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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Horhilfsgerat mit ei-
nem Eingangswandler zur Aufnahme eines Eingangssi-
gnals und Wandlung in ein elektrisches Signal, einer Si-
gnalverarbeitungseinheit zur Signalverarbeitung des
elektrischen Signals und einem Ausgangswandler zur
Erzeugung eines von einem Benutzer des Horhilfsgerats
als akustisches Signal wahrnehmbaren Ausgangssi-
gnals. Ferner betrifft die Erfindung ein Verfahren zum
Einstellen eines derartigen Horhilfsgerats sowie eine mo-
bile Ansteuereinheit zur automatischen Einstellung von
Betriebsparametern eines Horhilfsgerates.

[0002] Beieinem Horhilfsgerat wird mittels eines Ein-
gangswandlers ein Eingangssignal aufgenommen und
in ein elektrisches Eingangssignal tberfiihrt. Ublicher-
weise dient als Eingangswandler wenigstens ein Mikro-
fon, welches ein akustisches Eingangssignal aufnimmt.
Moderne Hérhilfsgerdte umfassen haufig ein Mikrofon-
system mit mehreren Mikrofonen, um einen von der Ein-
fallsrichtung akustischer Signale abhangigen Empfang,
eine Richtcharakteristik, zu erreichen. Die Eingangs-
wandler kénnen jedoch auch eine Telefonspule oder eine
Antenne umfassen zur Aufnahme elektromagnetischer
Eingangssignale. Die durch den Eingangswandler in
elektrische Eingangssignale gewandelten Eingangssi-
gnale werden zur Weiterverarbeitung und Verstarkung
einer Signalverarbeitungseinheit zugefiihrt. Die Weiter-
verarbeitung und Verstarkung erfolgt zum Ausgleich des
individuellen Horverlustes eines Horhilfsgeratetragers in
der Regel in Abhangigkeit der Signalfrequenz. Die Si-
gnalverarbeitungseinheit gibt ein elektrisches Aus-
gangssignal ab, welches Uber einen Ausgangswandler
dem Gehor des Horhilfsgeratetragers zugefiihrt wird, so
dass dieser das Ausgangssignal als akustisches Signal
wahrnimmt. Als Ausgangswandler werden Ublicherweise
Hérer verwendet, die ein akustisches Ausgangssignal er-
zeugen. Es sind jedoch auch Ausgangswandler zur Er-
zeugung mechanischer Schwingungen bekannt, die di-
rekt bestimmte Teile des Gehors, wie beispielsweise die
Gehdrkndchelchen zu Schwingungen anregen. Weiter-
hin sind Ausgangswandler bekannt, die direkt Nerven-
zellen des Gehors stimulieren.

[0003] Aus der EP 0 064 042 B1 ist ein Horhilfegerat
mit einem Mikrofon, einer Signalverarbeitungseinheit
und einem Hérer bekannt, bei dem zur Anpassung der
Signalverarbeitungseinheit an unterschiedliche Horsi-
tuationen verschiedene Parametereinsatze in einem
Speicher ablegbar sind. Das Hoérhilfegerat ist dadurch
mit unterschiedlichen Hérprogrammen fiir unterschiedli-
che Hérsituationen ausgestattet, zwischen denen manu-
ell umgeschaltet werden kann.

[0004] Aus der US 5,604,812 ist ein Horhilfegerat be-
kannt, das zur automatischen Umstellung zwischen ver-
schiedenen Hérprogrammen eine Signalanalyseeinheit
aufweist, welche die aktuelle Horsituation erkennt und
ein geeignetes Hérprogramm auswahit.

[0005] AusUS 5,721,783 ist ein Horgerat mit einer ka-
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bellos verbundenen Fernsteuerung bekannt. Die Fern-
steuerung kann mit verschiedensten Sensoren und Pe-
ripheriegeraten verbunden werden, um angeforderte
oder nicht angeforderte Information bereit zu stellen. Bei-
spielsweise kann Information UGber die Position eines Be-
nutzers von speziell ausgebildeten Sendern an spezifi-
schen Punkten in einem Altersheim Ubermittelt werden
oder es kann ein eigenstandiges, Benutzer getragenes
Tragheitsnavigationssystem mit Gyroskop, Beschleuni-
gungsmesser und Kompass oder ein GPS-Empfanger
(Globalposition-System) benutzt werden.

[0006] Aus DE 10048 341 C1 ist ein Horhilfegerat be-
kannt, das zur automatischen Wahl eines Hérprogramms
erkennt, ob es sich in der ndheren Umgebung eines ex-
ternen Senders befindet. Der Sender erzeugt ein sen-
derspezifisches Signal, so dass eine Zuordnung unter-
schiedlicher Sender erfolgen kann.

[0007] Ausder WO 2004/109232 ist ein elektronischer
Stadftfiihrer bekannt, bei dem ein mobiles Endgerat mit
einem GPS-Empféanger die jeweilige Position eines Be-
nutzers erkennt. Durch die Verwendung eines Kompas-
ses kénnen neben der Position auch Richtungsinforma-
tionen beriicksichtigt werden. Der Kompass kann in ein
Hoérgerat oder Headset integriert sein, das stets zusam-
men mit dem Kopf des Benutzers in Richtung eines in-
teressierenden Objektes bewegt wird. Weiterhin kann
das Hoérgerat oder Headset auch zur Sprachausgabe des
elektronischen Stadtfiihrers dienen.

[0008] Ausder WO 01/46926 ist eine Fernsteuerungs-
anordnung bekannt, bei der mittels eines mobilen GPS-
Empfangers die Entfernung eines Benutzers zu einem
Objekt ermittelt wird. Uber- oder unterschreitet die Ent-
fernung einen bestimmten Grenzwert, so wird ein Steu-
ersignal an ein zu steuerndes Gerat Gibermittelt, wodurch
dieses ein- oder ausgeschaltet wird.

[0009] P.Engelbeschreibtin"Retooling the Global Po-
sitioning System", Scientific American, May 2004 die
Funktionsweise von GPS und von weiterentwickelten
satellitengestitzten  Positionsbestimmungssystemen.
D-GPS (Differential GPS) ermdglicht beispielsweise eine
Genauigkeit der Positionsbestimmung auf 30 bis 50 cm
sowie unter bestimmten Umstanden eine Positionsbes-
timmung innerhalb von Gebauden.

[0010] Eine Aufgabedervorliegenden Erfindungistes,
ein Verfahren zum Einstellen eines Horhilfsgerats sowie
ein Horhilfsgerat anzugeben, bei denen die Anpassung
der Signalverarbeitung an unterschiedliche Horbereiche
verbessert ist.

[0011] Diese Aufgabe wird fiir das Verfahren durch An-
spruch 1 und fir das Hérhilfsgerat durch Anspruch 13
gelost.

[0012] Die Anpassung der Signalverarbeitung des

Hérhilfsgerats an unterschiedliche rdumliche Hoérberei-
che erfolgt durch Einstellung mindestens eines die Si-
gnalverarbeitung des Horhilfsgerats beeinflussenden
Parameters. ErfindungsgemaR wird dazu ein satelliten-
gestutztes Positionsbestimmungssystem zur Erzeugung
eines Positionssignals bereitgestellt. Dieses wird erzeugt
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und ausgewertet, um automatisch den Parameter in Ab-
hangigkeit vom Positionssignal einzustellen.

[0013] Das Verfahren nach der Erfindung hat den Vor-
teil, dass die Einstellung des Parameters nicht manuell
erfolgt. Des Weiteren hat es den Vorteil, dass die Ein-
stellung nicht von der jeweils vorliegenden Hérsituation
abhangt, das vom Eingangswandler aufgenommen wird.
Dies ist besonders dann vorteilhaft, wenn die automati-
sche Erkennung einer Hoérsituation nicht eindeutig istund
somit das Hoérhilfsgerat mit einem falschen Parameter
betrieben wird. Ein weiterer Vorteil liegt darin, dass keine
externen, speziell auf das Horgerat abgestimmten Sen-
der verwendet werden, sondern dass das weltweit zu-
gangliche Netz von Satelliten zur satellitengestitzten Po-
sitionsbestimmung verwendet wird. Dies wirkt sich be-
sonders vorteilhaft auf den Aufbau des Horhilfsgerats
aus, dadas Horhilfsgeratentweder mit einemintegrierten
satellitengestitzten Positionsbestimmungssystem in ei-
nem Bauteil ausgebildet werden kann oder mit einem
zusatzlichen externen Horhilfsgeradtmodul mit einem sa-
tellitengestitzten Positionsbestimmungssystem betrie-
ben werden und Information austauschen kann. Je nach
Ausbildungsform Ubermittelt das Positionsbestim-
mungssystem Information tber die Position der integrier-
ten Baueinheit oder des Horhilfsgeratmodul.

[0014] Vorzugsweise wird das Positionssignal konti-
nuierlich oder mit zeitlichen Abstanden gepulst ibermit-
telt. Ersteres hat den Vorteil, dass sich Positionsande-
rungen sofort auf die Einstellung des Parameters aus-
wirken kénnen, letzteres Vorgehen verbraucht weniger
Energie.

[0015] In einer besonders vorteilhaften Ausfiihrungs-
form wird die Information Uber die Position aus dem Po-
sitionssignal im Positionsbestimmungssystem selbst er-
mittelt und beispielsweise in Form von globalen Koordi-
naten an die Signalverarbeitungseinheit Gibermittelt. Dies
hat den Vorteil, dass ein konventionelles Positionsbe-
stimmungssystem verwendet werden kann. Alternativ
besteht die Mdglichkeit, dass eine Art Rohinformation an
die Signalverarbeitungseinheit Gbermittelt wird und dort
die Information Uber die Position extrahiert wird. In die-
sem Fall sind die Anforderungen an das Positionsbestim-
mungssystem geringer, so dass z.B. eine energiespa-
rendere Realisierungsform méglich wird. Ein Vorteil liegt
dabei darin, dass die wesentlichen Berechnungen mit
nur einer Signalverarbeitungseinheit, und zwar der des
Hérhilfegerats durchgefiihrt werden, so dass die Berech-
nung effizient gesteuert und z.B. nur bei Bedarf durch-
geflihrt werden kann.

[0016] In einer Ausfihrungsform des Verfahrens be-
wirkt die Einstellung des Parameters eine Signalverar-
beitung, die an eine akustische Situation im Horbereich
angepasst ist. Die akustische Situation kann beispiels-
weise durch akustische Signale bestimmt werden, die
optimiert verarbeitet werden sollen. Beispielsweise soll
in einem Fernsehzimmer ein auf das Fernsehgerat an-
gepasstes Ausgangssignal erzeugt werden, in einem
Konferenzzimmer sollen besonders Eingangssignale
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von Gesprachspartnern optimal verarbeitet werden oder
auf einem Sportplatz sollen verschiedene Horprogram-
me an verschiedenen Stellen eingestellt werden.
[0017] Ineiner besonderen Ausfiihrungsform des Ver-
fahrens istdie Einstellung des Parameters Teil einer Hor-
programmeinstellung eines Horprogramms, welches
insbesondere in der Signalverarbeitungseinheit des Hor-
hilfsgerats abgelegtist. Entsprechend kann mit dem Ver-
fahren ein Satz von Parametern eingestellt werden, die
gemeinsam das Horprogramm definieren. Unter einem
Hérprogramm ist dabei sowohl ein fest eingestelltes Ver-
starkungsprofil zu verstehen, als auch eine funktionelle,
sich an weitere Umgebungsparameter kontinuierlich an-
passende Signalverarbeitung.

[0018] Vorzugsweise wird mindestens einer der Hor-
bereiche in seiner zwei- oder dreidimensionalen Ausdeh-
nung definiert. Das heif3t, ein rAumlicher Bereich, bei-
spielsweise das Wohnzimmer, oder eine Flache, bei-
spielsweise ein FuBballfeld, wird z.B. mit seinen Rand-
koordinaten oder liber eine Geometrie in Bezug zu einem
Bezugspunkt definiert. Dem Hérbereich wird dann eine
Einstellung des Parameters, d.h. z.B. ein Wert oder eine
Funktion, zugeordnet.

[0019] Die Ausdehnung des Hérbereichs kann bei-
spielsweise mithilfe einer Programmiereinheit des Hor-
hilfsgerats anhand von globalen Koordinaten eingege-
ben werden. Alternativ oder zuséatzlich kann mindestens
eine Position des satellitengestiitzten Positionsbestim-
mungssystems abgespeichert werden, um beispielswei-
se die Eckkoordinaten des FuRballfeldes festzuhalten.
In Gebauden ist es vorteilhaft die Ausdehnung des Hor-
bereichs in drei Dimensionen vorzunehmen, um in un-
terschiedlichen Etagen verschiedene Parametereinstel-
lungen zu bewirken.

[0020] In einer Ausflihrungsform des Verfahrens wird
beim Auswerten des Positionssignals derjenige der Hor-
bereiche identifiziert, in dem sich eine mit dem Positions-
signal Ubermittelte Position befindet, wobei dann auto-
matisch ein fiir den gesamten Hérbereich zugeordneter
Wert des Parameters eingestellt wird.

[0021] In einer Ausflihrungsform des Verfahrens wird
die Parametereinstellung so lange beibehalten, bis das
Positionssignal eine Position aulRerhalb des Hoérbereichs
angibt. So kann beispielsweise bei Verlassen des Hor-
bereichs "Fernsehzimmer" automatisch auf eine zuvor
verwendete Parametereinstellung zuriickgewechselt
werden. Alternativ kann auf eine auf einer automatischen
Analyse der Hdrsituation beruhende Parametereinstel-
lung gewechselt werden. Alternativ kann des Weiteren
eine Parametereinstellung so lange nach Verlassen ei-
nes ersten Horbereichs beibehalten werden, bis ein Po-
sitionssignal eine Position innerhalb eines zweiten Hor-
bereichs angibt, so dass beim Wechseln in diesen zwei-
ten Horbereich der Betrieb des Horhilfsgerats mit min-
destens einer neuen Parametereinstellung erfolgt.
[0022] In besonders vorteilhaften Ausfihrungsformen
des Verfahrens erfolgt die Positionsbestimmung mit dem
satellitengestitzten Positionsbestimmungssystem diffe-
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rentiell, d.h. mithilfe einer Referenzeinheit, die Laufzeit-
fehler im Satellitensignal mitteilt. Alternativ zur Verwen-
dung eines Referenzempfangers kann eine Laufzeitkom-
pensation aufgrund unterschiedlicher Beeinflussung von
verschiedenen Frequenzbandern errechnet werden.
Des Weiteren kann eine héhere Genauigkeit Uber eine
so genannte unterstilitzte Positionsbestimmung erreicht
werden, indem beispielsweise Signale aus dem mobilen
Netzwerk verwendet werden.

[0023] In einer besonders vorteilhaften Ausbildungs-
form des Verfahrens wird als zusatzliche Information bei
der Einstellung des Parameters Information Uber eine
Ausrichtung des Hoérhilfsgerats in zwei oder drei Dimen-
sionen berlcksichtigt. Dies kann beispielsweise durch
einen Kompass und/oder einen Neigungssensor erfol-
gen. Dies hat den Vorteil, dass beispielsweise bei einer
lokalisierten akustischen Quelle, wie z.B. bei einem Fern-
seher, die Parametereinstellung davon abhangig ge-
macht wird, ob Blickkontakt zur akustischen Quelle be-
steht (beispielsweise hohe/ geringe Verstarkung) oder
ob der Benutzer von der Schallquelle wegschaut (z.B.
geringe/ hohe Verstarkung).

[0024] Die Ausfihrungsform des Hoérhilfsgerats, bei
dem das satellitengestiitzte Positionsbestimmungssy-
stem in einem Hérgeratmodul untergebracht ist, hat des
Weiteren beispielsweise den Vorteil, dass das Horgerat-
modul in einem Hérbereich abgelegt werden kann, um
dem Benutzer trotz Verlassens des Horbereichs die ent-
sprechende Parametereinstellung bei der Signalverar-
beitung zur Verfiigung zu stellen. Wird beispielsweise
ein Audiosignal eines Fernsehgerats direktals Eingangs-
signal verwendet, so kann das Audiosignal mit einem an
den Fernseher angepassten Parameter auch au3erhalb
des Horbereichs verarbeitet werden.

[0025] Weiter vorteilhafte Ausfihrungsformen der Er-
findung sind durch die Merkmale der Unteranspriiche ge-
kennzeichnet.

[0026] Es folgt die Erlauterung von mehreren Ausfih-
rungsbeispielen der Erfindung anhand der Figuren 1 bis
6. Es zeigen:

FIG1  schematisch den Aufbau und die Wirkungswei-
se eines erfindungsgemafien Horhilfsgerats,

FIG2 eine Skizze zur Verdeutlichung von Hoérberei-
chen,

FIG3 Horbereiche am Beispiel eines Fuliballfeldes,

FIG4  Horbereich innerhalb eines Gebaudes,

FIG5 eine Skizze zur Verdeutlichung der Verwen-
dung von Sensoren zur Bestimmung der Aus-
richtung eines Horhilfsgerates bei der Einstel-
lung eines Parameters,

FIG6 eine Skizze zur Verdeutlichung der Verwen-

dung eines bewegten bzw. in einem Handy in-
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tegrierten satellitengestiitzten Positionsbe-

stimmungssystems und

FIG7 einvereinfachtes Blockschaltbild einer Ansteu-
ervorrichtung gemaR der Erfindung.
[0027] FIG 1 zeigt schematisch ein Horhilfsgerat 1 mit

einem Eingangswandler (Mikrofon) 3 zur Aufnahme ei-
nes Eingangssignals und Wandlung in ein elektrisches
Signal, einer Signalverarbeitungseinheit 5 zur Signalver-
arbeitung des elektrischen Signals und einem Ausgangs-
wandler (Hoérer) 7 zur Erzeugung eines von einem Be-
nutzer des Horhilfsgerats 1 als akustisches Signal wahr-
nehmbaren Ausgangssignals. Die Signalverarbeitung
wird mit mindestens einem Parameter P an unterschied-
liche raumliche Horbereiche angepasst. Dazu wird ein
satellitengestitztes Positionsbestimmungssystem 9 be-
reitgestellt, das ein Positionssignal S(X,Y,Z) erzeugtund
an die Signalverarbeitungseinheit 5 Ubermittelt. Die Si-
gnalverarbeitungseinheit 5 wertet das Positionssignal S
(X,Y,Z) aus und stellt in Abhangigkeit des Positionssi-
gnals S(X,Y,Z) den Parameter automatisch ein.

[0028] Dazu weist die Signalverarbeitung beispiels-
weise einen Speicher auf, in dem verschiedene Horbe-
reiche H;,... in ihren geometrischen Ausmafen und ihren
globalen Lagen definiert sind. Die Speichereinheit 11
kann dabei auch innerhalb des satellitengestiitzten Po-
sitionsbestimmungssystems 9 angeordnet werden. Das
Positionsbestimmungssystem 9 kann als bauliche Ein-
heit 1A in das Horhilfsgerat 1 integriert sein oder es kann
als unabhangig ausgebildetes Horhilfsgerdtmodul aus-
geflihrt werden, wobei es dem Hérhilfsgerat 1 tber ein
Kabel oder kabellos das Positionssignal S(X,Y,Z) iber-
mittelt und/oder mit dem Hoérhilfsgerat 1 Information aus-
tauscht.

[0029] Das Positionsbestimmungssystem 9 empfangt
Radiofrequenzsignale von mehreren Satelliten 19 und
bestimmt aus diesen Signalen seine augenblickliche Po-
sition. Die Information Uber die Position wird als Positi-
onssignal S(X,Y,Z) an die Signalverarbeitung 5 Gibermit-
telt. Zusatzliche Information, die auf die Einstellung des
Parameters Einfluss haben kann, ist beispielsweise die
Ausrichtung des sich am Kopf befindenden Bauteils des
Hérhilfsgerats 1. Diese wird beispielsweise Uber einen
Kompass 13 gemessen. Zusatzlich oder alternativ kann
die Ausrichtung Uber einen Neigungssensor 15 in einer
vertikalen Ebene bestimmt werden. Derartige Sensoren
kénnen ohne viel Aufwand in ein Horhilfsgerat 1 integriert
werden. Zusammen mit der Ortsinformation des satelli-
tengestitzten Positionsbestimmungssystems kann nun
die Ausrichtung des Hérhilfsgerats und damit beispiels-
weise die Blickrichtung eines Benutzers des Horhilfsge-
rats 1 bestimmtund damitin Bezug zu einer Schallquelle,
deren rdumliche Lage ebenfalls bekannt ist, gesetzt wer-
den. Die somit erkannte akustische Situation kann derart
ausgewertet werden, dass Uber die Einstellung des Pa-
rameters eine optimale Anpassung der Signalverarbei-
tung gewahrleistet ist.
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[0030] Die Abhangigkeit des Parameters vom Positi-
onssignal, d.h. sein Wertam Ort (X,Y,Z), kann beispiels-
weise mit einer Programmiereinheit 17 eingegeben wer-
den. Die Programmierung kann beispielsweise Uber die
normale Hoérgerateprogrammierschnittstelle erfolgen,
z.B. auch drahtlos nach dem Bluetooth-Standard. Die
Abhangigkeit kann auch als funktionelle Zuordnung ab-
gespeichert werden, so dass beispielsweise mit zuneh-
mender Entfernung von einem Ort die Verstarkung der
Signalverarbeitung 5 erhdht wird. Dies entspricht einer
Parametereinstellung aufgrund einer relativen Anderung
der Position des Positionsbestimmungssystems zu einer
vorgegebenen Koordinate. Alternativ kdnnen beispiels-
weise Horbereiche definiert werden, d.h., es kdnnen Fla-
chen oder Volumina definiert werden, in denen ein be-
stimmter Wert vom Parameter eingenommen werden
soll. Werden flr einen Horbereich alle Parameter eines
Hoérprogramms festgelegt, so ist diesem Hoérbereich qua-
si ein Hoérprogramm zugeordnet. Sobald sich der Benut-
zer bzw. das Positionsbestimmungssystem in diesem
Hérbereich aufhalt, findet dann eine Signalverarbeitung
gemal dem Horprogramm statt.

[0031] FIG 2 verdeutlicht die Anordnung von flachigen
Hérbereichen in einem Koordinatensystem aus Langen-
und Breitengraden 21. Beispielsweise wird ein rechtek-
kiges Areal durch die Koordinaten der Ecken X1, X2, X3
und X4 bestimmt. Die Eckkoordinaten X3 und X4 sind
gleichzeitig Eckkoordinaten eines zweiten Horbereichs
B. Ein Horbereich C wird definiert durch einen Kreis um
den Punkt (XR,YR) mit dem Radius R, wobei alle Punkte
innerhalb des Kreises die nicht gleichzeitig in einem der
Hérbereiche A oder B liegen, als Horbereich C definiert
sind.

[0032] Des Weiteren verdeutlicht FIG 2 eine differen-
tielle Positionsbestimmung mithilfe der Satelliten 19 und
einem Sender 23. Der Sender 23 ibermittelt einem Hor-
hilfsgerat 25 (Trager nicht abgebildet) nach der Erfindung
innerhalb des Horbereichs A zusatzlich ein Fehlersignal
27, wobei das Fehlersignal 27 Laufzeitfehler der Satelli-
tensignale der Satelliten 19 umfasst. Beispielsweise wird
das Fehlersignal 27 mithilfe eines satellitengestiitzten
Referenzpositionsbestimmungssystems 29 erzeugt.
Aufgrund der ortsfesten Position des externen Senders
23 kénnen durch Abgleich der bekannten Position des
Senders 23 mit den empfangenen Signalen der Satelliten
19 fehlerhafte Laufzeiten berechnet werden. Die Verbes-
serung der Genauigkeit mithilfe einer Bodenstation wird
auch als differentielle Positionsbestimmung bezeichnet.
Allerdings kann die Berechnung derartiger Laufzeitfehler
auch durch die Verwendung verschiedener Frequenz-
bander erreicht werden. Alternativ kann man auch einen
bewegten Empféanger als Hilfssignal hinzuziehen. Man
spricht dann von einer kinematischen Satellitenpositi-
onsbestimmung.

[0033] FIG 3 verdeutlicht die Erfindung beispielhaft an
einem FuRballfeld D. Das FuRballfeld D selbst wird zu
Spielbeginn abgelaufen, wobei das Positionsbestim-
mungssystem in einem Modus arbeitet, in dem die Ko-
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ordinaten des Laufwegs abgespeichert werden. Alterna-
tiv konnte der Bereich D durch die vier Koordinaten der
Eckpfosten eingegeben werden. Befindet sich der Spie-
ler (Horgeratbenutzer) auf dem FufBiballfeld D, befindet
sich sein Hoérgerat im FuRballmodus. Zusatzlich wird ein
zweiter Bereich E um die Auswechselbanke 31 definiert.
Fur den Horbereich E werden zuséatzlich zwei Unterhor-
programme in Abhangigkeit der Ausrichtung des Hor-
hilfsgerats im Raum definiert: Zum einen ein Ful3ballbe-
obachtungsmodus und zum anderen ein Gesprachsmo-
dus. Mithilfe eines Kompasses im Horhilfsgerat am Ohr
kann der Blickwinkel des Benutzers zum FuRballfeld
(Kopf 33) oder zu einem Gesprachspartner (Kopf 35) be-
stimmt werden. In Abhangigkeit von der Ausrichtung des
Hérhilfsgerats am Kopf werden somit verschiedene Hor-
programme (bzw. Einstellungen von Parametern) vorge-
nommen.

[0034] FIG 4 verdeutlicht die Verwendung von dreidi-
mensionalen Horbereichen F, G und H. Dies ist insbe-
sondere von Vorteil, wenn innerhalb eines Gebaudes 41
raumlich Ubereinander liegende Hoérbereiche definiert
werden sollen. Beispielsweise entspricht der Hérbereich
F der Parametereinstellung in einer Kantine, der Horbe-
reich G der Parametereinstellung in einem Biiro etc.
[0035] FIG 5 verdeutlicht die zusatzliche Verwendung
eines Neigungssensors im Horhilfsgerat, der den Nei-
gungswinkel o des Kopfes bestimmen kann. Der Nei-
gungswinkel wirkt sich auf die Einstellung eines Fern-
sehhdérprogramms aus, welches sich in einem Radius
von wenigen Metern um ein Fernsehgerat 51 erstreckt.
Das Fernsehhérprogramm wird innerhalb des Horbe-
reichs nur dann eingestellt, wenn der Benutzer, wie bei-
spielsweise Benutzer 51, den Fernseher aufrecht sitzend
mit einem Kopfneigungswinkel o anschaut. Benutzer 53
dagegen liegt auf einem Sofa, so dass seine Neigung
des Kopfes (Kopfneigungswinkel o.')nicht zum Fernseh-
hérprogramm fiihrt. Der Neigungssensor kann mit einem
elektrischen Kompass zusammenwirken, so dass ein auf
dem Sofa liegender und den Fernseher anschauender
Bediener ebenfalls im Fernsehhdrprogramm hért. Vor-
zugsweise werden dabei Mindestzeitintervalle fir die
Einnahme gewisser Positionen/ Lagen festgelegt, bevor
eine Einstellung vorgenommen wird.

[0036] In FIG 5 wird zusatzlich verdeutlicht, dass bei-
spielsweise Benutzer 51 sein als Hérgeratmodul ausge-
bildetes satellitengestitztes Positionsbestimmungssy-
stem 55 auf einem Fernsehtisch abgelegt hat. Solange
das Positionsbestimmungssystem 55 dort liegen bleibt,
ist das Horhilfsgerat des Benutzers 51 auch dann auf
den Fernsehmodus eingestellt, wenn der Benutzer 51
das Zimmer verlasst.

[0037] FIG 6 verdeutlicht zwei weitere Ausfiihrungs-
beispiele der Erfindung. So kann ein Busfahrer 61 mit
dem Positionsbestimmungssystem 63 die Einstellung
von Hérparametern geschwindigkeitsabhangig vorneh-
men. Die Bestimmung der Geschwindigkeit mithilfe von
satellitengestitzten Positionsbestimmungssystemen 63
erfolgt Uber die Frequenzverschiebung der Satellitensi-
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gnale. Mit zunehmender Geschwindigkeit kann bei-
spielsweise die Verstarkung des Horhilfsgerats zum Aus-
gleichen des Fahrtwindgerausches erhdht werden.
[0038] Zusatzlich zeigt FIG 6 einen Benutzer 65, des-
sen satellitengestitztes Positionsbestimmungssystem
in einem tragbaren Mobiltelefon 67 integriert ist. Die Po-
sitionsbestimmung im Mobiltelefon wird dabei bevorzugt
durch das Telefonnetz unterstitzt (unterstiitzte Satelli-
tenpositionsbestimmung). Abhangig von der Position
wird das Horhilfsgerat bevorzugt mittels drahtloser Si-
gnaliibertragung vom Mobiltelefon angesteuert.

[0039] FIG 7 zeigt im vereinfachten Blockschaltbild ei-
ne von einem Benutzer mitflihrbare Ansteuervorrichtung
101 gemal der Erfindung. Als Benutzer-Interface sind
ein Display 102 sowie eine Tastatur 103 vorgesehen.
Dadurch kénnen in Verbindung mit einer geeigneten
Software Daten in die Ansteuervorrichtung 101 eingege-
ben und angezeigt werden. Zusatzlich oder alternativ
kann die Ansteuervorrichtung 101 auch tber andere Ein-
oder Ausgabemittel verfiigen. Im Ausfiihrungsbeispiel
umfasst die Ansteuervorrichtung 101 zusatzlich ein Mi-
krophon 107 sowie einen Lautsprecher 108 zur Sprach-
eingabe und Sprachausgabe, womit auch eine Sprach-
steuerung der Ansteuervorrichtung mdéglich ist. Dies ist
z.B. ohnehin bei einer Integration in ein mobiles Telefon
automatisch vorhanden. Die Ansteuervorrichtung 101
kann ferner auch in einer Fernbedienung des Horhilfs-
gerats integriert sein.

[0040] Zur Bestimmung der augenblicklichen Position
der Ansteuervorrichtung 101 ist diese vorteilhaft mit ei-
nem AGPS-Empfanger 104 (Assisted Global Position
System) ausgestattet. Dieser erlaubt es, die augenblick-
liche Position bis auf einen Meter genau zu bestimmen.
Die Positionsbestimmung erfolgt dabei in Echtzeit oder
zumindest sehr zeitnah, so dass stets die aktuelle Posi-
tion der Ansteuervorrichtung 101 vorliegt und auch Be-
wegungen einer die Ansteuervorrichtung 101 tragenden
Person erfasst werden kdnnen. Bei der Ansteuervorrich-
tung 101 sind ferner Speichermittel 105 vorhanden, in
denen die rdumlichen Koordinaten bevorzugter Aufent-
haltsbereiche des Benutzers gespeichert werden kén-
nen. Beispielsweise kdnnen in dem Speicher 105 die Ko-
ordinaten verschiedener Raume eines Gebdudes ge-
speichert werden, in dem sich der Benutzer bevorzugt
aufhalt. Darlber hinaus kdnnen in dem Speicher 105 Da-
ten zur Steuerung eines Horhilfsgerates abgelegt wer-
den, wobei unterschiedlichen, in dem Speicher 105 ge-
speicherten raumlichen Bereichen unterschiedliche Da-
ten zugeordnetwerden kénnen. Die Ansteuervorrichtung
101 verfiigt ferner Gber eine Schnittstelle 106 zum draht-
losen Datenaustausch mit dem betreffenden Geréat. Die
Dateniibertragung genlgt dabei vorzugsweise dem
Bluetooth-Standard.

[0041] Alle wesentlichen Komponenten der Ansteuer-
vorrichtung 101 sind mit einer Signalverarbeitungs- und
Steuereinheit 109 verbunden. Diese steuert die Signal-
Uibertragung zwischen den einzelnen Komponenten der
Ansteuervorrichtung 101 und sorgt fiir die Signalaufbe-
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reitung aller relevanten Daten. Insbesondere werden in
der Signalverarbeitungs- und Steuereinheit 109 die von
dem AGPS-Empfanger 104 empfangenen Daten aufbe-
reitet und ausgewertet.

[0042] Die Ansteuervorrichtung 101 dient allgemein
zur Steuerung eines steuerbaren Hoérhilfsgerates 110.
Dabei wird das steuerbare Horhilfsgerat 110 von dem
Benutzer der Ansteuervorrichtung 101 mitgefiihrt. Die
Ansteuervorrichtung 101 kann zusatzlich dazu eingerich-
tet sein, eine Vielzahl unterschiedlicher steuerbarer Ge-
rate zu steuern. Hierfir Iasst sie sich zur Steuerung der
unterschiedlichen Gerate in geeigneter Weise program-
mieren.

[0043] Bei dem Signal, das von der Ansteuervorrich-
tung 101 auf das steuerbare Horhilfsgerat 110 bertra-
gen wird, ist vorgesehen, dass dieses wenigstens einen
Steuerbefehl fir das steuerbare Hoérhilfsgerat 110 um-
fasst. Der Steuerbefehl kann beispielsweise bei dem
steuerbaren Hérhilfsgerat 110 einen Wechsel von einem
ersten Ablaufprogramm in ein zweites Ablaufprogramm
bewirken. Das Ubertragene Signal kann aber auch direkt
Parametereinstellungen beinhalten, die nach der Uber-
tragung in dem steuerbaren Hoérhilfsgerat 110 gespei-
chert werden und von diesem Zeitpunkt an die Signal-
verarbeitung in dem steuerbaren Gerat 110 beeinflus-
sen. Darliber hinaus ist es auch méglich, dass mehrere
unterschiedliche Ablaufprogramme des steuerbaren
Hérhilfsgerates 110 in der Ansteuervorrichtung 101 ge-
speichert sind und in Abhangigkeit von der augenblick-
lichen rdumlichen Position der Ansteuervorrichtung 101
ein bestimmtes Ablaufprogramm ausgewahltund auf das
steuerbare Hérhilfsgerat 110 Ubertragen wird und nach-
folgend den Programmablauf in dem steuerbaren Hor-
hilfsgerat 110 bestimmt.

[0044] Bei einer Ausfihrungsform der Erfindung ist
vorgesehen, dass die Ansteuervorrichtung 101 die Si-
gnalverarbeitung des steuerbaren Horhilfsgerates 110
nur solange beeinflusst, solange kontinuierlich oder in-
nerhalb eines bestimmten Zeitraumes wiederholt eine Si-
gnallUibertragung von der Ansteuervorrichtung 101 zu
dem steuerbaren Hoérhilfsgerat 110 erfolgt. Diese Aus-
fuhrungsform hat den Vorteil, dass das steuerbare Hor-
hilfsgerat 110 in einem vordefinierten Zustand betrieben
wird, wenn die Verbindung zwischen der Ansteuervor-
richtung 101 und dem steuerbaren Hérhilfsgerat 110 un-
terbrochen wird.

[0045] Die Erfindung bietet den Vorteil, dass zwischen
der Ansteuervorrichtung 101 und dem gesteuerten Hor-
hilfsgerat 110 keine weiteren zwischengeschalteten Ge-
rate erforderlich sind. Die Datenibertragung erfolgt di-
rekt zwischen der Ansteuervorrichtung 101 und dem ge-
steuerten Horhilfsgerat 110.

[0046] Die Funktion des Horhilfsgerates 110 kann ne-
ben dem Aufenthaltsort des Benutzers auch von weiteren
Parametern abhangig sein. Darunter fallen z.B. Parame-
ter, die aus einer Auswertung des von dem AGPS-Emp-
fanger der Ansteuervorrichtung 101 empfangenen Si-
gnals herleitbar sind. Darunter fallen z.B. die Feststellung
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einer Bewegung des Benutzers, der Bewegungsrichtung
oder Geschwindigkeit des Benutzers. Dartber hinaus
kann die Steuerung des steuerbaren Hoérhilfsgerates 110
auch von Parametern abhangen, die unabhangig vom
augenblicklichen Aufenthaltsort des Benutzers sind. Der-
artige Parameter sind z.B. die Tageszeit, der Wochentag,
der Neigungswinkel oder die Umgebungstemperatur.
Dariber hinaus kann eine Ansteuervorrichtung 101 auch
von mehreren Benutzern benutzt werden, wobei vorteil-
haft unterschiedliche Benutzerprofile gespeichert wer-
den kdénnen. Die Steuerung des steuerbaren Hoérhilfsge-
rates 110 erfolgt dann auch in Abhangigkeit davon, wel-
cher Benutzer gerade die Ansteuervorrichtung 101 tragt,
d.h., welches Benutzerprofil aktiviert ist.

[0047] Als weiterer Steuerparameter neben dem au-
genblicklichen Aufenthaltsort des Benutzers kann auch
die Ausrichtung der Ansteuervorrichtung 101 im Raum
dienen. Beispielsweise kann eine vertikale Trageposition
einer an einem Girtelclip befestigten Ansteuervorrich-
tung 101 erkannt werden, wobei in dieser Trageposition
die Steuerung des steuerbaren Horhilfsgerates 110
durch die Ansteuervorrichtung 101 aktiviert ist. Befindet
sich die Ansteuervorrichtung 101 hingegen in horizonta-
ler Ausrichtung, so deutet das auf eine liegende Position
des Benutzers oder eine beiseite gelegte Ansteuervor-
richtung 101 hin, bei der die Steuerung des steuerbaren
Hoérhilfsgerates 110 durch die Ansteuervorrichtung 101
deaktiviert ist.

[0048] Welche positionsabhangigen Einstellungen flr
das Horhilfsgerat mittels der Ansteuervorrichtung 101
eingestellt werden, wird durch eine entsprechende Pro-
grammierung der Ansteuervorrichtung 101 festgelegt.
Entsprechende Eingaben indie Ansteuervorrichtung 101
erfolgen dabei mittels der vorhandenen Schnittstellen
(Tastatur 103, Bluetooth-Schnittstelle 106 usw.). Insbe-
sondere mittels der Bluetooth-Schnittstelle 106 kdnnen
die auszufiihrenden Steuervorgange komfortabel auch
Uber eine externe Einheit (nicht dargestellt), z.B. einen
PC, in die Ansteuervorrichtung 101 eingegeben werden.
Weiterhin kann die Ansteuervorrichtung 101 auch draht-
gebundene Schnittstellen zur Verbindung mit einem ex-
ternen Gerat zur Programmierung umfassen.

[0049] Durch die Programmierung der Ansteuervor-
richtung 101 Uber ein Interface lassen sich unterschied-
lichen rdumlichen Positionsdaten unterschiedliche Ein-
stellungen fiir das Horhilfsgerat 110 zuordnen. Durch die
Signalverarbeitungs- und Steuereinheit 109 wird standig
kontrolliert, ob sich durch einen Ortswechsel des Benut-
zers und damit der Ansteuervorrichtung 101 Betriebspa-
rameter des steuerbaren Horhilfsgerates 110 &ndern sol-
len. Dies ergibt sich insbesondere durch einen perma-
nenten Vergleich der unterschiedlichen Bereiche zuge-
ordneten Einstellungen mit der augenblicklichen Positi-
on. Ist aufgrund eines Ortswechsel der Ansteuervorrich-
tung 101 eine Anderung wenigstens eines Betriebspa-
rameters des steuerbaren Hérhilfsgerates 110 vorgese-
hen, so wird von der Ansteuervorrichtung 101 ein
entsprechendes Signal generiert und tber die Bluetooth-
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Schnittstelle auf das steuerbare Horhilfsgerat 110 Gber-
tragen. Dieses weist hierzu eine zum drahtlosen Emp-
fang des Steuersignals geeignete Schnittstelle, insbe-
sondere eine Bluetooth Sende- und Empfangseinheit
111 auf. Die Signalverarbeitung in der Signalverarbei-
tungs- und Steuereinheit 15 ist Gber bestimmte Parame-
ter einstellbar, die beispielsweise in einem Programm-
speicher 113 hinterlegt sind und z.B. die Programmwahl
und die Lautstarkeeinstellung bestimmen.

[0050] Die Figuren verdeutlichen das auRerst flexible
Zuordnen raumlicher Bereiche zu Einstellungen von Pa-
rametern. Neue Bereiche kénnen jederzeit und ohne wei-
tere Hilfsmittel definiert werden. Vorzugsweise umfasst
das Hoérhilfsgerat eine Taste, die die momentane Koor-
dinate, Ausrichtung und/oder Neigung speichert. Anhand
dieser Koordinaten kénnen dem Benutzer verschiedene
Geometrien angeboten werden, die er dann den ver-
schiedenen Koordinaten zuordnen kann, um den Horbe-
reich festzulegen. So kann er einen Hérbereich durch
mehrere Koordinaten festlegen, und ihm ein Geschwin-
digkeitsintervall, eine Mindestgeschwindigkeit und/oder
eine Richtung an einem Ort zuordnen.

Patentanspriiche

1. Verfahren zum Einstellen eines Hoérhilfsgerats (1,
110) mit einem Eingangswandler (3) zur Aufnahme
eines Eingangssignals und Wandlung in ein elektri-
sches Signal, einer Signalverarbeitungseinheit (5)
zur Signalverarbeitung des elektrischen Signals und
einem Ausgangswandler (7) zur Erzeugung eines
von einem Benutzer des Horhilfsgerats (1, 110) als
akustisches Signal wahrnehmbaren Ausgangssi-
gnals, wobei mindestens ein Parameter zur Anpas-
sung der Signalverarbeitung an unterschiedliche
raumliche Horbereiche (A-G) einstellbar ist, mit fol-
genden Verfahrensmerkmalen:

- Bereitstellen eines satellitengestitzten Positi-
onsbestimmungssystems (9) zur Erzeugung ei-
nes Positionssignals,

- Erzeugung und Auswerten des Positionssi-
gnals,

- Automatisches Einstellen des Parameters in
Abhangigkeit des Positionssignals, wobei

- mindestens einer der Horbereiche (A-G) in sei-
ner zwei- oder dreidimensionalen Ausdehnung
definiert wird und mindestens einem der Horbe-
reiche eine Einstellung des Parameters zuge-
ordnet wird und wobei

- die Einstellung des Parameters eine Signal-
verarbeitung bewirkt, die an eine akustische Si-
tuation im Horbereich (A-G) angepasst ist.

2. Verfahren nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet, dass
das satellitengestiitzte Positionsbestimmungssy-
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stem (9) im Hoérhilfsgerat (1, 110) integriert oder als
externes Horhilfsgeratmodul (55, 67, 101) ausgebil-
det ist und ein Positionssignal Gbermittelt, das Infor-
mation Uber die Position des Horhilfsgeréts (1, 110)
bzw. des Horhilfsgerdatmoduls (55, 67, 101) enthalt.

Verfahren nach einem der vorhergehenden Ansprii-
che,

dadurch gekennzeichnet, dass

das Positionssignal kontinuierlich oder mit zeitli-
chem Abstand ubermittelt wird.

Verfahren nach einem der vorhergehenden Ansprii-
che,

dadurch gekennzeichnet, dass

die Information Uber die Position aus dem Positions-
signal im satellitengestiitzten Positionsbestim-
mungssystem (9) oder in der Signalverarbeitungs-
einheit (5) gewonnen wird.

Verfahren nach einem der vorhergehenden Ansprii-
che,

dadurch gekennzeichnet, dass

die Einstellung des Parameters Teil einer Horpro-
grammeinstellung eines Horprogramms ist, welches
insbesondere in der Signalverarbeitungseinheit (5)
des Horhilfsgerats (1, 110) abgelegt ist.

Verfahren nach einem der vorhergehenden Ansprii-
che,

dadurch gekennzeichnet, dass

die Ausdehnung mindestens einer der Hoérbereiche
mithilfe einer Programmiereinheit (17) des Horhilfs-
gerats (1, 110) anhand von Koordinaten definiert
wird.

Verfahren nach einem der vorhergehenden Ansprii-
che,

dadurch gekennzeichnet, dass

beim Definieren der Ausdehnung mindestens einer
der Horbereiche (A-G) Koordinaten der Position des
satellitengestiitzten Positionsbestimmungssystem
(9) an verschiedenen Orten abgespeichert werden.

Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspri-
che,

dadurch gekennzeichnet, dass

beim Auswerten des Positionssignals einer der Hor-
bereiche (A-G) identifiziert wird, in dem sich eine mit
dem Positionssignal ibermittelte Position befindet,
und dass der diesem Hérbereich (A-G) zugeordnete
Wert des Parameter eingestellt wird.

Verfahren nach einem der vorhergehenden Ansprii-
che,

dadurch gekennzeichnet, dass

die Parametereinstellung solange beibehalten wird,
bis das Positionssignal eine Position aul3erhalb des
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10.

1.

12.

13.

Hérbereichs (A-G) angibt.

Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspri-
che,

dadurch gekennzeichnet, dass

das satellitengestiitzte Positionsbestimmungssy-
stem (9) Signale zur differentiellen Positionsbestim-
mung oder unterstitzten Positionsbestimmung
empfangt.

Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspri-
che,

dadurch gekennzeichnet, dass

als zuséatzliche Information bei der Einstellung des
Parameters Information Uber eine Ausrichtung des
Hérgerats (1, 110) in zwei oder drei Dimensionen
berucksichtigt wird.

Verfahren nach Anspruch 11,

dadurch gekennzeichnet, dass

die Ausrichtung des Hérgerats (1, 110) durch einen
Kompass (13) und/oder einen Neigungssensor (15)
gemessen wird.

Hérhilfsgerat (1, 110) mit einem Eingangswandler
(3) zur Aufnahme eines Eingangssignals und Wand-
lung in ein elektrisches Signal, einer Signalverarbei-
tungseinheit (5) zur Signalverarbeitung des elektri-
schen Signals und einem Ausgangswandler (7) zur
Erzeugung eines von einem Benutzer des Hoérhilfs-
gerats (1, 110) als akustisches Signal wahrnehmba-
ren Ausgangssignals,

- mit Mitteln zum Einstellen mindestens eines
Parameters zur Anpassung der Signalverarbei-
tung an unterschiedliche rdumliche Hérbereiche
(A-G), wobei mindestens einer der Hoérbereiche
(A-G) in seiner zwei- oder dreidimensionalen
Ausdehnung definiert wird und mindestens ei-
nem der Horbereiche eine Einstellung des Pa-
rameters zugeordnet wird,

- wobei die Signalverarbeitungseinheit (5) mit
einem satellitengestitzten Positionsbestim-
mungssystem (9) zur Ubermittiung von Positi-
onsinformation verbunden ist, wobei das satel-
litengestitzte Positionsbestimmungssystem (9)
entweder im Horhilfsgerat (1, 110) integriert
oder als externes Horhilfsgeratmodul (55, 67,
101) ausgebildet ist, welches insbesondere mit
seiner Funktionalitat in einem mobilen Telefon
oder einer Horhilfsgeratefernsteuerung inte-
griert ist,

- mit Mitteln zum Eingeben einer Abhangigkeit
des Parameters von dem Positionssignal und
- mit Mitteln zur automatischen Parameterein-
stellung in Abhangigkeit der
Positionsinformation .
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Hérhilfsgerat (1, 110) nach Anspruch 13, wobei im
Hoérhilfsgerat (1, 110) zusatzlich ein Kompass (13)
und/oder eine Neigungssensor (17) zur Bestimmung
der Kopfausrichtung integriert ist.

Mobile Ansteuervorrichtung (55, 67, 101) zur auto-
matischen Einstellung von Betriebsparametern ei-
nes Hoérhilfsgerates (1, 110) in der naheren Umge-
bung der Ansteuervorrichtung (55, 67, 101) und in
Abhangigkeit von der rdumlichen Position der An-
steuervorrichtung (55, 67), umfassend

- eine Speichereinrichtung (105) zum Speichern
raumlicher Positionsdaten,

- eine Speichereinrichtung (105) zum Speichern
von Daten zur Hérhilfsgerateeinstellung,

- Mittel zur Zuordnung der rdumlichen Positions-
daten zu den Daten zur Horhilfsgerateeinstel-
lung,

- eine Lokalisierungseinheit zum Erkennen ob
sich die Ansteuervorrichtung (55, 67, 101) in-
nerhalb eines durch die rdumlichen Positions-
daten festgelegten rdumlichen Bereiches (A-G)
befindet, wobei mindestens einer der raumli-
chen Bereiche (A-G) in seiner zwei- oder drei-
dimensionalen Ausdehnung definiert wird und
mindestens einem der Hoérbereiche Daten zur
Hérhilfsgerateeinstellung zugeordnet sind,

- Mittel zur direkten drahtlosen Ubertragung ei-
nes Signals von der Ansteuervorrichtung (55,
67, 101) an das Horhilfsgerat (1, 110) in Abhan-
gigkeit der der raumlichen Position zugeordne-
ten Daten zur Horgerateeinstellung.

Mobile Ansteuervorrichtung (1, 22) nach Anspruch
15 mit Eingabemitteln (17) zur Eingabe der rdumli-
chen Positionsdaten (X1, X2, X3, X4, Xg, Yr, R) und/
oder zur Eingabe der Daten zur Horhilfsgerateein-
stellung und/oder zur Zuordnung der rdumlichen Po-
sitionsdaten zu den Daten zur Horhilfsgerateeinstel-
lung.

Mobile Ansteuervorrichtung (55, 67, 101) nach An-
spruch 16, wobei die Eingabemittel (17) eine Tasta-
tur umfassen.

Mobile Ansteuervorrichtung (55, 67, 101) nach An-
spruch 16 oder 17, wobei die Eingabemittel (17) Mit-
tel zur Sprach-eingabe umfassen.

Mobile Ansteuervorrichtung (55, 67, 101) nach ei-
nem der Anspriiche 15 bis 18, wobei die Eingabe-
mittel (17) eine Schnittstelle zu einem weiteren Gerat
umfassen.

Mobile Ansteuervorrichtung (55, 67, 101) nach ei-
nem der Anspriche 15 bis 19, wobei zum Speichern
der rdumlichen Positionsdaten von der mobilen An-
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21.

22,

23.

24.

25.

26.

27.

28.

29.

30.

steuervorrichtung (55, 67, 101) eingenommene Po-
sitionen automatisch erfassbar und speicherbar
sind.

Mobile Ansteuervorrichtung (55, 67, 101) nach ei-
nem der Anspriiche 15 bis 20, wobei die Lokalisie-
rungseinheit ein satellitengestiitztes Positionsbe-
stimmungssystem umfasst.

Mobile Ansteuervorrichtung (55, 67, 101) nach An-
spruch 21, wobei die Lokalisierungseinheit einen
GPS-Empfanger umfasst.

Mobile Ansteuervorrichtung (55, 67, 101) nach An-
spruch 22, wobei die Lokalisierungseinheit einen
AGPS-Empfanger umfasst.

Mobile Ansteuervorrichtung (55, 67, 101) nach ei-
nem der Anspriiche 15 bis 23 mit einer Bluetooth-
Schnittstelle zur drahtlosen Signaliibertragung.

Mobile Ansteuervorrichtung (55, 67, 101) nach ei-
nem der Anspriiche 15 bis 24, die zum Mitflhren von
einem Benutzer ausgebildet ist.

Mobile Ansteuervorrichtung (55, 67, 101) nach An-
spruch 25, die in ein Mobiltelefon (67) oder einen
PDA integriert ist.

Mobile Ansteuervorrichtung (55, 67, 101) nach ei-
nem der Anspriiche 15 bis 26, wobei das von der
Ansteuervorrichtung (55, 67, 101) an das Horhilfs-
gerat (1, 110) Ubertragene Signal Steuerbefehle
und/oder Horgerateeinstellungen und/oder Horge-
rateprogramme umfasst.

Mobile Ansteuervorrichtung (55, 67, 101) nach ei-
nem der Anspriiche 15 bis 27, wobei das drahtlos
Ubertragene Signal kontinuierlich oder innerhalb ei-
nes bestimmten Zeitraumes wiederholt abgegeben
wird.

Mobile Ansteuervorrichtung (55, 67, 101) nach ei-
nem der Anspriiche 15 bis 28, wobei die raumliche
Position der Ansteuervorrichtung (55, 67, 101) in ei-
nem zwei- oder dreidimensionalen Raum lokalisier-
bar ist.

Mobile Ansteuervorrichtung (55, 67, 101) nach ei-
nem der Anspriche 15 bis 29, wobei bei der mit dem
Benutzer bewegten Ansteuervorrichtung (55, 67,
101) neben der rdumlichen Position auch die Bewe-
gungsrichtung und/oder Geschwindigkeit erfassbar
istund das von der Ansteuervorrichtung (55,67, 101)
an das Horhilfsgerat (1, 110) Gbertragene Signal ne-
ben der rdumlichen Position auch von der Bewe-
gungsrichtung bzw. Geschwindigkeit der mobilen
Ansteuervorrichtung (55, 67, 101) abhangt.
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Mobile Ansteuervorrichtung (55, 67, 101) nach ei-
nem der Anspriiche 15 bis 30, wobei das von der
Ansteuervorrichtung (55, 67, 101) zu dem Hoérhilfs-
gerat (1, 110) Ubertragene Signal neben der rdum-
lichen Position auch von der Tageszeit und/oder der
Umgebungstemperatur und/oder der Umgebungs-
helligkeit und/oder einem eingestellten Benutzerpro-
fil abhangt.

Mobile Ansteuervorrichtung (55, 67, 101) nach ei-
nem der Anspriiche 15 bis 31, die beziiglich des zur
Geréateeinstellung Ubertragbaren Signals lernfahig
ausgebildet ist.

Mobile Ansteuervorrichtung (55, 67, 101) nach ei-
nem der Anspriiche 15 bis 32, wobei die Ansteuer-
vorrichtung (55, 67, 101) in ein drahtlos mit dem Hér-
hilfsgerat (1, 110) kommunizierendes mobiles Tele-
fon integriert ist.

Mobile Ansteuervorrichtung (55, 67, 101) nach ei-
nem der Anspriiche 15 bis 32, wobei die Ansteuer-
vorrichtung (55, 67, 101) in eine drahtlos mit dem
Hérhilfsgerat (1, 110) kommunizierende Fernsteue-
rung des Horhilfsgerats (1, 110) integriert ist.

Verfahren zur automatischen Einstellung von Be-
triebsparametern eines Hoérhilfsgerates (1, 110) in
der ndheren Umgebung einer mobilen Ansteuervor-
richtung (55, 67, 101) und in Abhangigkeit von der
raumlichen Position der Ansteuervorrichtung (55,
67):

- Speichern raumlicher Positionsdaten in der
Ansteuervorrichtung (55, 67),

- Speichern von Daten zur Gerateeinstellung in
der Ansteuervorrichtung (55, 67),

- Zuordnen der rdumlichen Positionsdaten zu
den Daten zur Gerateeinstellung,

- automatisches Erkennen, ob sich die Ansteu-
ervorrichtung (55, 67, 101) innerhalb eines
durch die raumlichen Positionsdaten festgeleg-
ten rdumlichen Bereiches befindet, wobei min-
destens ein rdumlicher Bereich in seiner zwei-
oder dreidimensionalen Ausdehnung definiert
wird und mindestens einem Bereich Daten zur
Geréateeinstellung zugeordnet sind,

- Senden eines drahtlos Ubertragbaren Signals
direkt von der Ansteuervorrichtung (55, 67, 101)
andas Horhilfsgerat (1, 110) in Abhangigkeitder
der rdumlichen Position zugeordneten Daten
zur Gerateeinstellung, wenn sich die Ansteuer-
vorrichtung (55, 67, 101) innerhalb eines durch
die raumlichen Positionsdaten festgelegten
raumlichen Bereiches befindet,

- Empfang des gesendeten Signals von dem
Hérhilfsgerat (1, 110) in der ndheren Umgebung
der Ansteuervorrichtung (55, 67),
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- Einstellen von Betriebsparametern des Hor-
hilfsgerates (1, 110) in Abhangigkeit des uber-
tragenen Signals.

36. Verfahren zur automatischen Einstellung von Be-

triebsparametern eines Horhilfsgerates (1, 110)
nach Anspruch 35, wobei die Ansteuervorrichtung
(55, 67, 101) zumindest fir einen lAngeren Zeitraum
an einem bestimmten Platz aufgestellt wird und sich
das Horhilfsgerat (1, 110) relativ dazu im Raum be-
wegt.

Claims

Method for adjusting a hearing aid (1, 110) with an
input converter (3) for picking up an input signal and
converting it into an electrical signal, a signal
processing unit (5) for processing the electrical sig-
nal and an output converter (7) for creating an output
signal which can be perceived by a user of the hear-
ing aid (1, 110) as an acoustic signal, with at least
one parameter being able to be set for adapting the
signal processing to different spatial hearing areas
(A-G), with the method having the following features:

- Provision of a global positioning system (9) for
creating a position signal,

- Creation and evaluation of the position signal,
- Automatic setting of the parameter as a func-
tion of the position signal, wherein

- at least one of the hearing areas (A-G) is de-
fined in its two-dimensional or three-dimension-
al extent and a setting of the parameter is as-
signed to at least one of the hearing areas and
wherein

- the setting of the parameter causes signal
processing which is tailored to an acoustic situ-
ation in the hearing area (A-G)

Method according to claim 1,

characterised in that the global positioning system
(9) is integrated into the hearing aid (1, 110) or is
embodied as an external hearing aid module (55,
67, 101) and communicates a position signal con-
taining information about the position of the hearing
aid (1, 110) or of the hearing aid module (55,67, 101).

Method according to one of the preceding claims,
characterised in that the position signal is commu-
nicated continuously or at intervals.

Method according to one of the preceding claims,
characterised in that the information about the po-
sition is obtained from the position signal in the global
positioning system (9) or in the signal processing
unit (5).
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Method according to one of the preceding claims,
characterised in that the setting of the parameter
is part of a hearing program setting which is espe-
cially stored in the signal processing unit (5) of the
hearing aid (1, 110).

Method according to one of the preceding claims,
characterised in that the extent of at least one of
the hearing areas is defined with the aid of a pro-
gramming unit (17) of the hearing aid (1, 110) on the
basis of coordinates.

Method according to one of the preceding claims,
characterised in that, on definition of the extent of
at least one of the hearing areas (A-G), coordinates
of the position of the global positioning system (9)
are stored at different locations.

Method according to one of the preceding claims,
characterized in that, on evaluation of the position
signal, one of the hearing areas (A-G) is identified in
which a position communicated with the position sig-
nal is located, and that the value of the parameter
assigned to this hearing area (A-G) is set.

Method according to one of the preceding claims,
characterized in that the parameter setting is re-
tained until such time as the position signal specifies
a position outside the hearing areas (A-G).

Method according to one of the preceding claims,
characterized in that the global positioning system
(9) receives signals for differential positioning or as-
sisted positioning.

Method according to one of the preceding claims,
characterized in that information about an orienta-
tion of the hearing aid (1, 110) in two or three dimen-
sions is taken into consideration as additional infor-
mation for the setting of the parameter.

Method according to claim 11,

characterized in that the orientation of the hearing
aid (1, 110) is measured by a compass (13) and/or
an inclination sensor (15).

Hearing aid (1, 110) with an input converter (3) for
picking up an input signal and converting it into an
electrical signal, a signal processing unit (5) for
processing the electrical signals and an output con-
verter (7) for creating an output signal that can be
perceived by a user of the hearing aid (1, 110) as an
acoustic signal,

- with means for setting at least one parameter
for adapting the signal processing to different
spatial hearing areas (A-G), wherein atleastone
of the hearing areas (A-G) is defined in its two-
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dimensional or three-dimensional extent and a
setting of the parameter is assigned to at least
one of the hearing areas,

- with the signal processing unit (5) being linked
to a global positioning system (9) for communi-
cation of position information, wherein the global
positioning system (9) is either integrated into
the hearing aid (1, 110) or embodied as an ex-
ternal hearing aid module (55, 67, 101), which
is especially integrated with its functionality into
a mobile telephone or a hearing aid remote con-
trol,

- with means for entering a dependency of the
parameter on the position signal and

- with means for automatic parameter setting as
a function of the position information.

Hearing aid (1, 110) according to claim 13, wherein
a compass (13) and or an inclination sensor (17), for
determining the inclination of the head are addition-
ally integrated into the hearing aid (1, 110).

Mobile activation device (55, 67, 101) for automatic
setting of operating parameters of a hearing aid (1,
110) in the immediate vicinity of the activation device
(55, 67, 101) and as a function of the spatial position
of the activation device (55, 67), comprising

- A memory device (105) for storing spatial po-
sition data,

- A memory device (105) for storing data for
hearing aid settings,

- Means for assigning the spatial position data
to the data for setting the hearing aid,

- A localization unit for detecting whether the ac-
tivation device (55, 67, 101) is located within a
spatial area (A-G) defined by the spatial position
data, wherein at least one of the spatial areas
(A-G) is defined in its two-dimensional or three-
dimensional extent and data for hearing aid set-
ting is assigned to at least one of the hearing
areas,

- Means for direct wireless transmission of a sig-
nal from the activation device (55, 67, 101) to
the hearing aid (1, 110) depending on the data
for adjusting the hearing aid assigned to the spa-
tial position.

Mobile activation device (1, 22) according to claim
15 with input means (17) for entering the spatial po-
sition data (X1, X2, X3, X4, Xgr, Yr, R) and/or for
entering the data for hearing aid settings and/or for
assigning the spatial position data to the data for
adjusting the hearing aid.

Mobile activation device (55, 67, 101) according to
claim 16, wherein the input means (17) includes a
keyboard.
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Mobile activation device (55, 67, 101) according to
claim 16 or 17, wherein the inputmeans (17) includes
means for voice input.

Mobile activation device (55, 67, 101) according to
one of claims 15 to 18, wherein the input means (17)
is an interface to a further device.

Mobile activation device (55, 67, 101) according to
oneofclaims 15to 19, wherein the positions included
for storing the spatial position data of the mobile ac-
tivation device (55, 67, 101) are able to be recorded
and stored automatically.

Mobile activation device (55, 67, 101) according to
one of claims 15 to 20, wherein the localization unit
includes a global positioning system.

Mobile activation device (55, 67, 101) according to
claim 21, wherein the localization unit includes a
GPS receiver.

Mobile activation device (55, 67, 101) according to
claim 22, wherein the localization device includes an
AGPS receiver.

Mobile activation device (55, 67, 101) according to
one of claims 15 to 23 with a Bluetooth interface for
wireless signal transmission.

Mobile activation device (55, 67, 101) according to
one of claims 15 to 24, which is embodied to be car-
ried with them by a user.

Mobile activation device (55, 67, 101) according to
claim 25 which is integrated into a mobile telephone
(67) or a PDA.

Mobile activation device (55, 67, 101) according to
one of claims 15 to 26, wherein the signals transmit-
ted from the activation device (55, 67, 101) to the
hearing aid (1, 110) include control commands
and/or hearing aid settings and/or hearing aid pro-
grams.

Mobile activation device (55, 67, 101) according to
one of claims 15 to 27, wherein the wirelessly trans-
mitted signal is issued continuously or repeatedly
within a specific interval.

Mobile activation device (55, 67, 101) according to
one of claims 15 to 28, wherein the spatial position
of the activation device (55, 67, 101) is able to be
localized in a two-dimensional or three-dimensional
space.

Mobile activation device (55, 67, 101) according to
one of claims 15 to 29, with, for the activation device
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34.
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(55, 67, 101) moved with the user, as well as the
spatial position the direction of movement and/or
speed is also able to be recorded and that the signal
transmitted from the activation device (55, 67, 101)
to the hearing aid (1, 110), as well as depending on
the spatial position, also depends on the direction of
movement or the speed of the mobile activation de-
vice (55, 67, 101).

Mobile activation device (55, 67, 101) according to
one of claims 15 to 30, wherein the signal transmitted
from the activation device (55, 67, 101) to the hearing
aid (1, 110), as well as depending on the spatial po-
sition, also depends on the time of day and/or on the
ambient temperature and/or on the ambient bright-
ness and/or a selected user profile.

Mobile activation device (55, 67, 101) according to
one of claims 15 to 31, which is embodied to be ca-
pable of learning in relation to the signal which can
be transmitted for setting the device.

Mobile activation device (55, 67, 101) according to
one of claims 15 to 32, wherein the activation device
(55, 67, 101) is integrated into a mobile telephone
communicating wirelessly with the hearing aid (1,
110).

Mobile activation device (55, 67, 101) according to
one of claims 15 to 32, wherein the activation device
(55, 67, 101) is integrated into a remote control of
the hearing aid (1, 110) communicating wirelessly
with the hearing aid (1, 110).

Method for automatically setting operating parame-
ters of a hearing aid (1, 110) in the immediate vicinity
of a mobile activation device (55, 67, 101) and as a
function of the spatial position of the activation device
(55, 67):

- storing spatial position data in the activation
device (55, 67),

- storing data for device setting in the activation
device (55, 67),

- assigning the spatial position data to the data
for device setting,

- automatically detecting whether the activation
device (55, 67, 101) is located within a spatial
area defined by the spatial position data, where-
in at least one spatial area is defined in its two-
dimensional or three-dimensional extent and
data for device setting is assigned to at leastone
area,

- sending a wirelessly transmittable signal di-
rectly from the activation device (55, 67, 101) to
the hearing aid (1, 110) depending on the data
for device setting assigned to the spatial posi-
tion, if the activation device (55, 67, 101) is lo-
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cated within a spatial area defined by the spatial
position data,

- receiving the signal sent by the hearing aid (1,
110) in the immediate vicinity of the activation
device (55, 67),

- setting operating parameters of the hearing aid
(1, 110) as a function of the signal transmitted.

36. Method for automatically setting operating parame-

ters of a hearing aid (1, 110) according to claim 35,
with the activation device (55, 67, 101) being placed
at least for a longer period at a specific location and
the hearing aid (1, 110) moving relative to it in space.

Revendications

Procédé de réglage d’'une prothése (1, 110) auditive
ayant un transducteur (3) d’entrée pour la réception
d’un signal d’entrée et sa transformation en un signal
électrique, une unité (5) de traitement du signal pour
le traitement du signal électrique et un transducteur
(7) de sortie pour la production d’un signal de sortie,
perceptible sous la forme d’un signal acoustique par
un utilisateur de la prothése (1, 110) auditive, dans
lequel au moins un paramétre est réglable pour
I'adaptation du traitement du signal a des zones (A-
G) auditives différentes dans I'espace, ayant les ca-
ractéristiques de procédé suivant :

- on se procure un systéme (9) de détermination
de position assisté par satellite, pour la produc-
tion d’un signal de position,

- on produit et on exploite le signal de position,
- on régle automatiquement le paramétre en
fonction du signal de position, dans lequel

- on définit au moins I'une des zones (A-G) audi-
tives dans son étendue en deux dimensions ou
en trois dimensions et on associe un réglage du
parametre a au moins I'une des zones auditives
et dans lequel

- le réglage du paramétre provoque un traite-
ment du signal, qui est adapté a une situation
acoustique dans la zone (A-G) auditive.

Procédé suivant la revendication 1,

caractérisé en ce que

on intégre le systeme (9) de détermination de posi-
tion assisté par satellite dans la prothése (1, 110)
auditive ou on le constitue sous la forme d’'un module
(55, 67, 101) extérieur de la prothése auditive et il
transmet un signal de position, qui contient de I'in-
formation sur la position de la prothese (1, 110) audi-
tive ou du module (55, 67, 101) de la prothése audi-
tive.

Procédé suivant 'une des revendications précéden-
tes,
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caractérisé en ce que
on transmet le signal de position en continu ou avec
un intervalle dans le temps.

Procédé suivant I'une des revendications précéden-
tes,

caractérisé en ce que

on obtient I'information sur la position a partir du si-
gnal de position du systeme (9) de détermination de
position assisté par satellite ou de I'unité (5) de trai-
tement du signal.

Procédé suivant I'une des revendications précéden-
tes,

caractérisé en ce que

le réglage du paramétre fait partie d’un réglage d’un
programme auditif, qui est mis notammentdans I'uni-
té (5) de traitement du signal de la prothése (1, 110)
auditive.

Procédé suivant I'une des revendications précéden-
tes,

caractérisé en ce que

on définit, au moyen de coordonnées, I'’étendue d’au
moins I'une des zones auditives a I'aide d’'une unité
(17) de programmation de la prothése (1, 110) audi-
tive.

Procédé suivant I'une des revendications précéden-
tes,

caractérisé en ce que

lors de la définition de I'étendue d’au moins 'une des
zones (A-G) auditives, on mémorise des coordon-
nées de la position du systéme (9) de détermination
de position assisté par satellite en des endroits dif-
férents.

Procédé suivant I'une des revendications précéden-
tes,

caractérisé en ce que

lors de I'exploitation du signal de position, on identifie
'une des zones (A-G) auditives, dans laquelle se
trouve une position transmise par le signal de posi-
tion et en ce que I'on régle la valeur du parameétre
associé a cette zone (A-G) auditive.

Procédé suivant I'une des revendications précéden-
tes,

caractérisé en ce que

on conserve le réglage du parameétre jusqu’a ce que
le signal de position indique une position a I'extérieur
de la zone (A-G) auditive.

Procédé suivant I'une des revendications précéden-
tes,

caractérisé en ce que

le systéme (9) de détermination de position assisté
par satellite recoit des signaux pour la détermination
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de position différentielle ou pour la détermination de
position assistée.

Procédé suivant 'une des revendications précéden-
tes,

caractérisé en ce que

on prend en compte, comme information supplé-
mentaire lors du réglage du paramétre, de I'informa-
tion sur une orientation de la prothése (1, 110) audi-
tive dans deux dimensions ou dans trois dimensions.

Procédé suivant la revendication 11,

caractérisé en ce que

on mesure l'orientation de la prothése (1, 110) audi-
tive par une boussole (13) et/ou par un capteur (15)
d’inclinaison.

Prothése (1, 110) auditive comprenant un transduc-
teur (3) d’entrée pour la réception d’un signal d’en-
trée et sa transformation en un signal électrique, une
unité (5) de traitement du signal électrique et un
transducteur (7) de sortie pour la production d’'un
signal de sortie perceptible sous la forme d’un signal
acoustique par un utilisateur de la prothése (1, 110)
auditive,

- comprenant des moyens de réglage d'au
moins un parametre pour I'adaptation du traite-
ment du signal a des zones (A-G) auditives dif-
férentes dans I'espace, au moins I'une des zo-
nes (A-G) auditives étant définie dans son éten-
due en deux dimensions ou en trois dimensions
et un réglage du parametre étant associé a au
moins I'une des zones auditives,

- dans laquelle 'unité (5) de traitement du signal
est reliée, pour la transmission d’'une informa-
tion de position, a un systéme (9) de détermina-
tion de position assisté par satellite, le systeme
(9) de détermination de position assisté par sa-
tellite étantintégré dansla prothése 1, 110) audi-
tive ou étant sous la forme d’un module (55, 67,
101) extérieur a la prothése auditive, lequel est
intégré notamment par sa fonctionnalité dans
un téléphone mobile ou dans une télécomman-
de de prothese auditive,

- comprenant des moyens pour entrer une dé-
pendance du paramétre au signal de position et
- comprenant des moyens de réglage automa-
tique du paramétre en fonction de l'information
de position.

14. Prothese (1, 110) auditive suivant la revendication

13, dans laquelle une boussole (13) et/ou un capteur
(17) d’inclinaison est, pour la détermination de la di-
rection de la téte, intégré en plus dans la prothése
(1, 110) auditive.

15. Dispositif (55, 67, 101) mobile de commande pour
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le réglage automatique de paramétres de fonction-
nement d’'une prothése (1, 110) auditive dans I'en-
vironnement proche du dispositif (55, 67, 101) de
commande et en fonction de la position dans I'espa-
ce dudispositif (55, 67) de commande, comprenant :

- un dispositif (105) de mémorisation de don-
nées de position dans I'espace,

- un dispositif (105) de mémorisation de don-
nées de réglage de la prothése auditive,

- des moyens d’association des données de po-
sition dans I'espace aux données de réglage de
la prothése auditive,

- une unité de localisation pour reconnaitre si le
dispositif (55, 67, 101) de commande se trouve
dans une zone (A-G) dans I'espace fixée par les
données de position dans I'espace, au moins
I'une des zones (A-G) dans I'espace étant défi-
nie dans son étendue en deux dimensions ou
en trois dimensions et des données de réglage
de la prothése auditive étant associées a au
moins 'une des zones auditives,

- des moyens de transmission directe sans fil
d’'un signal du dispositif (55, 67, 101) de com-
mande alaprothese (1, 110) auditive en fonction
des données de réglage de la prothése auditive
associées a la position dans I'espace.

Dispositif (1, 22) mobile de commande suivant la re-
vendication 15,

comprenant des moyens (17) d’entrée des données
(X1, X2, X3, X4, Xg, Yr, R) de position dans I'espace
et/ou d’entrée des données de réglage de la prothe-
se auditive et/ou d’association des données de po-
sition dans I'espace aux données de réglage de la
prothése auditive.

Dispositif (55, 67, 101) mobile de commande suivant
la revendication 16,

dans lequel les moyens (17) d’entrée comprennent
un clavier.

Dispositif (55, 67, 101) mobile de commande suivant
la revendication 16 ou 17,

dans lequel les moyens (17) d’entrée comprennent
des moyens d’entrée vocale.

Dispositif (55, 67, 101) mobile de commande suivant
I'une des revendications 15 a 18,

dans lequel les moyens (17) d’entrée comprennent
une interface avec un autre appareil.

Dispositif (55, 67, 101) mobile de commande suivant
I'une des revendications 15 a 19,

dans lequel, pour la mémorisation des données de
position dans I'espace, des positions prises par le
dispositif (55,67, 101) mobile de commande peuvent
étre détectées et mémorisées automatiquement.
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Dispositif (55, 67, 101) mobile de commande suivant
'une des revendications 15 a 20,

dans lequel l'unité de localisation comprend un sys-
teme de détermination de position assisté par satel-
lite.

Dispositif (55, 67, 101) mobile de commande suivant
la revendication 21,

dans lequel l'unité de localisation comprend un ré-
cepteur GPS.

Dispositif (55, 67, 101) mobile de commande suivant
la revendication 22,

dans lequel l'unité de localisation comprend un ré-
cepteur AGPS.

Dispositif (55, 67, 101) mobile de commande suivant
'une des revendications 15 a 23,

comprenant une interface bluetooth de transmission
sans fil du signal.

Dispositif (55, 67, 101) mobile de commande suivant
'une des revendications 15 a 24,
qui est constitué pour étre emporté par un utilisateur.

Dispositif (55, 67, 101) mobile de commande suivant
la revendication 25,

qui est intégré dans un téléphone (67) mobile ou
dans un PDA.

Dispositif (55, 67, 101) mobile de commande suivant
'une des revendications 15 a 26,

dans lequel le signal transmis du dispositif (55, 67,
101) de commande a la prothése (1, 110) auditive
comprend des instructions de commande et/ou des
réglages de prothése auditive et/ou des program-
mes de prothése auditive.

Dispositif (55, 67, 101) mobile de commande suivant
'une des revendications 15 a 27,

dans lequel le signal transmis sans fil est émis con-
tinuellement ou de maniére répétée dans un laps de
temps déterminé.

Dispositif (55, 67, 101) mobile de commande suivant
'une des revendications 15 a 28,

dans lequel la position dans I'espace du dispositif
(55, 67, 101) de commande peut étre localisée dans
un espace a deux dimensions ou dans un espace a
trois dimensions.

Dispositif (55, 67, 101) mobile de commande suivant
'une des revendications 15 a 29,

dans lequel, lorsque le dispositif (55, 67, 101) mobile
de commande est déplacé par l'utilisateur, outre la
position dans I'espace, également la direction de dé-
placement et/ou la vitesse peut étre détectée et le
signal transmis du dispositif (55, 67, 101) mobile de

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

15

EP 1 698 908 B1

31.

32.

33.

34.

35.

28

commande a la prothese (1, 110) auditive dépend,
outre de la position dans I'espace, également de la
direction de déplacement ou de la vitesse du dispo-
sitif (55, 67, 101) mobile de commande.

Dispositif (55, 67, 101) mobile de commande suivant
I'une des revendications 15 a 30,

dans lequel le signal transmis du dispositif (55, 67,
101) de commande a la prothése (1, 110) auditive
dépend, outre de la position dans I'espace, égale-
ment de I'heure de lajournée et/ou de la température
ambiante et/ou de la clarté ambiante et/ou d’un profil
d'utilisateur établi.

Dispositif (55, 67, 101) mobile de commande suivant
I'une des revendications 15 a 31,

qui est constitué de maniere a pouvoir recevoir un
apprentissage concernant le signal, qui peut étre
transmis pour le réglage de la prothése.

Dispositif (55, 67, 101) mobile de commande suivant
I'une des revendications 15 a 32,

dans lequel le dispositif (55, 67, 101) de commande
estintégré dans un téléphone mobile communiquant
sans fil avec la prothése (1, 110) auditive.

Dispositif (55, 67, 101) mobile de commande suivant
I'une des revendications 15 a 32,

dans lequel le dispositif (55, 67, 101) de commande
est intégré dans une télécommande de la prothése
(1, 110) auditive communiquant sans fil avec la pro-
thése (1, 110) auditive.

Procédé de réglage automatique de parameétres de
fonctionnement d’une prothése (1, 110) auditive a
proximité immédiate d’un dispositif (55, 67 101) mo-
bile de commande et en fonction de la position dans
I'espace du dispositif (55, 67) de commande, dans
lequel

- on mémorise des données de position dans
I'espace dans le dispositif (55, 67) de comman-
de,

- on mémorise des données de réglage de la
prothése dans le dispositif (55, 67) de comman-
de,

- on associe les données de position dans I'es-
pace aux données de réglage de la prothese,

- on détecte automatiquement sile dispositif (55,
67, 101) de commande se trouve dans une zone
dans I'espace fixée par les données de position
dansl’espace, aumoins une zone dans I'espace
étant définie dans son étendue en deux dimen-
sions ou en trois dimensions et des données de
réglage de la prothése étant associées a au
moins une zone,

- on envoie un signal pouvant étre transmis sans
fil directement du dispositif (55,67, 101) de com-
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mande alaprothése (1, 110) auditive en fonction
des données associées a la position dans I'es-
pace pour le réglage de la prothése si le dispo-
sitif (55, 67, 101) de commande se trouve a l'in-
térieur d’'une zone dans I'espace fixée par les
données de position dans I'espace,

- onregoit le signal émis par la prothése (1, 110)
auditive a proximité immeédiate du dispositif (55,
67) de commande,

-onrégle des paramétres de fonctionnement de
la prothése (1, 110) auditive en fonction du si-
gnal transmis.

36. Procédé de réglage automatique de parameétre de
fonctionnement d’une prothéese (1, 110) auditive sui-
vant la revendication 35,
dans lequel on met le dispositif (55, 67, 101) de com-
mande au moins pendant un laps de temps assez
long en un emplacement déterminé et on déplace
dans I'espace la prothése (1, 110) auditive par rap-
port a cet emplacement.
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FIG 5

FIG 6
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