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(57) Hauptanspruch: Verfahren zum Erfassen eines Park-
platzes unter Verwendung eines Entfernungssensors
(102), welches die folgenden Schritte aufweist:
(a) Erheben (S200) von Abstandsdaten durch eine Steu-
ereinheit zur Erkennung einer Parkplatzumgebung in ei-
ner vorbestimmten Zeitdauer unter Verwendung des Ent-
fernungssensors gemäß einer Auswahl des Benutzers und
Abbilden (S202) der erhobenen Abstandsdaten auf einem
Koordinatensystem basierend auf einem Parkplatzsuch-
fahrzeug (100);
(b) Klassifizieren (S204) der erhobenen Abstandsdaten in
Daten eines kurzen Abstands und Daten eines langen Ab-
stands;
(c) Berechnen (S206) von Abstandsdaten eines verfüg-
baren Parkplatzes, wobei eine Zeitdauer zwischen einem
Zeitpunkt, zu welchem die Erhebung der Daten eines lan-
gen Abstands beginnt, und einem Zeitpunkt genau vor
dem Beginn der Erhebung der Daten eines kurzen Ab-
stands und die Bewegungsgeschwindigkeit des Parkplatz-
suchfahrzeugs (100) gespeichert wird und dann die Ab-
standsdaten eines verfügbaren Parkplatzes basierend auf
der Zeitdauer und Bewegungsgeschwindigkeit berechnet
werden;
(d) Überprüfen, ob der Parkplatz besteht, basierend auf
den berechneten Abstandsdaten eines verfügbaren Park-
platzes;
(e) Anhalten (S210) des Parkplatzsuchfahrzeugs (100)
durch Steuern einer aktiven Bremsvorrichtung oder Emp-
fehlen einem Fahrer mittels einer Stimme und Warntö-
nen das Parkplatzsuchfahrzeug (100) anzuhalten, wenn im
Schritt (d) überprüft wurde, dass der Parkplatz besteht; und

(f) Erzeugen (S212) der Abstandsdaten, welche basierend
auf dem Parkplatzsuchfahrzeug (100) im Schritt (a) abge-
bildet und im Schritt (b) in Daten eines kurzen Abstands
und Daten eines langen Abstands klassifiziert wurden, als
Parkplatzumgebungsabbildung.
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Beschreibung

HINTERGRUND DER ERFINDUNG

1. Gebiet der Erfindung

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft ein Ver-
fahren zum Erfassen eines Parkplatzes unter Ver-
wendung eines Entfernungssensors und genauer ein
Verfahren zum Erfassen eines Parkplatzes unter
Verwendung eines Entfernungssensors, in welchem
durch einen Entfernungssensor erhaltene Abstands-
daten auf einem Koordinatensystem basierend auf ei-
nem Fahrzeug mit dem Entfernungssensor abgebil-
det werden, die erhaltenen Abstandsdaten in Daten
eines kurzen Abstands und Daten eines langen Ab-
stands klassifiziert sind und bestimmt wird, ob eine
verfügbare Parkfläche besteht, um einem Fahrer ge-
liefert zu werden.

2. Beschreibung des Stands der Technik

[0002] Ein halbautomatisches Parksystem ist ein
Gerät, bei welchem eine fur einen Parkvorgang er-
forderte Lenkbetätigung automatisiert ist, um die An-
nehmlichkeit für einen Fahrer zu verbessern. Im All-
gemeinen sind Fahrer an einem Parkhilfssystem sehr
interessiert. Daher haben Hauptfahrzeughersteller
und Komponenten-Fahrzeugteilehersteller verschie-
dene Arten an Parkhilfssystemen entwickelt.

[0003] Solch ein halbautomatisches Parksystem
kann eine Erkennungseinheit und Steuereinheit ent-
halten. Die Erkennungseinheit führt eine Funktion
zum Erhalten von Informationen bezuglich einer ver-
fügbaren Parkfläche durch eine Algorithmusoperati-
on zum Erkennen einer Parkumgebung bzw. Park-
platzumgebung mittels eines Sensors zum Erhal-
ten von Umgebungsinformationen, wie beispielswei-
se ein Sichtsensor oder Entfernungssensor (Ultra-
schallwelle, Laser, etc.), durch. Die Steuereinheit
führt eine Steueroperation derart durch, dass eine ak-
tive Lenkvorrichtung basierend auf einem Ergebnis
gesteuert wird, welches durch die Operation in der Er-
kennungseinheit erhalten wird, um zuzulassen, dass
ein Fahrzeug in einer erkannten Parkfläche geparkt
wird.

[0004] Um eine parallele Parkfunktion des halbau-
tomatischen Parksystems durchzuführen, ist es er-
forderlich Informationen bezüglich eines verfügbaren
Parkplatzes durch Erhalten von Informationen bezüg-
lich einer leeren Parkfläche zwischen Fahrzeugen zu
gewinnen, welche in einer Reihe an einer Straßen-
seite geparkt sind. Insbesondere muss das halbauto-
matische Parksystem relative Koordinaten zwischen
dem eigenen Fahrzeug und dem verfügbaren Park-
platz gewinnen.

[0005] Daher wird erfordert eine Technik zum Er-
kennen eines verfügbaren Parkplatzes zu entwickeln,
welche ferner eine Zielparkposition nur durch eine
einfache Operation, welche durch den Fahrer durch-
geführt wird, akkurat und schnell bestimmen und er-
kennen kann.

[0006] DE 10 2004 047 485 A1 beschreibt ein Fah-
rerassistenzsystem mit einer Mehrzahl von Sensor-
signale aussendenden und reflektierte Sensorsigna-
le empfangenden Sensoren mit Detektionsbereichen
unterschiedlicher Reichweite.

[0007] DE 600 37 469 T2 beschreibt ein Gerät zur
Fahrerunterstützung bei der Lenkung eines rück-
wärts fahrenden Fahrzeugs und bezieht sich insbe-
sondere auf ein Lenkassistenzgerät mit einer Heck-
kamera zur Aufnahme eines rückwärtigen Sichtfel-
des hinter dem Fahrzeugheck und einem Sichtgerät
zur Wiedergabe des aufgenommenen Bildes in Ver-
bindung mit einer Markierung zur Unterstützung des
Fahrers.

ZUSAMMENFASSUNG DER ERFINDUNG

[0008] Folglich erfolgte die vorliegende Erfindung,
um die oben erwähnten Probleme zu lösen, welche
im Stand der Technik auftreten, und die vorliegen-
de Erfindung liefert ein Verfahren zum Erfassen ei-
ner Parkfläche unter Verwendung des Entfernungs-
sensors, in welchem durch einen Entfernungssensor
erhaltene Abstandsdaten auf einem Koordinatensys-
tem basierend auf einem Fahrzeug mit dem Bereichs-
sensor abgebildet werden, die erhaltenen Flächen-
daten in Daten eines kurzen Abstands und Daten ei-
nes langen Abstands klassifiziert sind, und bestimmt
wird, ob eine verfügbare Parkfläche besteht, um ei-
nem Fahrer geliefert zu werden.

[0009] Nach einem Aspekt der vorliegenden Erfin-
dung wird ein Verfahren zum Erfassen eines Park-
platzes gemäß dem unabhängigen Patentanspruch 1
bereitgestellt.

[0010] Weitere vorteilhafte Merkmale der Erfindung
sind in den abhängigen Patentansprüchen definiert.

KURZE BESCHREIBUNG DER ZEICHNUNGEN

[0011] Die oben erwähnten und andere Aufgaben,
Merkmale und Vorteile der vorliegenden Erfindung
werden aus der folgenden detaillierten Beschreibung
offensichtlicher werden, welche in Verbindung mit
den beiliegenden Zeichnungen genommen wurde, in
welchen:

[0012] Fig. 1 eine Ansicht ist, welche die Bewegung
eines Fahrzeugs veranschaulicht während ein Park-
platz durch einen Flächensensor nach einer beispiel-
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haften Ausfuhrungsform der vorliegenden Erfindung
erfasst wird;

[0013] Fig. 2 ein Ablaufplan ist, welcher einen Pro-
zess zum Erfassen eines Parkplatzes mittels eines
Flachensensors nach einer beispielhaften Ausfüh-
rungsform der vorliegenden Erfindung veranschau-
licht; und

[0014] Fig. 3 eine schematische Ansicht ist, wel-
che einen Bildschirm, in welchem ein unter Verwen-
dung eines Flächensensors erfasster Parkplatz ei-
nem Fahrer angezeigt wird, nach einer beispielhaften
Ausfuhrungsform der vorliegenden Erfindung veran-
schaulicht.

DETAILLIERTE BESCHREIBUNG DER
BEISPIELHAFTEN AUSFÜHRUNGSFORMEN

[0015] Fig. 1 ist eine Ansicht, welche die Bewegung
eines Fahrzeugs während dem Erfassen eines Park-
platzes durch einen Flächensensor nach einer bei-
spielhaften Ausführungsform der vorliegenden Erfin-
dung veranschaulicht.

[0016] Ein Parkplatzsuchfahrzeug 100 nach einer
Ausfuhrungsform der vorliegenden Erfindung enthält
Flächensensoren 102, welche auf beiden Seitenflä-
chen des Fahrzeugs montiert sind.

[0017] Um das Verstehen der vorliegenden Erfin-
dung zu erleichtern, wird angenommen, dass ein ver-
fügbarer Parkplatz, auf welchem das Parkplatzsuch-
fahrzeug 100 geparkt werden kann, zwischen einem
ersten geparkten Fahrzeug 110 und einem zweiten
geparkten Fahrzeug 120 besteht, welche auf einem
parallelen Platz geparkt sind.

[0018] Das Parkplatzsuchfahrzeug 100 erfasst ei-
nen Abstand mittels eines Entfernungssensors 102,
um einen Parkplatz zu suchen.

[0019] Abstandsdaten, welche durch den Entfer-
nungssensor 102 erhoben werden, werden in Da-
ten 130 eines kurzen Abstands, welche aufgrund ei-
nes Hindernisses (das erste parkende Fahrzeug 110
oder zweite parkende Fahrzeug 120 in der vorliegen-
den Erfindung) erhalten werden, und Daten 140 eines
langen Abstands klassifiziert, welche aufgrund eines
Zwischenraums ohne ein Hindernis (ein Zwischen-
raum zwischen dem ersten parkenden Fahrzeug 110
und dem zweiten parkenden Fahrzeug 120 in der vor-
liegenden Erfindung) erhalten werden.

[0020] In der vorliegenden Erfindung werden die Ab-
standsdaten, welche durch den Entfernungssensor
102 erhoben werden, auf solch eine Referenzweise
in zwei Klassen klassifiziert, dass wenn die Breite des
Parkplatzsuchfahrzeugs 100 als kritischer Wert be-
stimmt ist, die Abstandsdaten in einem Fall als Da-

ten 140 eines langen Abstands klassifiziert werden, in
welchem ein Differenzwert zwischen den erhobenen
Ist-Abstandsdaten und den genau zuvor erhobenen
Abstandsdaten eine positive Zahl ist und die positive
Zahl den kritischen Wert uberschreitet, und die Ab-
standsdaten in einem Fall als Daten 130 eines kurzen
Abstands klassifiziert werden, in welchem ein Diffe-
renzwert zwischen den erhobenen Ist-Abstandsdaten
und den genau zuvor erhobenen Abstandsdaten eine
negative Zahl ist und ein Absolutwert derselben den
kritischen Wert überschreitet.

[0021] Auch werden die Abstandsdaten in einem Fall
als Daten 130 eines kurzen Abstands klassifiziert,
in welchem ein Differenzwert zwischen den erhobe-
nen Ist-Abstandsdaten und den genau zuvor erhobe-
nen Abstandsdaten den kritischen Wert nicht über-
schreitet, obwohl der Differenzwert eine positive Zahl
ist, und die Abstandsdaten in einem Fall als Daten
140 eines langen Abstands klassifiziert, in welchem
der Absolutwert eines Differenzwertes zwischen den
erhobenen Ist-Abstandsdaten und den genau zuvor
erhobenen Abstandsdaten den kritischen Wert nicht
überschreitet, obwohl der Differenzwert eines nega-
tive Zahl ist.

[0022] Wenn die Daten 140 eines langen Abstands
erhoben werden wahrend die Abstandsdaten durch
den Entfernungssensor 120 erhoben werden, spei-
chert eine Steuereinheit zur Erkennung der Park-
platzumgebung des Parkplatzsuchfahrzeugs 100 die
Zeitdauer zwischen einem Zeitpunkt, zu welchem die
Erhebung der Daten 140 eines langen Abstands be-
ginnt, und einem Zeitpunkt genau vor dem Beginn der
Erhebung der Daten 130 eines kurzen Abstands bzw.
die Bewegungsgeschwindigkeit des Parkplatzsuch-
fahrzeugs 100 und berechnet dann die Abstands-
daten 150 eines verfügbaren Parkplatzes basierend
auf der gespeicherten Zeitdauer und Bewegungsge-
schwindigkeit während der Erhebung der Daten 140
eines langen Abstands.

[0023] Wenn beispielsweise angenommen wird,
dass die Zeitdauer zwischen einem Zeitpunkt, zu
welchem die Erhebung der Daten 140 eines langen
Abstands beginnt, und einem Zeitpunkt genau vor
der Erhebung der Daten 130 eines kurzen Abstands
fünf Sekunden beträgt und ein Durchschnittswert der
Bewegungsgeschwindigkeit des Parkplatzsuchfahr-
zeugs 100 während der Zeitdauer zwischen dem Zeit-
punkt, zu welchem die Erhebung der Daten 140 ei-
nes langen Abstands beginnt, und dem Zeitpunkt ge-
nau vor der Erhebung der Daten 130 eines kurzen
Abstands 5 km/h beträgt, betragt ein Abstand, in wel-
chem sich das Parkplatzsuchfahrzeug 100 fur eine
Sekunde bewegt, 1,3 m während der Zeitdauer zwi-
schen dem Zeitpunkt, zu welchem die Erhebung der
Daten 140 eines langen Abstands beginnt, und dem
Zeitpunkt genau vor der Erhebung der Daten 130 ei-
nes kurzen Abstands, damit ein Abstand, in welchem
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sich das Parkplatzsuchfahrzeug 100 während der Er-
hebung der Daten 140 eines langen Abstands be-
wegt, 6,5 m betragt und dann dieser Abstand von 6,
5 m die Abstandsdaten 150 eines verfügbaren Park-
platzes wird.

[0024] Um zuzulassen, dass das Parkplatzsuchfahr-
zeug 100 geparkt wird, mussen die in der Steuerein-
heit zur Erkennung der Parkplatzumgebung berech-
neten Abstandsdaten 150 eines verfugbaren Park-
platzes zu einem gewissen Grad einen Abstand län-
ger als die Länge des Parkplatzsuchfahrzeugs 100
sein. Daher ist ein kritischer Wert der Abstandsdaten
150 eines verfugbaren Parkplatzes ein Wert, welcher
durch das Addieren einer vorbestimmten Lange zu
der Lange des Parkplatzsuchfahrzeugs 100 erhalten
wird. D. h., der kritische Wert kann gemäß der Länge
des Parkplatzsuchfahrzeugs 100 verändert werden.

[0025] Fig. 2 ist ein Ablaufplan, welcher einen Pro-
zess zum Erfassen eines Parkplatzes mittels des Flä-
chensensors nach einer beispielhaften Ausführungs-
form der vorliegenden Erfindung veranschaulicht.

[0026] Um das Parken zu erzielen, muss die Steu-
ereinheit zur Erkennung der Parkplatzumgebung des
Parkplatzsuchfahrzeugs 100 Abstandsdaten erhe-
ben, um nach einer verfügbaren Parkfläche in einem
parallelen Parkplatz mittels eines Entfernungssen-
sors 102 zu suchen. Daher beginnt die Steuereinheit
zur Erkennung der Parkplatzumgebung des Park-
platzsuchfahrzeugs 100 im Schritt S200 Abstandsda-
ten unter Verwendung des Entfernungssensors 102
an einer Stelle zu erheben, an welcher das Parken
erzielt werden soll.

[0027] Die Zeitdauer zum Erheben der Abstands-
daten, welche vom Entfernungssensor 102 erfasst
und erhoben werden, kann gemäß der Auswahl des
Benutzers verändert werden und es wird bevorzugt,
dass die Abstandsdaten in einer vorbestimmten Zeit-
dauer (z. B. eine Dauer von 0,1 Sekunden) erhoben
werden.

[0028] Wenn die Abstandsdaten vom Entfernungs-
sensor 102 in einer vorbestimmten Zeitdauer erho-
ben werden, bildet die Steuereinheit zur Erkennung
der Parkplatzumgebung des Parkplatzsuchfahrzeugs
100 die erhobenen Abstandsdaten auf einem Koordi-
natensystem basierend auf dem Parkplatzsuchfahr-
zeug 100 im Schritt S202 ab.

[0029] Die Abstandsdaten, welche erhoben werden
während sich das Parkplatzsuchfahrzeug 100 be-
wegt, geben nicht den Ort des Parkplatzsuchfahr-
zeugs 100 wieder, welcher jedes Mal wenn die Daten
gemessen werden gemäß der Bewegungsgeschwin-
digkeit oder Lenkbetätigung verändert wird. Daher ist
es nicht moglich den relativen Ort in Bezug auf das
Parkplatzsuchfahrzeug 100 zu erfassen.

[0030] In einem Fall, in welchem das Parkplatzsuch-
fahrzeug 100 Abstandsdaten von einem Ort A un-
ter Verwendung des Entfernungssensors 102 erhebt,
geben die erhobenen Abstandsdaten beispielswei-
se nicht den Ort des Parkplatzsuchfahrzeugs 100
wieder, wenn sich das Parkplatzsuchfahrzeug 100
aufgrund der Lenkbetätigung des Fahrers weit vom
ersten parkenden Fahrzeug 110 zu einem geringe-
ren Grad entfernt oder sich dem ersten parkenden
Fahrzeug 110 zu einem geringeren Grad nähert. Da-
her führt das Parkplatzsuchfahrzeug 100 regelmä-
ßig eine Posenschätzung (pose estimation) des ei-
genen Fahrzeugs (das Parkplatzsuchfahrzeug 100 in
der vorliegenden Erfindung) durch, um die Koordi-
naten der erhaltenen Abstandsdaten zu berechnen.
Zu dieser Zeit empfangt das Parkplatzsuchfahrzeug
100 Daten in Bezug auf die Bewegung des eige-
nen Fahrzeugs, wie beispielsweise ein Lenkwinkel,
die Geschwindigkeit der Räder, ein Gieren, ein LG-
Sensor, etc., und berechnet den Ort des Parkplatz-
suchfahrzeugs 100 durch regelmaßiges Aktualisieren
der oben erwahnten, empfangenen Daten. Im Schritt
S202 in der vorliegenden Erfindung wandelt die Steu-
ereinheit zur Erkennung der Parkplatzumgebung die
Bewegungsdaten des Parkplatzsuchfahrzeugs 100,
welche durch das Durchführen der Posenschätzung
berechnet wurden, und die Abstandsdaten, welche
synchronisiert und empfangen wurden, in ein Koordi-
natensystem des eigenen Fahrzeugs derart um, dass
die Steuereinheit zur Erkennung der Parkplatzumge-
bung die Abstandsdaten basierend auf dem Park-
platzsuchfahrzeug 100 in jeder Zeitdauer auf ein Ko-
ordinatensystem abbildet.

[0031] Eine Technik zum Schatzen des Ortes ei-
nes Fahrzeugs, in welchem die Technik durchgeführt
wird, ist Fachmannern bekannt. Daher wird die Be-
schreibung der Technik hierin ausgelassen werden.

[0032] Die Steuereinheit zur Erkennung der Park-
platzumgebung klassifiziert im Schritt S204 die Ab-
standsdaten, welche auf dem Koordinatensystem
basierend auf dem Parkplatzsuchfahrzeug 100 im
Schritt S202 abgebildet wurden, in Daten 130 eines
kurzen Abstands und Daten 140 eines langen Ab-
stands.

[0033] In der vorliegenden Erfindung werden die un-
ter Verwendung des Entfernungssensors 102 erho-
benen Abstandsdaten in zwei Klassen klassifiziert,
d. h., Daten 130 eines kurzen Abstands, welche Da-
ten in Bezug auf einen Abstand von einem Hindernis
(das erste parkende Fahrzeug 110 oder zweite par-
kende Fahrzeug 120 in der vorliegenden Erfindung)
zum Parkplatzsuchfahrzeug 100 sind, und Daten 140
eines langen Abstands, welche Daten in Bezug auf
einen Abstand von einem Zwischenraum ohne ein
Hindernis (Zwischenraum zwischen dem ersten par-
kenden Fahrzeug 110 und zweiten parkenden Fahr-
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zeug 120 in der vorliegenden Erfindung) zum Park-
platzsuchfahrzeug 100 sind.

[0034] Im Schritt S204 werden nur Abstandsdaten
verwendet, welche ungeachtet eines Prozesses zum
Abbilden der im Schritt S202 erhobenen Abstands-
daten auf das Koordinatensystem basierend auf dem
Parkplatzsuchfahrzeug 100 erhoben werden. Daher
ist es möglich den Schritt S204 und Schritt S202
gleichzeitig durchzuführen.

[0035] Die Parkplatzumgebungssteuereinheit be-
rechnet Abstandsdaten 150 eines verfügbaren Park-
platzes, welche ein horizontaler Bewegungsabstand
eines Intervalls sind, in welchem die Daten 140 eines
langen Abstands erhoben werden, anhand des Zeit-
punktes, zu welchem die Erhebung der Daten 140 ei-
nes langen Abstands der im Schritt S204 klassifizier-
ten Abstandsdaten beginnt.

[0036] Wenn die Daten 140 eines langen Abstands
erhoben werden während die Abstandsdaten unter
Verwendung des Entfernungssensors 102 erhoben
werden, speichert die Steuereinheit zur Erkennung
der Parkplatzumgebung des Parkplatzsuchfahrzeugs
100 eine Zeitdauer von einem Zeitpunkt, zu wel-
chem die Erhebung der Daten 140 eines langen Ab-
stands beginnt, zu einem Zeitpunkt genau vor dem
Beginn der Erhebung der nächsten Daten 130 eines
kurzen Abstands bzw. die Bewegungsgeschwindig-
keit des Parkplatzsuchfahrzeugs 100. Dann berech-
net die Steuereinheit zur Erkennung der Parkplatz-
umgebung die Abstandsdaten 150 eines verfügba-
ren Parkplatzes wahrend die Daten 140 eines langen
Abstands basierend auf der gespeicherten Zeitdauer
und Bewegungsgeschwindigkeit erhoben werden.

[0037] Basierend auf den Abstandsdaten 150 eines
verfugbaren Parkplatzes wird im Schritt S208 über-
prüft, ob ein verfügbarer Parkplatz besteht, welcher
ausreicht, um zuzulassen, dass das Parkplatzsuch-
fahrzeug 100 geparkt wird.

[0038] In einem Fall, in welchem im Schritt S208
überprüft wurde, dass ein verfügbarer Parkplatz be-
steht, welcher ausreicht, um zuzulassen, dass das
Parkplatzsuchfahrzeug 100 geparkt wird, hält die
Steuereinheit zur Erkennung der Parkplatzumge-
bung im Schritt S210 das Parkplatzsuchfahrzeug
100 durch Steuern einer aktiven Bremsvorrichtung
an oder empfiehlt einem Fahrer mittels einer Stim-
me, Warntonen, einer Kontrollleuchte, etc., das Park-
platzsuchfahrzeug 100 anzuhalten.

[0039] Die Steuereinheit zur Erkennung der Park-
platzumgebung bildet die erhobenen Abstandsdaten
basierend auf dem Parkplatzsuchfahrzeug 100 im
Schritt S202 ab und erzeugt im Schritt S212 die Ab-
standsdaten, welche im Schritt S204 in Daten 130
eines kurzen Abstands und Daten 140 eines lan-

gen Abstands klassifiziert wurden, als Parkplatzum-
gebungsabbildung.

[0040] Nach dem Schritt S212 wird das Parkplatz-
suchfahrzeug 100 durch eine Lenkbetatigung eines
Fahrers, automatisches Parken oder halbautomati-
sches Parken geparkt. Hierin sind die Techniken
zum automatischen oder halbautomatischen Parken
Fachmännern bekannt und daher werden die Be-
schreibungen derselben ausgelassen werden.

[0041] Der Schritt S212 wird zusammen mit Fig. 3
erlautert.

[0042] Fig. 3 ist eine schematische Ansicht, welche
einen Bildschirm veranschaulicht, in welchem eine
durch einen Flachensensor erfasste Parkfläche ei-
nem Fahrer nach einer beispielhaften Ausführungs-
form der vorliegenden Erfindung angezeigt wird.

[0043] Die Steuereinheit zur Erkennung der Park-
platzumgebung des Parkplatzsuchfahrzeugs 100 be-
rechnet Durchschnittswerte einer X-Koordinate und
einer Y-Koordinate der Daten 130 eines kurzen Ab-
stands nach vorne und hinten eines verfügbaren
Parkplatzes 350 und erfasst eine vordere Parkseiten-
begrenzungslinie 320 und hintere Parkseitenbegren-
zungslinie 322 als Linien, welche zwischen den be-
rechneten Durchschnittswerten der X-Koordinate und
Y-Koordinate der Daten 130 eines kurzen Abstands
in Verbindung stehen. Die Steuereinheit zur Erken-
nung der Parkplatzumgebung definiert auch Linien
senkrecht zur vorderen Parkseitenbegrenzungslinie
320 und hinteren Parkseitenbegrenzungslinie 322 als
vordere Begrenzungslinie 340 des Parkplatzes bzw.
hintere Begrenzungslinie 342 des Parkplatzes, wäh-
rend sie einen Erkennungsfehler und Steuerrandbe-
reich an jedem Begrenzungspunkt 330 zwischen den
Daten 130 eines kurzen Abstands und den Daten 140
eines langen Abstands berucksichtigt.

[0044] Eine Linie wird als Intervall, in welchem die
Daten 140 eines langen Abstands zwischen der vor-
deren Parkseitenbegrenzungslinie 320 und der hinte-
ren Parkseitenbegrenzungslinie 322 erhoben werden
und in welchem die erhobenen Durchschnittswerte
der X-Koordinate und Y-Koordinate der Daten 140
eines langen Abstands berechnet werden und dann
die berechneten Durchschnittswerte der X-Koordina-
te und Y-Koordinate der Daten 140 eines langen Ab-
stands miteinander verbunden werden, auf der Park-
platzumgebungsabbildung markiert.

[0045] Ein Platz mit einem Plan einer quadratischen
Form, welche auf solch eine Weise gebildet wird,
dass eine Linie, welche zwischen jedem Begren-
zungspunkt 330 der Daten 130 eines kurzen Ab-
stands und der Daten 140 eines langen Abstands
in Verbindung steht, eine Linie, welche zwischen
den berechneten Durchschnittswerten der X-Koordi-
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nate und Y-Koordinate der Daten 140 eines langen
Abstands in Verbindung steht, die vordere Begren-
zungslinie 340 des Parkplatzes und die hintere Be-
grenzungslinie 342 des Parkplatzes einander treffen,
wird zu einem verfugbaren Parkplatz. Um zuzulas-
sen, dass das Parkplatzsuchfahrzeug 100 auf dem
quadratischen Platz geparkt wird, wird die verfügba-
re Parkfläche 350 auf einem Monitor 360 angezeigt,
welcher im Parkplatzsuchfahrzeug 100 enthalten ist.

[0046] Wenn die verfügbare Parkfläche auf dem Mo-
nitor 360 angezeigt wird, wird bevorzugt, dass ein
durch ein Bildverfahren umgewandeltes Sichtbild an-
gezeigt wird oder die Parkplatzumgebungsabbildung
auf einem Bild wiedergegeben wird, welches durch
eine ruckseitige Kamera 310 eingegeben wird, wel-
che im Parkplatzsuchfahrzeug 100 enthalten ist, um
angezeigt zu werden.

[0047] Nach der vorliegenden Erfindung, welche
oben beschrieben wurde, werden durch einen Ent-
fernungssensor erhaltene Abstandsdaten auf einem
Koordinatensystem basierend auf dem eigenen Fahr-
zeug abgebildet, die erhaltenen Abstandsdaten in
Daten eines kurzen Abstands und Daten eines lan-
gen Abstands klassifiziert und bestimmt, ob eine ver-
fügbare Parkfläche besteht, um einem Fahrer gelie-
fert zu werden. Daher wird eine verfugbare Parkflä-
che ferner schnell und genau erfasst, um zuzulassen,
dass der Fahrer das Fahrzeug desselben auf beque-
me Weise parkt.

[0048] Zwar wurde eine beispielhafte Ausführungs-
form der vorliegenden Erfindung zu veranschauli-
chenden Zwecken beschrieben, aber Fachmänner
werden einsehen, dass verschiedene Modifikationen,
Ergänzungen und Ersetzungen moglich sind ohne
vom Bereich und Wesen der Erfindung abzuweichen,
die in den beiliegenden Ansprüchen offenbart ist.
Zwar wurde die vorliegende Erfindung in Bezug auf
bestimmte beispielhafte Ausführungsformen dersel-
ben beschrieben, aber für Fachmänner wird klar sein,
dass verschiedene Veränderungen in Form und De-
tail daran vorgenommen werden konnen ohne vom
Wesen und Bereich der Erfindung abzuweichen, die
durch die beiliegenden Ansprüche definiert ist. Daher
wurde eine beispielhafte Ausfuhrungsform der vorlie-
genden Erfindung nicht zu beschränkenden Zwecken
beschrieben, so dass der Bereich und das Wesen der
Erfindung durch die beispielhafte Ausführungsform
derselben nicht beschränkt sein kann. Folglich ist der
Bereich der Erfindung nicht durch die obigen Aus-
führungsformen, sondern durch die Ansprüche und
Äquivalente derselben beschrankt.

Patentansprüche

1.  Verfahren zum Erfassen eines Parkplatzes unter
Verwendung eines Entfernungssensors (102), wel-
ches die folgenden Schritte aufweist:

(a) Erheben (S200) von Abstandsdaten durch eine
Steuereinheit zur Erkennung einer Parkplatzumge-
bung in einer vorbestimmten Zeitdauer unter Verwen-
dung des Entfernungssensors gemäß einer Auswahl
des Benutzers und Abbilden (S202) der erhobenen
Abstandsdaten auf einem Koordinatensystem basie-
rend auf einem Parkplatzsuchfahrzeug (100);
(b) Klassifizieren (S204) der erhobenen Abstandsda-
ten in Daten eines kurzen Abstands und Daten eines
langen Abstands;
(c) Berechnen (S206) von Abstandsdaten eines ver-
fügbaren Parkplatzes, wobei eine Zeitdauer zwi-
schen einem Zeitpunkt, zu welchem die Erhebung
der Daten eines langen Abstands beginnt, und einem
Zeitpunkt genau vor dem Beginn der Erhebung der
Daten eines kurzen Abstands und die Bewegungsge-
schwindigkeit des Parkplatzsuchfahrzeugs (100) ge-
speichert wird und dann die Abstandsdaten eines
verfügbaren Parkplatzes basierend auf der Zeitdauer
und Bewegungsgeschwindigkeit berechnet werden;
(d) Überprüfen, ob der Parkplatz besteht, basierend
auf den berechneten Abstandsdaten eines verfügba-
ren Parkplatzes;
(e) Anhalten (S210) des Parkplatzsuchfahrzeugs
(100) durch Steuern einer aktiven Bremsvorrichtung
oder Empfehlen einem Fahrer mittels einer Stimme
und Warntönen das Parkplatzsuchfahrzeug (100) an-
zuhalten, wenn im Schritt (d) überprüft wurde, dass
der Parkplatz besteht; und
(f) Erzeugen (S212) der Abstandsdaten, welche ba-
sierend auf dem Parkplatzsuchfahrzeug (100) im
Schritt (a) abgebildet und im Schritt (b) in Daten ei-
nes kurzen Abstands und Daten eines langen Ab-
stands klassifiziert wurden, als Parkplatzumgebungs-
abbildung.

2.  Verfahren zum Erfassen eines Parkplatzes nach
Anspruch 1, wobei im Schritt (b) eine Breite des Park-
platzsuchfahrzeugs (100) als kritischer Wert einge-
stellt wird, die Abstandsdaten in einem Fall als Da-
ten eines langen Abstands klassifiziert werden, in
welchem ein Differenzwert zwischen den erhobenen
Ist-Abstandsdaten und den genau zuvor erhobenen
Abstandsdaten eine positive Zahl ist und die posi-
tive Zahl den kritischen Wert überschreitet, die Ab-
standsdaten in einem Fall als Daten eines kurzen
Abstands klassifiziert werden, in welchem ein Diffe-
renzwert zwischen den erhobenen Ist-Abstandsdaten
und den genau zuvor erhobenen Abstandsdaten ei-
nes negative Zahl ist und ein Absolutwert der nega-
tiven Zahl den kritischen Wert überschreitet, die Ab-
standsdaten in einem Fall als Daten eines kurzen Ab-
stands klassifiziert werden, in welchem ein Differenz-
wert zwischen den erhobenen Ist-Abstandsdaten und
den genau zuvor erhobenen Abstandsdaten den kriti-
schen Wert nicht überschreitet, obwohl der Differenz-
wert eine positive Zahl ist, und die Abstandsdaten in
einem Fall als Daten eines langen Abstands klassifi-
ziert werden, in welchem der Absolutwert eines Dif-
ferenzwertes zwischen den erhobenen Ist-Abstands-
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daten und den genau zuvor erhobenen Abstandsda-
ten den kritischen Wert nicht überschreitet, obwohl
der Differenzwert eine negative Zahl ist.

3.  Verfahren zum Erfassen eines Parkplatzes nach
Anspruch 1, wobei im Schritt (d) ein Wert, welcher
durch Addieren einer vorbestimmten Länge zu ei-
ner Länge des Parkplatzsuchfahrzeugs (100) erhal-
ten wird, als kritischer Wert der Abstandsdaten eines
verfügbaren Parkplatzes eingestellt wird, um zu über-
prüfen, ob der Parkplatz besteht.

4.  Verfahren zum Erfassen eines Parkplatzes nach
Anspruch 1, wobei im Schritt (f) Durchschnittswerte
einer X-Koordinate und Y-Koordinate aller Daten ei-
nes kurzen Abstands, welche vor und nach der Erhe-
bung der Daten eines langen Abstands erhoben wer-
den, derart berechnet werden, dass Linien, welche
zwischen den Durchschnittswerten der X-Koordinate
und Y-Koordinate aller Daten eines kurzen Abstands
in Verbindung stehen, als vordere Parkseitenbegren-
zungslinie und hintere Parkseitenbegrenzungslinie
eingestellt werden, während ein Erkennungsfehler
und Steuerrandbereich an jedem Begrenzungspunkt
der Daten eines kurzen Abstands und Daten eines
langen Abstands berücksichtigt werden, Linien senk-
recht zur vorderen Parkseitenbegrenzungslinie bzw.
hinteren Parkseitenbegrenzungslinie als vordere Be-
grenzungslinie des Parkplatzes bzw. hintere Begren-
zungslinie des Parkplatzes definiert sind und die
Durchschnittswerte der X-Koordinate und Y-Koordi-
nate der Daten eines langen Abstands derart berech-
net werden, dass eine Linie, welche zwischen den
Durchschnittswerten der X-Koordinate und Y-Koor-
dinate der Daten eines langen Abstands in Verbin-
dung steht, auf der Parkplatzumgebungsabbildung
markiert ist.

5.  Verfahren zum Erfassen eines Parkplatzes nach
Anspruch 1, welches zudem den Schritt zum An-
zeigen der erzeugten Parkplatzumgebungsabbildung
auf einem Monitor (360), welcher im Parkplatzsuch-
fahrzeug (100) enthalten ist, derart aufweist, dass die
Parkplatzumgebungsabbildung auf einem Bild wie-
dergegeben wird, welches durch eine rückseitige Ka-
mera (310) eingegeben wird, welche im Parkplatz-
suchfahrzeug (100) enthalten ist.

Es folgen 3 Seiten Zeichnungen
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Anhängende Zeichnungen
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