normale Vorausfahrt zugeordnet. Diese
Zuordnung findet in Abhängigkeit der Werte des bzw.
des jeweiligen Parameters statt. Im Falle mehrerer vor-
definierter Parameter werden also für jeden Parameter
jeweils die Werte des jeweiligen Parameters erfasst und
dem jeweiligen Parameter im Falle, dass die Werte des
Parameters z.B. vordefinierte Schwellenwerte über-
schreiten oder unterschreiten, entweder eine vermutete
Abschleppsituation oder eine normale Vorausfahrt zuge-
ordnet.
[0016] Ferner wird in einem Abschaltschritt bzw. mit
Abschaltmitteln die Ausgabe von Kollisionswarnungen
mit Kollisionswarnungsausgabemitteln und/oder von Ab-
standswarnungen mit Abstandswarnungsausgabemit-
teln dann, z.B. durch Abschalten oder Unterdrücken, ver-
hindert, wenn entweder einem, mehreren oder allen
Fahrzeugparametern eine vermutete Abschleppsituati-
on zugeordnet ist.
[0017] Für den Abschaltschritt bzw. für die Abschalt-
mittel wird z.B. vordefiniert, ob es ausreichend ist, dass
einem beliebigen der erfassten Parameter eine vermu-
tete Abschleppsituation zugeordnet ist, um die Abstands-
warnungen und/oder Kollisionswarnungen abzuschal-
ten. Es ist auch vorstellbar, dass vordefiniert ist, dass
mehreren, zumindest einem oder mehreren bestimmten
oder allen Parametern eine vermutete Abschleppsituati-
on zugeordnet sein muss, um die Abstandswarnungen
und/oder Kollisionswarnungen zu verhindern.
[0018] Dank der Erfindung wird somit ein Abschlepp-
vorgang des Kraftfahrzeug mit Abstandswarnungs- oder
Kollisionswarnungssystemen durch Erfassen und Aus-
werten fahrzeugspezifischer Parameter automatisch er-
kannt, um die Ausgabe von Kollisionswarnungen

und/oder Abstandswarnungen während des Abschlepp-
vorgangs, z.B. durch Abschalten der Kollisionswarnun-
gen und/oder Abstandswarnungen, zu verhindern bzw.
zu unterdrücken.
[0019] Gemäß einer ersten Ausführungsform ist als ein
Parameter ein Abstand oder sind als Parameter mehrere
Abstände zwischen dem Kraftfahrzeug und einem vor-
ausfahrenden Kraftfahrzeug vordefiniert. Im Überwa-
chungsschritt bzw. mit den Überwachungsmitteln wer-
den die Abstandswerte des bzw. der Abstände erfasst.
Die Werte werden z.B. mit einer Radareinrichtung des
Kraftfahrzeugs erfasst. Im Auswerteschritt bzw. mit den
Auswertemitteln wird dem Abstand bzw. jeweils jedem
der Abstände eine vermutete Abschleppsituation zuge-
ordnet, wenn der bzw. die Abstände innerhalb eines vor-
definierten Abstandsbereiches liegen und die zeitliche
Änderung der erfassten Abstandswerte innerhalb min-
destens eines vordefinierten Zeitintervalls unterhalb ei-
nes vordefinierten Abstandsänderungsschwellenwerts
liegen.
[0020] Liegt der oder liegen die Abstände außerhalb
des vordefinierten Abstandsbereichs oder beträgt die
zeitliche Änderung der erfassten Abstandswerte inner-
halb mindestens eines vordefinierten Zeitintervalls einen
Wert oberhalb des Abstandsänderungsschwellenwerts,
so wird dem oder den Abständen eine normale Voraus-
fahrt zugeordnet. Ein vordefinierter Abstandsbereich
wird z.B. durch Abstandswerte zwischen null und fünf
Metern zwischen dem Kraftfahrzeug und dem voraus-
fahrenden Kraftfahrzeug definiert.
[0021] Wird ein Kraftfahrzeug abgeschleppt, so fährt
dieses im Wesentlichen mit einem konstanten Abstand
hinter dem Abschleppfahrzeug her. Dieser Abstand ist
von der Länge des Abschleppseils oder der Abschlepp-
stange abhängig und damit durch einen Abstandsbe-
reich begrenzt. Demnach ist eine Abschleppsituation er-
kennbar, wenn dieser Abstand im Wesentlichen konstant
eingehalten wird.
[0022] Im Wesentlichen konstant bedeutet, dass die
Änderung der Abstandswerte innerhalb mindestens ei-
nes vordefinierten Zeitintervalls unterhalb eines vordefi-
nierten Abstandsänderungsschwellenwertes liegt. Bei
starken Änderungen der Abstandswerte innerhalb des
vordefinierten Zeitintervalls, wenn also das Abschlepp-
fahrzeug z.B. bremst und im Falle eines genutzten Ab-
schleppseils der Fahrer des abgeschleppten Kraftfahr-
zeugs nicht reagiert, wird demnach dem Abstand keine
Abschleppsituation mehr zugeordnet und Kollisionswar-
nungen und/oder Abstandswarnungen werden nicht ver-
hindert, abgeschaltet oder unterdrückt, sodass der Fah-
rer berechtigter Weise auf die Gefahr hingewiesen wird.
[0023] Demnach wird aufgrund des Erfassens und
Auswertens des oder der Abstände bzw. der Abstands-
werte eine Abschleppsituation erkannt, wobei jedoch
Kollisionswarnungen und/oder Abstandswarnungen in
normaler Fahrsituation oder bei Gefahren während des
Abschleppvorgangs trotzdem ausgegeben werden.
[0024] Ferner ist es mit diesem Ausführungsbeispiel
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zusätzlich möglich, zwischen einem Abschleppvorgang
mit einem Abschleppseil und einer Abschleppstange zu
unterscheiden, da sich im Falle einer Abschleppstange
immer konstante Abstandswerte zwischen den Kraftfahr-
zeugen ergeben.
[0025] Gemäß einer weiteren Ausführungsform ist ein
vorbestimmter Parameter die Relativgeschwindigkeit
des Kraftfahrzeugs mit dem Abstandswarnungs- oder
Kollisionswarnungssystem zu einem vorausfahrenden
Kraftfahrzeug. Im Überwachungsschritt bzw. mit den
Überwachungsmitteln werden die Relativgeschwindig-
keitswerte erfasst. Diese sind wiederum z.B. mit einer
Radareinrichtung des Kraftfahrzeugs unter Berücksich-
tung der Eigengeschwindigkeit des abgeschleppten
Fahrzeugs erfassbar. Im Auswerteschritt bzw. mit dem
Auswertemittel wird der Relativgeschwindigkeit eine ver-
mutete Abschleppsituation zugeordnet, wenn die zeitli-
che Änderung der erfassten Relativgeschwindigkeits-
werte innerhalb mindestens eines vordefinierten Zeitin-
tervalls unterhalb eines vordefinierten
Relativgeschwindigkeitsänderungsschwellenwertes
liegt. Liegt die zeitliche Änderung der erfassten Relativ-
geschwindigkeitswerte innerhalb des vordefinierten Zei-
tintervalls auf oder oberhalb des vordefinierten
Relativgeschwindigkeitsänderungsschwellenwerts, so
wird der Relativgeschwindigkeit eine normale Voraus-
fahrt zugeordnet.
[0026] Somit wird in vorteilhafter Weise berücksichtigt,
dass die Relativgeschwindigkeit zwischen Abschlepp-
fahrzeug und abgeschlepptem Kraftfahrzeug im Wesent-
lichen konstant ist, also die zeitliche Änderung der er-
fassten Relativgeschwindigkeitswerte innerhalb eines
vordefinierten Zeitintervalls unterhalb eines vordefinier-
ten Relativgeschwindigkeitsänderungsschwellenwertes
liegt, wenn das Kraftfahrzeug abgeschleppt wird.
[0027] Gemäß einer weiteren Ausführungsform ist ein
vorbestimmter Parameter die Geschwindigkeit des Kraft-
fahrzeugs und eine weiterer Parameter die Fahrpedal-
stellung bzw. Gaspedalstellung des Kraftfahrzeugs. Mit
den Überwachungsmitteln bzw. im Überwachungsschritt
werden die Geschwindigkeitswerte der Geschwindigkeit
und die Positionen der Fahrpedalstellung erfasst. Ferner
wird der Geschwindigkeit und der Fahrpedalstellung mit
den Auswertemitteln bzw. im Auswerteschritt eine ver-
mutete Abschleppsituation zugeordnet, wenn sich die
Fahrpedalstellung in der Ruheposition befindet, also das
Fahrpedal vom Fahrer unbetätigt ist, und der erfasste
Geschwindigkeitswert oberhalb eines vordefinierten Ge-
schwindigkeitsschwellenwerts liegt. Eine normale Vor-
ausfahrt wird der Geschwindigkeit und der Fahrpedal-
stellung zugeordnet, wenn sich die Fahrpedalstellung
nicht in der Ruheposition befindet, also das Fahrpedal
vom Fahrer betätigt wird, oder der erfasste Geschwin-
digkeitswert auf bzw. unterhalb einem vordefinierten Ge-
schwindigkeitsschwellenwert liegt.
[0028] Hier wird vorteilhafterweise berücksichtigt,
dass Geschwindigkeitswerte oberhalb eines vordefinier-
ten Geschwindigkeitsschwellenwerts, die insbesondere

noch zunehmen, bei der normalen Vorausfahrt üblicher-
weise nur durch Betätigung des Fahrpedals erreicht wer-
den.
[0029] Gemäß einer weiteren Ausführungsform ist ein
vorbestimmter Parameter die Gangwahlschalterstellung
des Kraftfahrzeugs. Mit den Überwachungsmitteln bzw.
im Überwachungsschritt werden die Positionen der
Gangwahlschalterstellung erfasst. Mit den Auswertemit-
teln bzw. im Auswerteschritt wird der Gangwahlschal-
terstellung eine vermutete Abschleppsituation zugeord-
net, wenn die Position des Gangwahlschalters dem neu-
tralen Gang, insbesondere dem sog. Leerlauf, entspricht.
Eine normale Vorausfahrt wird der Gangwahlschal-
terstellung zugeordnet, wenn die Position des Gang-
wahlschalters einem anderen als dem neutralen Gang
entspricht.
[0030] Mit dieser Ausführungsform wird demnach vor-
teilhafterweise berücksichtigt, dass sich während eines
Abschleppvorgangs die Gangwahlschalterstellung im
neutralen Gang befinden muss und es unüblich ist, wäh-
rend der normalen Vorausfahrt
den Gangwahlschalter in den neutralen Gang zu schal-
ten.
[0031] Gemäß einer weiteren Ausführungsform ist ein
vordefinierter Parameter die Motordrehzahl des Kraft-
fahrzeugs. Mit den Überwachungsmitteln bzw. im Über-
wachungsschritt werden Motordrehzahlwerte der Motor-
drehzahl erfasst. Im Auswerteschritt bzw. mit den Aus-
wertemitteln wird der Motordrehzahl eine vermutete Ab-
schleppsituation zugeordnet, wenn die Motordrehzahl-
werte auf oder unterhalb eines vordefinierten Motordreh-
zahlschwellenwerts liegen. Im Falle, dass die Motordreh-
zahlwerte oberhalb des vordefinierten Motordrehzahl-
schwellenwerts, insbesondere des
Leerlaufmotordrehzahlwerts, liegen, wird der Motordreh-
zahl eine normale Vorausfahrt zugeordnet.
[0032] Mit diesem Ausführungsbeispiel wird in vorteil-
hafter Weise berücksichtigt, dass während der normalen
Vorausfahrt, bei üblicherweise eingekuppeltem Getrie-
be, die Motordrehzahl immer Motordrehzahlwerte ober-
halb eines Motordrehzahlschwellenwerts, nämlich des
Leerlaufmotordrehzahlwerts, aufweist. Weist die Motor-
drehzahl Motordrehzahlwerte unterhalb des Motordreh-
zahlschwellenwerts auf, so ist üblicherweise von einem
Stillstand oder wie hier, von einer Abschleppsituation
auszugehen, in denen Kollisionswarnungen und/oder
Abstandswarnungen nicht ausgegeben werden sollen.
[0033] Gemäß einer weiteren Ausführungsform ist ein
vordefinierter Parameter die Warnblinkanlageneinstel-
lung des Kraftfahrzeugs. Im Überwachungsschritt bzw.
mit den Überwachungsmitteln wird die Aktivierung oder
Deaktivierung der Warnblinkanlageneinstellung erfasst.
Im Auswerteschritt bzw. mit den Auswertemitteln wird
der Warnblinkanlageneinstellung eine vermutete Ab-
schleppsituation zugeordnet, wenn die Warnblinkanla-
geneinstellung aktiviert ist. Ist die Warnblinkanlagenein-
stellung deaktiviert wird der Warnblinkanlageneinstel-
lung eine normale Vorausfahrt zugeordnet.
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[0034] Mit diesem Ausführungsbeispiel wird in vorteil-
hafter Weise berücksichtigt, dass die Warnblinkanlage
während der normalen Vorausfahrt üblicherweise nicht
aktiviert wird, während einer Abschleppsituation hinge-
gen schon.
[0035] Gemäß einer weiteren Ausführungsform ist ein
vordefinierter Parameter die Objekterfassung für voraus-
fahrende Objekte des Kraftfahrzeugs. Im Überwa-
chungsschritt bzw. mit den Überwachungsmitteln wer-
den Zeitdauern erfasst, in der dasselbe Kraftfahrzeug
vorausfährt. Die Unterscheidung verschiedener sich in
der Umgebung des Kraftfahrzeugs befindenden Fahr-
zeuge wird z.B. durch die Kombination einer Radarein-
richtung im Kraftfahrzeug und spezieller Software zur
Auswertung der Umgebungssituation erreicht. Im Aus-
werteschritt bzw. mit den Überwachungsmitteln wird der
Objekterfassung eine vermutete Abschleppsituation zu-
geordnet, wenn die Zeitdauer oberhalb eines vordefinier-
ten Zeitdauerschwellenwerts liegt. Liegt die Zeitdauer
unterhalb des vordefinierten Zeitdauerschwellenwerts
wird der Objekterfassung eine normale Vorausfahrt zu-
geordnet.
[0036] Mit diesem Ausführungsbeispiel wird in vorteil-
hafter Weise berücksichtigt, dass sich während der nor-
malen Vorausfahrt üblicherweise, zumindest nach Ab-
lauf einer bestimmten Zeit, die vorausfahrenden Fahr-
zeuge ändern. Bleibt das vorausfahrende Kraftfahrzeug
über diese Zeitdauer hinaus immer gleich, also dasselbe,
so ist dies ein Anzeichen für eine Abschleppsituation. Bei
dem Kraftfahrzeug handelt es sich vorzugsweise um ein
Nutzfahrzeug. Ebenso ist das vorausfahrende Fahrzeug
vorzugsweise ein Nutzfahrzeug.
[0037] Weitere Ausführungsformen der Erfindung er-
geben sich aus den Unteransprüchen sowie aus den an-
hand der Zeichnungen näher erläuterten Ausführungs-
beispielen. In den Zeichnungen zeigen:

Fig. 1 den Ablauf eines Ausführungsbeispiels des
Verfahrens,

Fig. 2 den Ablauf eines weiteren Ausführungsbei-
spiels des Verfahrens,

Fig. 3 ein Ausführungsbeispiel der Vorrichtung,
Fig. 4 eine Abschleppsituation und
Fig. 5 eine normale Vorausfahrt

[0038] Fig. 1 zeigt den Ablauf eines Ausführungsbei-
spiels des Verfahrens zum Verhindern der Ausgabe von
Kollisionswarnungen und/oder Abstandswarnungen. Zu-
nächst werden in einem Überwachungsschritt 10, Werte
12 eines oder mehrerer vordefinierter Fahrzeugparame-
ter 13, auf die der Überwachungsschritt 10 zugreift, er-
fasst. Die Werte 12 sind Werte von Fahrzeugparametern
13, die z.B. von Sensoren des Kraftfahrzeugs zur Verfü-
gung gestellt werden und üblicherweise für verschie-
denste Funktionen nutzbar sind.
[0039] Im Auswerteschritt 14 wird in Abhängigkeit der
Werte 12 und der Schwellenwerte bzw. Wertebereiche
16 eine Zuordnung durchgeführt. Dem Parameter 13,

wird entweder ein vermuteter Abschleppvorgang oder ei-
ne normale Vorausfahrt zugeordnet.
[0040] Die Parameter 13, denen im Auswerteschritt 14
entweder eine normale Vorausfahrt oder eine vermutete
Abschleppsituation zugeordnet wurde, werden mit ihrer
Zuordnung als Parameter mit Zuordnung 18 an einen
Abschaltschritt 20 übergeben. In Abhängigkeit der Para-
meter mit Zuordnung 18 dient der Abschaltschritt 20 zum
Verhindern bzw. unterdrücken oder abschalten der Aus-
gabe von Kollisionswarnungen mit Kollisionswarnungs-
ausgabemitteln 22 und/oder zum Verhindern bzw. unter-
drücken oder abschalten der Ausgabe von Abstandswar-
nungen mit Abstandswarnungsausgabemitteln 22.
[0041] Die Kollisionswarnungen oder Abstandswar-
nungen 24 werden hier mit einem Notbremssystem 26
in Gefahrensituationen erzeugt und vor der Ausgabe mit
den Kollisionswarnungsausgabemitteln oder Abstands-
warnungsausgabemitteln 22 dem Abschaltschritt 20 zu-
geführt. Werden dem Abschaltschritt 20 nun Kollisions-
warnungen oder Abstandswarnungen 24 zugeführt, wer-
den diese entweder an die Kollisionswarnungsausgabe-
mittel oder Abstandswarnungsausgabemittel 22 für die
Ausgabe als "gefilterte" Kollisionswarnungen oder Ab-
standswarnungen 28 weitergegeben oder vom Abschalt-
schritt 20 unterdrückt bzw. abgeschaltet, sodass diese
nicht für die Abstandswarnungsausgabemittel oder Kol-
lisionswarnungsausgabemittel 22 zur Verfügung stehen
und demnach unterdrückt oder verhindert bzw. nicht aus-
gegeben werden.
[0042] Dazu ist dem Abschaltschritt 20 im Ausfüh-
rungsbeispiel vordefiniert, dass allen Parametern mit Zu-
ordnung 18 eine vermutete Abschleppsituation zugeord-
net sein muss, damit die Kollisionswarnungen oder Ab-
standswarnungen 24 im Abschaltschritt 20 abgeschaltet
bzw. unterdrückt werden. Wird demnach vom Auswerte-
schritt 14 allen Parametern mit Zuordnung 18 eine ver-
mutete Abschleppsituation zugeordnet, so werden die
Kollisionswarnungen oder Abstandswarnungen 24 ab-
geschaltet bzw. unterdrückt oder verhindert und können
daher mit den Abstandswarnungsausgabemitteln oder
Kollisionswarnungsausgabemitteln 22 nicht ausgege-
ben werden.
[0043] Ferner wird gemäß anderen Ausführungsbei-
spielen für den Abschaltschritt 20 vordefiniert, dass es
ausreichend ist, wenn nur einem oder mehreren be-
stimmten Parameter mit Zuordnung 18 eine vermutete
Abschleppsituation zugeordnet ist, damit die Kollisions-
warnungen oder Abstandswarnungen 24 abgeschaltet
bzw. unterdrückt oder verhindert werden.
[0044] In Fig. 1 ist dargestellt, dass dem Abschalte-
schritt 20 die Kollisionswarnungen oder Abstandswar-
nungen 24 zugeführt werden und von diesem "gefiltert"
werden. Gemäß einem anderen nicht dargestellten Aus-
führungsbeispiel wird alternativ vom Abschalteschritt 20
ein Signal an ein Notbremssystem 26 oder einen Ab-
standsregeltempomaten bzw. deren Steuergerät über-
mittelt, um dem Notbremssystem 26 oder dem Abstands-
regeltempomaten die Information zuzuführen, dass die
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Ausgabe der Kollisionswarnungen oder Abstandswar-
nungen 24 mit den Abstandswarnungsausgabemitteln
oder Kollisionswarnungsausgabemitteln 22 verhindert
werden sollen oder nicht verhindert werden sollen.
[0045] Fig. 2 zeigt den Ablauf eines weiteren Ausfüh-
rungsbeispiels des Verfahrens. Im vorliegenden Ausfüh-
rungsbeispiel der Fig. 2 sind die Werte 12 Abstandswerte
12a zwischen dem Eigenfahrzeug und einem vorausfah-
renden Fahrzeug, Relativgeschwindigkeitswerte 12b
zwischen dem Eigenfahrzeug und einem vorausfahren-
den Fahrzeug, Geschwindigkeitswerte des Eigenfahr-
zeugs 12c, die Position der Fahrpedalstellung 12d, die
Position der Gangwahlschalterstellung 12e, Motordreh-
zahlwerte 12f, die Aktivierung oder Deaktivierung der
Warnblinkeranlageneinstellung 12g und Zeitdauern 12h
in denen dasselbe Fahrzeug vorausfährt. Diese Werte
werden mit dem Überwachungsschritt 10 aus überwach-
ten Parametern 13 erfasst. Die entsprechenden Para-
meter 13, die hier überwacht bzw. erfasst werden, sind
der Abstand 13a eines Eigenfahrzeugs zum vorausfah-
renden Fahrzeug, die Relativgeschwindigkeit 13b zwi-
schen dem Eigenfahrzeug und einem vorausfahrenden
Fahrzeug, die Geschwindigkeit 13c des Eigenfahrzeugs,
die Fahrpedalstellung 13d, die Gangwahlschalterstel-
lung 13e, die Motordrehzahl 13f, die Warnblinkeranla-
geneinstellung 13g und die Objekterfassung 13h.
[0046] Die vom Überwachungsschritt 10 erfassten
Werte 12 werden an einen Auswerteschritt 14 überge-
ben. Dem Auswerteschritt stehen mehrere Schwellen-
werte und/oder Wertebereiche 16 zur Verfügung, die vor-
definiert sind. Derartige Schwellenwerte und/oder Wer-
tebereiche 16 sind gemäß diesem Ausführungsbeispiel
ein erstes Zeitintervall 16a, Abstandsänderungsschwel-
lenwerte 16b, ein zweites Zeitintervall 16c
Relativgeschwindigkeitsänderungsschwellenwerte 16d,
Geschwindigkeitsschwellenwerte16e, Motordrehzahl-
schwellenwerte 16f und eine Zeitdauerschwelle 16g.
[0047] Im vorliegenden Ausführungsbeispiel wird im
Auswerteschritt 14 in Abhängigkeit der Werte 12 und der
Schwellenwerte bzw. Wertebereiche 16 eine Zuordnung
durchgeführt. Dem Parameter 13 wird entweder ein ver-
muteter Abschleppvorgang oder eine normale Voraus-
fahrt zugeordnet.
[0048] Die Parameter 13, denen im Auswerteschritt 14
entweder eine normale Vorausfahrt oder eine vermutete
Abschleppsituation zugeordnet wurde, werden mit ihrer
Zuordnung als Parameter mit Zuordnung 18 an einen
Abschaltschritt 20 übergeben. Entsprechend werden
dem Abschaltschritt 20 ein Abstand mit Zuordnung 18a,
die Relativgeschwindigkeit mit Zuordnung 18b, die Ge-
schwindigkeit mit Zuordnung 18c, die Fahrpedalstellung
mit Zuordnung 18d, die Gangwahlschalterstellung mit
Zuordnung 18e, die Motordrehzahl mit Zuordnung 18f,
die Warnblinkeranlageneinstellung mit Zuordnung 18g
und die Objekterfassung mit Zuordnung 18h übergeben.
[0049] Wie im Ausführungsbeispiel der Fig. 1 dient der
Abschaltschritt 20 zum Verhindern bzw. unterdrücken
oder abschalten der Ausgabe von Kollisionswarnungen

mit Kollisionswarnungsausgabemitteln 22 und/oder zum
Verhindern bzw. unterdrücken oder abschalten der Aus-
gabe von Abstandswarnungen mit Abstandswarnungs-
ausgabemitteln 22 in Abhängigkeit der Parameter mit Zu-
ordnung 18.
[0050] Die Kollisionswarnungen oder Abstandswar-
nungen 24 werden wiederum mit einem Notbremssys-
tem 26 in Gefahrensituationen erzeugt und vor der Aus-
gabe mit den Kollisionswarnungsausgabemitteln oder
Abstandswarnungsausgabemitteln 22 dem Abschalt-
schritt 20 zugeführt. Auch in diesem Ausführungsbeispiel
ist dem Abschaltschritt 20 vordefiniert, dass allen Para-
metern mit Zuordnung 18, also den Parametern mit Zu-
ordnung 18a bis 18h, eine vermutete Abschleppsituation
zugeordnet sein muss, damit die Kollisionswarnungen
oder Abstandswarnungen 24 im Abschaltschritt 20 ab-
geschaltet bzw. unterdrückt werden.
[0051] Fig. 3 zeigt ein Ausführungsbeispiel der Vor-
richtung. Mit Überwachungsmitteln 30 werden Werte 12
eines oder mehrerer vordefinierter Fahrzeugparameter
13, auf die die Überwachungsmittel 30 zugreifen, erfasst.
[0052] Die mit den Überwachungsmitteln 30 erfassten
Werte 12 werden an Auswertemittel 32 übergeben. Fer-
ner stehen dem Auswertemittel 32 ein oder mehrere
Schwellenwerte und/oder Wertebereiche 16 zur Verfü-
gung, die vordefiniert sind.
[0053] Im Auswertemittel 32 wird jeweils jedem der Pa-
rameter 13, für die die Werte 12 erfasst wurden, entweder
ein vermuteter Abschleppvorgang oder eine normale Vo-
rausfahrt zugeordnet. Die Zuordnung findet in Abhängig-
keit der vordefinierten Schwellenwerte und/oder Werte-
bereiche 16, die für jeden Parameter 13 jeweils vordefi-
niert sind, statt.
[0054] Die Parameter mit Zuordnung 18 werden von
den Auswertemitteln 32 Abschaltmitteln 34 zugeführt. Mit
den Abschaltmitteln 34 wird in Abhängigkeit der Para-
meter mit Zuordnung 18 die Ausgabe von Kollisionswar-
nungen mit Kollisionswarnungsausgabemittel 22
und/oder von Abstandswarnungen mit Abstandswar-
nungsausgabemittel 22 ausgegeben oder unterdrückt.
Hierzu werden Kollisionswarnungen oder Abstandswar-
nungen 24, die mit einem Notbremssystem 26 in Gefah-
rensituationen erzeugt werden, den Abschaltmitteln 34
zugeführt und
als "gefilterte" Kollisionswarnungen oder Abstandswar-
nungen 28 weitergegeben oder von den Abschaltmitteln
34 unterdrückt bzw. abgeschaltet, sodass diese nicht für
die Abstandswarnungsausgabemittel oder Kollisions-
warnungsausgabemittel 22 zur Verfügung stehen.
[0055] Den Abschaltmitteln 34 ist hier z.B. vordefiniert,
dass allen Parametern mit Zuordnung 18 eine vermutete
Abschleppsituation zugeordnet sein muss, damit die Ab-
schaltmittel 34 die Kollisionswarnungen oder Abstands-
warnungen 24 verhindern bzw. unterdrücken. Wird dem-
nach von den Auswertemitteln 32 allen Parameter 13
eine vermutete Abschleppsituation zugeordnet, so wer-
den die Kollisionswarnungen oder Abstandswarnungen
24 abgeschaltet bzw. unterdrückt. Anderenfalls, wenn al-
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so einem oder mehreren Parameter mit Zuordnung 18
eine normale Vorausfahrt zugeordnet ist, werden die Kol-
lisionswarnungen oder Abstandswarnungen 24 nicht ab-
geschaltet bzw. unterdrückt und können daher mit den
Abstandswarnungsausgabemitteln oder Kollisionswar-
nungsausgabemitteln 22 ausgegeben werden.
[0056] Fig. 4 zeigt eine Abschleppsituation 36, bei der
ein Kraftfahrzeug 38 von einem vorausfahrenden Kraft-
fahrzeug 40 abgeschleppt wird. Das Kraftfahrzeug 38
wird mit einer Abschleppstange 42 durch das vorausfah-
rende Kraftfahrzeug 40 abgeschleppt, sodass ein Ab-
standswert 12a des Abstands 13a zwischen den Kraft-
fahrzeugen 38, 40 im Wesentlichen konstant ist. Der hier
dargestellte Abstand 13a liegt innerhalb eines vordefi-
nierten Abstandsbereichs 44. Die Geschwindigkeit 46
des vorausfahrenden Fahrzeugs 40 entspricht daher im
Wesentlichen der Geschwindigkeit 13c des abge-
schleppten Fahrzeugs 38. Bei dieser Abschleppsituation
36 wird mit dem hier beschriebenen Verfahren bzw. der
zuvor beschriebenen Vorrichtung die Ausgabe von Kol-
lisionswarnungen mit Kollisionswarnungsausgabemittel
22 und/oder von Abstandswarnungen mit Abstandswar-
nungsausgabemittel 22 unterdrückt.
[0057] Fig. 5 zeigt eine normale Vorausfahrt 48 eines
Kraftfahrzeugs 38. Vor dem Kraftfahrzeug 38 fährt ein
vorausfahrendes Kraftfahrzeug 40. Ein Abstandswert
12a des Abstands 13a zwischen den Kraftfahrzeugen
38, 40 ist hier - zumindest in einem vordefinierten ersten
Zeitintervall 16a gesehen - nicht konstant, da die Fahr-
zeuge 38, 40 unabhängig voneinander geführt werden.
Die Geschwindigkeit 46 des vorausfahrenden Fahrzeugs
40 unterscheidet sich dementsprechend auch von der
Geschwindigkeit 13c des abgeschleppten Fahrzeugs 38.
Auch hier liegt der dargestellte Abstand 13a innerhalb
eines vordefinierten Abstandsbereichs 44. Daher wird
bei dieser normalen Vorausfahrt 48 mit dem hier be-
schriebenen Verfahren bzw. der zuvor beschriebenen
Vorrichtung keine Abschleppsituation 36 erkannt und die
Ausgabe von Kollisionswarnungen mit Kol-lisionswar-
nungsausgabemittel 22 und/oder von Abstandswarnun-
gen mit Abstandswarnungsausgabemittel 22 nicht unter-
drückt und daher ausgegeben.

Bezugszeichenliste (Bestandteil der Beschreibung)

[0058]

10 Überwachungsschritt
12 Werte der Parameter
12a Abstandswerte
12b Relativgeschwindigkeitswerte
12c Geschwindigkeitswerte des Kraftfahrzeugs
12d Position der Fahrpedalstellung
12e Position der Gangwahlschalterstellung
12f Motordrehzahlwerte
12g Aktivierung oder Deaktivierung der Warnblinker-

anlageneinstellung
12h Zeitdauern in denen dasselbe Fahrzeug voraus-

fährt
13 vordefinierte Fahrzeugparameter
13a Abstand
13b Relativgeschwindigkeit
13c Geschwindigkeit des Kraftfahrzeugs
13d Fahrpedalstellung
13e Gangwahlschalterstellung
13f Motordrehzahl
13g Warnblinkeranlageneinstellung
13h Objekterfassung
14 Auswerteschritt
16 Schwellenwerte, Wertebereiche
16a erstes Zeitintervall
16b Abstandsänderungsschwellenwert
16c zweites Zeitintervall
16d Relativgeschwindigkeitsänderungsschwellen-

wert
16e Geschwindigkeitsschwellenwert
16f Motordrehzahlschwellenwert
16g Zeitdauerschwelle
18 Parameter mit Zuordnung
18a Abstand mit Zuordnung
18b Relativgeschwindigkeit mit Zuordnung
18c Geschwindigkeit des Kraftfahrzeugs mit Zuord-

nung
18d Fahrpedalstellung mit Zuordnung
18e Gangwahlschalterstellung mit Zuordnung
18f Motordrehzahl mit Zuordnung
18g Warnblinkeranlageneinstellung mit Zuordnung
18h Objekterfassung mit Zuordnung
20 Abschaltschritt
22 Kollisions-/Abstandswarnungsausgabemittel
24 Kollisions-/Abstandswarnungen
26 Notbremssystem
28 gefilterte Kollisions-/Abstandswarnungen
30 Überwachungsmittel
32 Auswertemittel
34 Abschaltmittel
36 Abschleppsituation
38 Kraftfahrzeug
40 vorausfahrendes Kraftfahrzeug
42 Abschleppstange
44 Abstandsbereich
46 Geschwindigkeit eines vorausfahrenden Fahr-

zeugs
48 normale Vorausfahrt

Patentansprüche

1. Verfahren zum Verhindern der Ausgabe von Kollisi-
onswarnungen (24) und/oder Abstandswarnungen
(24) bei Kraftfahrzeugen (38) mit Kollisionswar-
nungsausgabemitteln (22) und/oder Abstandswar-
nungsausgabemitteln (22), wobei das Verfahren fol-
gende Schritte umfasst:

a) einen Überwachungsschritt (10), bei dem
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Werte (12) eines oder mehrerer vordefinierter
Fahrzeugparameter (13) erfasst werden,
b) einen Auswerteschritt (14), bei dem oder je-
weils jedem der Fahrzeugparameter (13) in Ab-
hängigkeit des oder der erfassten Werte (12)
des jeweiligen Fahrzeugparameters (13) entwe-
der eine vermutete Abschleppsituation (36) oder
eine normale Vorausfahrt (48) zugeordnet wird
sowie
c) einen Abschaltschritt (20), bei dem die Aus-
gabe von Kollisionswarnungen (24) der Kollisi-
onswarnungsausgabemittel (22) und/oder von
Abstandswarnungen (24) der Abstandswar-
nungsausgabemittel (22) im Falle, dass eine
vermutete Abschleppsituation (36) entweder ei-
nem, mehreren oder allen Fahrzeugparametern
(13) zugeordnet ist, verhindert wird.

2. Verfahren nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet, dass
ein vordefinierter Fahrzeugparameter (13) mindes-
tens ein Abstand (13a) zwischen dem Kraftfahrzeug
(38) und einem vorausfahrenden Kraftfahrzeug (40)
ist, im Überwachungsschritt (10) Abstandswerte
(12a) des Abstands (13a) erfasst werden und im
Auswerteschritt (14) dem Abstand (13a) im Fall
dass, die erfasste Abstandswerte (12a) innerhalb ei-
nes vordefinierten Abstandsbereichs (44) und die
zeitliche Änderung der erfassten Abstandswerte
(12a) innerhalb mindestens eines vordefinierten ers-
ten Zeitintervalls (16a) unterhalb eines vordefinier-
ten Abstandsänderungsschwellenwerts (16b) lie-
gen, eine vermutete Abschleppsituation (36) und an-
derenfalls eine normale Vorausfahrt (48) zugeordnet
wird.

3. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2,
dadurch gekennzeichnet, dass
ein vordefinierter Fahrzeugparameter (13) die Rela-
tivgeschwindigkeit (13b) des Kraftfahrzeugs (38) zu
einem vorausfahrenden Kraftfahrzeug (40) ist, im
Überwachungsschritt (10) Relativgeschwindigkeits-
werte (12b) der Relativgeschwindigkeit (13b) erfasst
werden und im Auswerteschritt (14) der Relativge-
schwindigkeit (13b) im Fall, dass die zeitliche Ände-
rung der erfassten Relativgeschwindigkeitswerte
(12b) innerhalb mindestens eines vordefinierten
zweiten Zeitintervalls (16c) unterhalb eines vordefi-
nierten Relativgeschwindigkeitsänderungsschwel-
lenwerts (16d) liegt, eine vermutete Abschleppsitu-
ation (36) und anderenfalls eine normale Voraus-
fahrt (48) zugeordnet wird.

4. Verfahren nach einem der vorhergehenden Ansprü-
che,
dadurch gekennzeichnet, dass
ein vordefinierter Fahrzeugparameter (13) die Ge-
schwindigkeit (13c) des Kraftfahrzeugs (38) und ein

weiterer vordefinierter Fahrzeugparameter (13) die
Fahrpedalstellung (13d) des Kraftfahrzeugs (38) ist,
im Überwachungsschritt (10) Geschwindigkeitswer-
te (12c) der Geschwindigkeit (13c) und Positionen
(12d) der Fahrpedalstellung (13d) erfasst werden,
im Auswerteschritt (14) der Geschwindigkeit (13c)
des Kraftfahrzeugs (38) und der Fahrpedalstellung
(13d) im Falle, dass sich die Position (12d) der Fahr-
pedalstellung (13d) in der Ruheposition und der er-
fasste Geschwindigkeitswert (12c) oberhalb eines
vordefinierten Geschwindigkeitsschwellenwerts
(16e) liegt, eine vermutete Abschleppsituation (36)
und anderenfalls eine normale Vorausfahrt (48) zu-
geordnet wird.

5. Verfahren nach einem der vorhergehenden Ansprü-
che,
dadurch gekennzeichnet, dass
ein vordefinierter Fahrzeugparameter (13) die Gang-
wahlschalterstellung (13e) des Kraftfahrzeugs (38)
ist, im Überwachungsschritt (10) Positionen (12e)
der Gangwahlschalterstellung (13e) erfasst werden
und im Auswerteschritt (14) der Gangwahlschal-
terstellung (13e) im Fall, dass die Position (12e) der
Gangwahlschalterstellung (13e) dem neutralen
Gang entspricht, eine vermutete Abschleppsituation
(36) und anderenfalls eine normale Vorausfahrt (48)
zugeordnet wird.

6. Verfahren nach einem der vorhergehenden Ansprü-
che,
dadurch gekennzeichnet, dass
ein vordefinierter Fahrzeugparameter (13) die Mo-
tordrehzahl (13f) des Kraftfahrzeugs (38) ist, im
Überwachungsschritt (10) Motordrehzahlwerte (12f)
der Motordrehzahl (13f) erfasst werden und im Aus-
werteschritt (14) der Motordrehzahl (13f) im Fall,
dass die Motordrehzahlwerte (12f) auf oder unter-
halb eines vordefinierten Motordrehzahlschwellen-
werts (16f) liegen, eine vermutete Abschleppsituati-
on (36) und anderenfalls eine normale Vorausfahrt
(48) zugeordnet wird.

7. Verfahren nach einem der vorhergehenden Ansprü-
che,
dadurch gekennzeichnet, dass
ein vordefinierter Fahrzeugparameter (13) die Warn-
blinkanlageneinstellung (13g) des Kraftfahrzeugs
(38) ist, im Überwachungsschritt (10) die Aktivierung
oder Deaktivierung (12g) der Warnblinkanlagenein-
stellung (13g) erfasst wird und im Auswerteschritt
(14) der Warnblinkanlageneinstellung (13g) im Fall,
dass die Warnblinkanlageneinstellung (13g) akti-
viert ist, eine vermutete Abschleppsituation (36) und
anderenfalls eine normale Vorausfahrt (48) zugeord-
net wird.

8. Verfahren nach einem der vorhergehenden Ansprü-
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che,
dadurch gekennzeichnet, dass
ein vordefinierter Fahrzeugparameter (13) die Ob-
jekterfassung (13h) für vorausfahrende Objekte des
Kraftfahrzeugs (38) ist, im Überwachungsschritt (10)
Zeitdauern (12h) erfasst werden, in der dasselbe
Kraftfahrzeug vorausfährt und im Auswerteschritt
(14) der Objekterfassung (13h) im Fall, dass die Zeit-
dauer (12h) oberhalb einer vordefinierten Zeitdau-
erschwelle (16g) liegt, eine vermutete Abschleppsi-
tuation (36) und anderenfalls eine normale Voraus-
fahrt (48) zugeordnet wird.

9. Vorrichtung zur Verhinderung der Ausgabe von Kol-
lisionswarnungen (24) und/oder Abstandswarnun-
gen (24) bei Kraftfahrzeugen (38) mit Kollisionswar-
nungsausgabemitteln (22) und/oder Abstandswar-
nungsausgabemitteln (22), wobei die Vorrichtung
folgende Mittel umfasst:

a) Überwachungsmittel (30) zum Erfassen der
Werte (12) eines oder mehrerer vordefinierter
Fahrzeugparameter (13),
b) Auswertemittel (32) zum Zuordnen entweder
einer vermuteten Abschleppsituation (36) oder
eine normalen Vorausfahrt (48) zu dem oder je-
weils zu jedem der Fahrzeugparameter (13) in
Abhängigkeit des oder der erfassten Werte (12)
des jeweiligen Fahrzeugparameters (13) sowie
c) Abschaltmittel (34) zur Verhinderung der Aus-
gabe von Kollisionswarnungen (24) der Kollisi-
onswarnungsausgabemittel (22) und/oder von
Abstandswarnungen (24) der Abstandswar-
nungsausgabemittel (22) im Falle, dass eine
vermutete Abschleppsituation (36) entweder ei-
nem, mehreren oder allen Fahrzeugparametern
(13) zugeordnet ist.

10. Vorrichtung nach Anspruch 9,
dadurch gekennzeichnet, dass
ein vordefinierter Fahrzeugparameter (13) mindes-
tens ein Abstand (13a) zwischen dem Kraftfahrzeug
(38) und einem vorausfahrenden Kraftfahrzeug (40)
ist, die Überwachungsmittel (30) derart ausgebildet
sind, um Abstandswerte (12a) des Abstands (13a)
zu erfassen und die Auswertemittel (32) derart aus-
gebildet sind, um dem Abstand (13a) im Fall, dass
die erfassten Abstandswerte (12a) innerhalb eines
vordefinierten Abstandsbereiches (44) und die zeit-
liche Änderung der erfassten Abstandswerte (12a)
innerhalb mindestens eines vordefinierten ersten
Zeitintervalls (16a) unterhalb eines vordefinierten
Abstandsänderungsschwellenwerts (16b) liegen, ei-
ne vermutete Abschleppsituation (36) und anderen-
falls eine normale Vorausfahrt (48) zuzuordnen.

11. Vorrichtung nach Anspruch 9 oder 10,
dadurch gekennzeichnet, dass

ein vordefinierter Fahrzeugparameter (13) die Rela-
tivgeschwindigkeit (13b) des Kraftfahrzeugs (38) zu
einem vorausfahrenden Kraftfahrzeug (40) ist, die
Überwachungsmittel (30) derart ausgebildet sind,
um Relativgeschwindigkeitswerte (12b) der Relativ-
geschwindigkeit (13b) zu erfassen und die Auswer-
temittel (32) derart ausgebildet sind, um der Relativ-
geschwindigkeit (13b) im Fall, dass die zeitliche Än-
derung der erfassten Relativgeschwindigkeitswerte
(12b) innerhalb mindestens eines vordefinierten
zweiten Zeitintervalls (16c) unterhalb eines vordefi-
nierten Relativgeschwindigkeitsänderungsschwel-
lenwerts (16d) liegt, eine vermutete Abschleppsitu-
ation (36) und anderenfalls eine normale Voraus-
fahrt (48) zuzuordnen.

12. Vorrichtung nach einem der Ansprüche 9 bis 11,
dadurch gekennzeichnet, dass
ein vordefinierter Fahrzeugparameter (13) die Ge-
schwindigkeit (13c) des Kraftfahrzeug (38) und ein
weiterer vordefinierter Fahrzeugparameter (13) die
Fahrpedalstellung (13d) des Kraftfahrzeugs (38) ist,
die Überwachungsmittel (30) derart ausgebildet
sind, um Geschwindigkeitswerte (12c) der Ge-
schwindigkeit (13c) und Positionen (12d) der Fahr-
pedalstellung (13d) zu erfassen und die Auswerte-
mittel (32) derart ausgebildet sind, um der Geschwin-
digkeit (13c) des Kraftfahrzeugs (38) und der Fahr-
pedalstellung (13d) im Falle, dass sich die Position
(12d) der Fahrpedalstellung (13d) in der Ruheposi-
tion befindet und der erfasste Geschwindigkeitswert
(12c) oberhalb eines vordefinierten Geschwindig-
keitsschwellenwerts (16e) liegt, eine vermutete Ab-
schleppsituation (36) und anderenfalls eine normale
Vorausfahrt (48) zuzuordnen.

13. Vorrichtung nach einem der Ansprüche 9 bis 12,
dadurch gekennzeichnet, dass
ein vordefinierter Fahrzeugparameter (13) die Gang-
wahlschalterstellung (13e) des Kraftfahrzeugs (38)
ist, die Überwachungsmittel (30) derart ausgebildet
sind, um Positionen (12e) der Gangwahlschalterstel-
lung (13e) zu erfassen und die Auswertemittel (32)
derart ausgebildet sind, um der Gangwahlschal-
terstellung (13e) im Fall, dass die Position (12e) der
Gangwahlschalterstellung (13e) dem neutralen
Gang entspricht, eine vermutete Abschleppsituation
(36) und anderenfalls eine normale Vorausfahrt (48)
zuzuordnen.

14. Vorrichtung nach einem der Ansprüche 9 bis 13,
dadurch gekennzeichnet, dass
ein vordefinierter Fahrzeugparameter (13) die Mo-
tordrehzahl (13f) des Kraftfahrzeugs (38) ist, die
Überwachungsmittel (30) derart ausgebildet sind,
um Motordrehzahlwerte (12f) der Motordrehzahl
(13f) zu erfassen und die Auswertemittel (32) derart
ausgebildet sind, um der Motordrehzahl (13f) im Fall,
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dass die Motordrehzahlwerte (12f) auf oder unter-
halb eines vordefinierten Motordrehzahlschwellen-
werts (16f) liegen, eine vermutete Abschleppsituati-
on (36) und anderenfalls eine normale Vorausfahrt
(48) zuzuordnen.

15. Vorrichtung nach einem der Ansprüche 9 bis 14,
dadurch gekennzeichnet, dass
ein vordefinierter Fahrzeugparameter (13) die Warn-
blinkanlageneinstellung (13g) des Kraftfahrzeugs
ist, die Überwachungsmittel (30) derart ausgebildet
sind, um die Aktivierung oder Deaktivierung (12g)
der Warnblinkanlageneinstellung (13g) zu erfassen
und die Auswertemittel (32) derart ausgebildet sind,
um der Warnblinkanlageneinstellung (13g) im Fall,
dass die Warnblinkanlageneinstellung (13g) akti-
viert ist, eine vermutete Abschleppsituation (36) und
anderenfalls eine normale Vorausfahrt (48) zuzuord-
nen.

16. Vorrichtung nach einem der Ansprüche 9 bis 15,
dadurch gekennzeichnet, dass
ein vordefinierter Fahrzeugparameter (13) die Ob-
jekterfassung (13h) für vorausfahrende Objekte des
Kraftfahrzeugs (38) ist, die Überwachungsmittel (30)
derart ausgebildet sind, um Zeitdauern (12h) zu er-
fassen, in der dasselbe Kraftfahrzeug vorausfährt
und die Auswertemittel (32) derart ausgebildet sind,
um der Objekterfassung (13h) im Fall, dass die Zeit-
dauer (12h) oberhalb einer vordefinierten Zeitdau-
erschwelle (16g) liegt, eine vermutete Abschleppsi-
tuation (36) und anderenfalls eine normale Voraus-
fahrt (48) zuzuordnen.

17. Fahrzeug (38), insbesondere Nutzfahrzeug, mit ei-
ner Vorrichtung nach einem der Ansprüche 9 bis 16
zur Durchführung eines Verfahrens nach einem der
Ansprüche 1 bis 8.

Claims

1. Method for preventing the output of collision warn-
ings (24) and/or distance warnings (24) in the case
of motor vehicles (38) having collision warning output
means (22) and/or distance warning output means
(22), wherein the method comprises the following
steps:

a) a monitoring step (10), in which values (12)
of one or more predefined vehicle parameters
(13) are captured,
b) an evaluation step (14), in which either a pre-
sumed tow-away situation (36) or normal travel
ahead (48) is assigned or in each case to each
of the vehicle parameters (13) on the basis of
the captured value (s) (12) of the respective ve-
hicle parameter (13), and

c) a shutdown step (20), in which the output of
collision warnings (24) from the collision warning
output means (22) and/or of distance warnings
(24) from the distance warning output means
(22) is prevented if a presumed tow-away situ-
ation (36) is assigned to either one, more or all
vehicle parameters (13).

2. Method according to Claim 1,
characterized in that
one predefined vehicle parameter (13) is at least one
distance (13a) between the motor vehicle (38) and
a motor vehicle (40) travelling ahead, distance val-
ues (12a) of the distance (13a) are captured in the
monitoring step (10) and a presumed tow-away sit-
uation (36) is assigned to the distance (13a) in the
evaluation step (14) if the captured distance values
(12a) are within a predefined distance range (44)
and the change in the captured distance values (12a)
over time is below a predefined distance change
threshold value (16b) within at least one predefined
first time interval (16a), and normal travel ahead (48)
is assigned to said distance otherwise.

3. Method according to Claim 1 or 2,
characterized in that
one predefined vehicle parameter (13) is the relative
velocity (13b) of the motor vehicle (38) in relation to
a motor vehicle (40) travelling ahead, relative veloc-
ity values (12b) of the relative velocity (13b) are cap-
tured in the monitoring step (10) and a presumed
tow-away situation (36) is assigned to the relative
velocity (13b) in the evaluation step (14) if the change
in the captured relative velocity values (12b) over
time is below a predefined relative velocity change
threshold value (16d) within at least one predefined
second time interval (16c), and normal travel ahead
(48) is assigned to said relative velocity otherwise.

4. Method according to one of the preceding claims,
characterized in that
one predefined vehicle parameter (13) is the velocity
(13c) of the motor vehicle (38) and another prede-
fined vehicle parameter (13) is the accelerator pedal
position (13d) of the motor vehicle (38), velocity val-
ues (12c) of the velocity (13c) and positions (12d) of
the accelerator pedal position (13d) are captured in
the monitoring step (10), a presumed tow-away sit-
uation (36) is assigned to the velocity (13c) of the
motor vehicle (38) and to the accelerator pedal po-
sition (13d) in the evaluation step (14) if the position
(12d) of the accelerator pedal position (13d) is in the
position of rest and the captured velocity value (12c)
is above a predefined velocity threshold value (16e),
and normal travel ahead (48) is assigned to said ve-
locity and accelerator pedal position otherwise.

5. Method according to one of the preceding claims,
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characterized in that
one predefined vehicle parameter (13) is the gear
selector switch position (13e) of the motor vehicle
(38), positions (12e) of the gear selector switch po-
sition (13e) are captured in the monitoring step (10)
and a presumed tow-away situation (36) is assigned
to the gear selector switch position (13e) in the eval-
uation step (14) if the position (12e) of the gear se-
lector switch position (13e) is consistent with the neu-
tral gear, and normal travel ahead (48) is assigned
to said gear selector switch position otherwise.

6. Method according to one of the preceding claims,
characterized in that
one predefined vehicle parameter (13) is the engine
speed (13f) of the motor vehicle (38), engine speed
values (12f) of the engine speed (13f) are captured
in the monitoring step (10) and a presumed tow-away
situation (36) is assigned to the engine speed (13f)
in the evaluation step (14) if the engine speed values
(12f) are at or below a predefined engine speed
threshold value (16f), and normal travel ahead (48)
is assigned to said engine speed otherwise.

7. Method according to one of the preceding claims,
characterized in that
one predefined vehicle parameter (13) is the hazard
warning light setting (13g) of the motor vehicle (38),
the activation or deactivation (12g) of the hazard
warning light setting (13g) is detected in the moni-
toring step (10) and a presumed tow-away situation
(36) is assigned to the hazard warning light setting
(13g) in the evaluation step (14) if the hazard warning
light setting (13g) is activated, and normal travel
ahead (48) is assigned to said hazard warning light
setting otherwise.

8. Method according to one of the preceding claims,
characterized in that
one predefined vehicle parameter (13) is the object
detection (13h) for objects travelling ahead of the
motor vehicle (38), periods (12h) in which the same
motor vehicle travels ahead are detected in the mon-
itoring step (10) and a presumed tow-away situation
(36) is assigned to the object detection (13h) in the
evaluation step (14) if the period (12h) is above a
predefined period threshold (16g), and normal travel
ahead (48) is assigned to said object detection oth-
erwise.

9. Apparatus for preventing the output of collision warn-
ings (24) and/or distance warnings (24) in the case
of motor vehicles (38) having collision warning output
means (22) and/or distance warning output means
(22), wherein the apparatus comprises the following
means:

a) monitoring means (30) for capturing the val-

ues (12) of one or more predefined vehicle pa-
rameters (13),
b) evaluation means (32) for assigning either a
presumed tow-away situation (36) or normal
travel ahead (48) to the or in each case to each
of the vehicle parameters (13) on the basis of
the captured value(s) (12) of the respective ve-
hicle parameter (13), and,
c) shutdown means (34) for preventing the out-
put of collision warnings (24) from the collision
warning output means (22) and/or of distance
warnings (24) from the distance warning output
means (22) if a presumed tow-away situation
(36) is assigned to either one, more or all vehicle
parameters (13).

10. Apparatus according to Claim 9,
characterized in that
one predefined vehicle parameter (13) is at least one
distance (13a) between the motor vehicle (38) and
a motor vehicle (40) travelling ahead, the monitoring
means (30) are designed to capture distance values
(12a) of the distance (13a), and the evaluation
means (32) are designed to assign a presumed tow-
away situation (36) to the distance (13a) if the cap-
tured distance values (12a) are within a predefined
distance range (44) and the change in the captured
distance values (12a) over time is below a predefined
distance change threshold value (16b) within at least
one predefined first time interval (16a), and to assign
normal travel ahead (48) to said distance otherwise.

11. Apparatus according to Claim 9 or 10,
characterized in that
one predefined vehicle parameter (13) is the relative
velocity (13b) of the motor vehicle (38) in relation to
a motor vehicle (40) travelling ahead, the monitoring
means (30) are designed to capture relative velocity
values (12b) of the relative velocity (13b), and the
evaluation means (32) are designed to assign a pre-
sumed tow-away situation (36) to the relative velocity
(13b) if the change in the captured relative velocity
values (12b) over time is below a predefined relative
velocity change threshold value (16d) within at least
one predefined second time interval (16c), and to
assign normal travel ahead (48) to said relative ve-
locity otherwise.

12. Apparatus according to one of Claims 9 to 11,
characterized in that
one predefined vehicle parameter (13) is the velocity
(13c) of the motor vehicle (38) and another prede-
fined vehicle parameter (13) is the accelerator pedal
position (13d) of the motor vehicle (38), the monitor-
ing means (30) are designed to capture velocity val-
ues (12c) of the velocity (13c) and positions (12d) of
the accelerator pedal position (13d), and the evalu-
ation means (32) are designed to assign a presumed
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tow-away situation (36) to the velocity (13c) of the
motor vehicle (38) and to the accelerator pedal po-
sition (13d) if the position (12d) of the accelerator
pedal position (13d) is in the position of rest and the
captured velocity value (12c) is above a predefined
velocity threshold value (16e), and to assign normal
travel ahead (48) to said velocity and accelerator
pedal position otherwise.

13. Apparatus according to one of Claims 9 to 12,
characterized in that
one predefined vehicle parameter (13) is the gear
selector switch position (13e) of the motor vehicle
(38), the monitoring means (30) are designed to cap-
ture positions (12e) of the gear selector switch posi-
tion (13e), and the evaluation means (32) are de-
signed to assign a presumed tow-away situation (36)
to the gear selector switch position (13e) if the posi-
tion (12e) of the gear selector switch position (13e)
is consistent with the neutral gear, and to assign nor-
mal travel ahead (48) to said gear selector switch
position otherwise.

14. Apparatus according to one of Claims 9 to 13,
characterized in that
one predefined vehicle parameter (13) is the engine
speed (13f) of the motor vehicle (38), the monitoring
means (30) are designed to capture engine speed
values (12f) of the engine speed (13f), and the eval-
uation means (32) are designed to assign a pre-
sumed tow-away situation (36) to the engine speed
(13f) if the engine speed values (12f) are at or below
a predefined engine speed threshold value (16f), and
to assign normal travel ahead (48) to said engine
speed otherwise.

15. Apparatus according to one of Claims 9 to 14,
characterized in that
one predefined vehicle parameter (13) is the hazard
warning light setting (13g) of the motor vehicle, the
monitoring means (30) are designed to detect the
activation or deactivation (12g) of the hazard warning
light setting (13g), and the evaluation means (32)
are designed to assign a presumed tow-away situ-
ation (36) to the hazard warning light setting (13g) if
the hazard warning light setting (13g) is activated,
and to assign normal travel ahead (48) to said hazard
warning light setting otherwise.

16. Apparatus according to one of Claims 9 to 15,
characterized in that
one predefined vehicle parameter (13) is the object
detection (13h) for objects travelling ahead of the
motor vehicle (38), the monitoring means (30) are
designed to detect periods (12h) in which the same
motor vehicle travels ahead, and the evaluation
means (32) are designed to assign a presumed tow-
away situation (36) to the object detection (13h) if

the period (12h) is above a predefined period thresh-
old (16g), and to assign normal travel ahead (48) to
said object detection otherwise.

17. Vehicle (38), in particular utility vehicle, having an
apparatus according to one of Claims 9 to 16 for
performing a method according to one of Claims 1
to 8.

Revendications

1. Procédé destiné à empêcher l’émission d’avertisse-
ments de collision (24) et/ou d’avertissements de
distance (24) dans des véhicules automobiles (38),
comportant des moyens d’émission d’avertisse-
ments de collision (22) et/ou des moyens d’émission
d’avertissements de distance (22), dans lequel le
procédé comprend les étapes suivantes :

a) une étape de surveillance (10) lors de laquelle
des valeurs (12) d’un ou de plusieurs paramè-
tres de véhicule (13) prédéfinis sont détectés,
b) une étape d’évaluation (14) lors de laquelle
soit une situation de remorquage présumée
(36), soit un trajet normal d’avance (48) est af-
fecté ou à chacun des paramètres de véhicule
(13) en fonction de la ou des valeurs détectés
(12) du paramètre de véhicule (13) respectif, et
c) une étape de désactivation (20) lors de la-
quelle l’émission d’avertissements de collision
(24) du moyen d’émission d’avertissements de
collision (22) et/ou d’avertissements de distance
(24) du moyen d’émission d’avertissements de
distance (22) est empêchée dans le cas où une
situation de remorquage présumée (36) est as-
sociée à l’un, à plusieurs ou à la totalité de pa-
ramètres de véhicule (13).

2. Procédé selon la revendication 1,
caractérisé en ce qu’un paramètre de véhicule (13)
prédéfini est au moins une distance (13a) entre le
véhicule automobile (38) et un véhicule automobile
précédent (40), lors de l’étape de surveillance (10),
des valeurs de distance (12a) de la distance (13a)
sont détectées et lors de l’étape d’évaluation (14),
dans le cas où les valeurs de distance (12a) détec-
tées se situent dans une plage de distance prédéfinie
(44) et où la variation temporelle des valeurs de dis-
tance (12a) détectées se situe au cours d’au moins
un premier intervalle de temps prédéfini (16a) en-
dessous d’une valeur de seuil prédéfinie (16b), une
situation de remorquage présumée (36), et dans le
cas contraire, une marche avant normale (48) est
associée à la distance (13a).

3. Procédé selon la revendication 1 ou 2,
caractérisé en ce qu’un paramètre de véhicule (13)
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prédéfini est la vitesse relative (13b) du véhicule
automobile (38) par rapport à un véhicule automobile
précédent (40), lors de l’étape de surveillance (10),
des valeurs de vitesse relative (12b) de la vitesse
relative (13b) sont détectées, et lors de l’étape d’éva-
luation (14), dans le cas où la variation temporelle
des valeurs de vitesse relative détectées (12b) au
cours d’au moins un deuxième intervalle de temps
prédéfini (16c) est inférieure à une valeur de seuil
de variation de vitesse relative prédéfinie (16d), une
situation de remorquage présumée (36) et, dans le
cas contraire, une marche avant normale (48) est
associée à la vitesse relative (13b).

4. Procédé selon l’une des revendications précéden-
tes,
caractérisé en ce qu’un paramètre de véhicule (13)
prédéfini est la vitesse (13c) du véhicule automobile
(38) et un autre paramètre de véhicule (13) prédéfini
est le réglage (13d) de la pédale d’accélération du
véhicule automobile (38), lors de l’étape de sur-
veillance (10), des valeurs de vitesse (12c) de la vi-
tesse (13c) et des positions (12d) du réglage (13d)
de la pédale d’accélération sont détectées, lors de
l’étape d’évaluation (14), dans le cas où la position
(12d) de la position de la pédale d’accélération (13d)
en position de repos et la valeur de vitesse mesurée
(12c) est supérieure à une valeur de seuil de vitesse
prédéfinie (16e), une situation de remorquage pré-
sumée (36) et, dans le cas contraire, une marche
avant normale (48) est associée à la vitesse (13c)
du véhicule automobile (38) et au réglage de la pé-
dale d’accélération (13d).

5. Procédé selon l’une des revendications précéden-
tes,
caractérisé en ce qu’un paramètre de véhicule (13)
prédéfini est le réglage (13e) du levier de vitesses
du véhicule automobile (38), lors de l’étape de sur-
veillance (10) des positions (12e) du réglage (13e)
du levier de vitesses sont détectées et lors de l’étape
d’évaluation (14), dans le cas où la position (12e) du
réglage (13e) du levier de vitesses correspond au
point mort, une situation de remorquage présumée
(36) et, dans le cas contraire, une marche avant nor-
male (48) est associée au réglage (13e) du levier de
vitesses.

6. Procédé selon l’une des revendications précéden-
tes,
caractérisé en ce qu’un paramètre de véhicule (13)
prédéfini est le régime moteur (13f) du véhicule auto-
mobile (38), lors de l’étape de surveillance (10), des
valeurs de régime moteur (12f) du régime moteur
(13f) sont détectées et lors de l’étape d’évaluation
(14), dans le cas où les valeurs de régime moteur
(12f) sont égales ou inférieures à une valeur de seuil
de régime moteur prédéfinie (16f), une situation de

remorquage présumée (36) et, dans le cas contraire,
une marche avant normale (48) est associée au ré-
gime moteur (13f) .

7. Procédé selon l’une des revendications précéden-
tes, caractérisé en ce qu’un paramètre de véhicule
(13) prédéfini est le réglage (13g) du système d’aver-
tissement de danger du véhicule automobile (38),
lors de l’étape de surveillance (10), l’activation ou la
désactivation (12g) du réglage (13g) du système
d’avertissement de danger est détectée et lors de
l’étape d’évaluation (14), si le réglage (13g) est ac-
tivé, une situation présumée de traction (36) et, dans
le cas contraire, une marche avant normale (13g)
est associée au réglage (13g) du système d’avertis-
sement de danger.

8. Procédé selon l’une des revendications précéden-
tes, caractérisé en ce qu’un paramètre de véhicule
(13) prédéfini est la détection d’objet (13h) pour des
objets situés à l’avant du véhicule automobile (38),
lors de l’étape de surveillance (10), des durées (12h)
pendant lesquelles le même véhicule automobile
roule vers l’avant sont détectées, et lors de l’étape
d’évaluation (14), dans le cas où la durée (12h) dé-
passe un seuil de durée (16g) prédéfini, une situation
de remorquage présumée (36) et, dans le cas con-
traire, une marche avant normale (48) est associée
à la détection d’objet (13h).

9. Dispositif destiné à empêcher l’émission d’avertis-
sements de collision (24) et/ou d’avertissements de
distance (24) dans des véhicules automobiles (38),
comportant des moyens d’émission d’avertisse-
ments de collision (22) et/ou d’émission d’avertisse-
ments de distance (22), dans lequel l’appareil com-
prend les moyens suivants :

a) des moyens de surveillance (30) destinés à
détecter les valeurs (12) d’un ou de plusieurs
paramètres de véhicule (13) prédéfinis,
b) des moyens d’évaluation (32) destinés à as-
socier soit une situation de remorquage présu-
mée (36), soit une marche avant normale (48)
au ou à chacun des paramètres de véhicule (13)
en fonction de la ou des valeurs détectées (12)
du paramètre de véhicule (13) respectif, et
c) des moyens de désactivation (34) destinés à
empêcher l’émission d’avertissements de colli-
sion (24) du dispositif d’émission d’avertisse-
ments de collision (22) et/ou d’avertissements
de distance (24) du dispositif d’émission d’aver-
tissements de distance (22) dans le cas où une
situation de remorquage présumée (36) est as-
sociée à l’un, à plusieurs ou à la totalité de pa-
ramètres de véhicule (13).

10. Dispositif selon la revendication 9,
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caractérisé en ce qu’un paramètre de véhicule (13)
prédéfini est au moins une distance (13a) entre le
véhicule automobile (38) et un véhicule automobile
précédent (40), les moyens de surveillance (30) sont
conçus pour détecter des valeurs de distance (12a)
de la distance (13a) et les moyens d’évaluation (32)
sont conçus, dans le cas où les valeurs de distance
(12a) détectées se situent dans une plage de dis-
tance prédéfinie (44) et où la variation temporelle
des valeurs de distance (12a) détectées se situe
dans au moins un premier intervalle de temps pré-
défini (16a) en-dessous d’une valeur de seuil prédé-
finie de variation de distance (16b), pour associer
une situation de remorquage présumée (36) et, dans
le cas contraire, une marche avant normale (48) à
la distance (13a).

11. Dispositif selon la revendication 9 ou 10,
caractérisé en ce qu’un paramètre de véhicule (13)
prédéfini est la vitesse relative (13b) du véhicule
automobile (38) par rapport à un véhicule automobile
précédent (40), les moyens de surveillance (30) sont
conçus pour détecter des valeurs de vitesse relative
(12b) de la vitesse relative (13b) et les moyens d’éva-
luation (32) sont conçus, dans le cas où la variation
temporelle des valeurs de vitesse relative détectées
(12b) au cours d’au moins un second intervalle de
temps prédéfini (16c) est inférieure à une valeur de
seuil prédéfinie (16d) de la variation de vitesse rela-
tive, pour associer une situation de remorquage pré-
sumée (36) et, dans le cas contraire, une marche
avant normale (48) à la vitesse relative (13b).

12. Dispositif selon l’une des revendications 9 à 11,
caractérisé en ce qu’un paramètre de véhicule (13)
prédéfini est la vitesse (13c) du véhicule automobile
(38) et un autre paramètre de véhicule (13) prédéfini
est le réglage (13d) de la pédale d’accélération du
véhicule automobile (38), les moyens de surveillan-
ce (30) sont conçus de manière à détecter des va-
leurs de vitesse (12c) de la vitesse (13c) et des po-
sitions (12d) du réglage (13d) de la pédale d’accé-
lération, et les moyens d’évaluation (32) sont con-
çus, dans le cas où la position (12d) du réglage (13d)
de la pédale d’accélération est en position repos et
où la valeur de vitesse détectée (12c) est supérieure
à une valeur de seuil (16e) prédéfinie, pour associer
une situation de remorquage présumée (36) et, dans
le cas contraire, une marche avant normale avant
(48) à la vitesse (13c) du véhicule automobile (38)
et au réglage (13d) de la pédale d’accélération.

13. Dispositif selon l’une des revendications 9 à 12,
caractérisé en ce qu’un paramètre de véhicule (13)
prédéfini est le réglage (13e) du levier de vitesses
du véhicule automobile (38), les moyens de sur-
veillance (30) sont conçus pour détecter des posi-
tions (12e) du réglage (13e) du levier de vitesses et

les moyens d’évaluation (32) sont conçus, dans le
cas où la position (12e) du réglage (13e) du levier
de vitesses correspond au point mort, pour associer
une situation de remorquage présumée (36) et, dans
le cas contraire, une marche avant normale (48) au
réglage (13e) du levier de vitesses.

14. Dispositif selon l’une des revendications 9 à 13,
caractérisé en ce qu’un paramètre de véhicule (13)
prédéfini est le régime moteur (13f) du véhicule auto-
mobile (38), les moyens de surveillance (30) sont
conçus pour détecter des valeurs de régime moteur
(12f) du régime moteur (13f) et les moyens d’éva-
luation (32) sont conçus, dans le cas où les valeurs
de régime moteur (12f) sont égales ou inférieures à
une valeur de seuil de régime moteur prédéfinie
(16f), pour associer une situation de remorquage
présumée (36) et, dans le cas contraire, une marche
avant normale (48) au régime moteur (13f).

15. Dispositif selon l’une quelconque des revendications
9 à 14,
caractérisé en ce qu’un paramètre de véhicule (13)
prédéfini est le réglage (13g) du système d’avertis-
sement de danger du véhicule automobile, les
moyens de surveillance (30) sont conçus pour dé-
tecter l’activation ou la désactivation (12g) du régla-
ge (13g) du système d’avertissement de danger et
les moyens d’évaluation (32) sont conçus, dans le
cas où le réglage (13g) du système d’avertissement
de danger est activé, pour associer une situation de
remorquage présumée (36) et, dans le cas contraire,
une marche avant normale (48) au réglage (13g) du
système d’avertissement de danger.

16. Dispositif selon l’une quelconque des revendications
9 à 15,
caractérisé en ce qu’un paramètre de véhicule (13)
prédéfini est la détection d’objet (13h) pour des ob-
jets situés à l’avant du véhicule automobile (38), les
moyens de surveillance (30) sont conçus pour dé-
tecter des durées (12h) pendant lesquelles le même
véhicule automobile roule vers l’avant et les moyens
d’évaluation (32) sont conçus, dans le cas où la du-
rée (12h) dépasse un seuil de durée (16g) prédéfini,
pour associer une situation de remorquage présu-
mée (36) et, dans le cas contraire, une marche avant
normale (48) à la détection d’objet (13h).

17. Véhicule (38), en particulier véhicule utilitaire, com-
portant un dispositif selon l’une des revendications
9 à 16 pour mettre en œuvre un procédé selon l’une
des revendications 1 à 8.
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