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(57) Zusammenfassung: Vorgesehen ist eine Hindernis-
erfassungseinheit (20), die ein Erfassungssignal auf der
Grundlage eines Abstands zwischen einem Fahrzeug und
einem Hindernis um das Fahrzeug herum erfasst; eine Bil-
derfassungseinheit, die ein Bildsignal entsprechend einem
Bild um das Fahrzeug (30) herum erfasst; und eine Steuer-
einheit, die auf der Grundlage des Erfassungssignals und
des Bildsignals einen automatischen Parkprozess ausfihrt,
der die Parkliicke erfasst und das Fahrzeug in die Parkliicke
einparkt. Die Steuereinheit ist konfiguriert, um beim Ausfiih-
ren des automatischen Parkprozesses einen Fehlerbehand-
lungsprozess in Abhangigkeit eines Zustands des automati-
schen Parkprozesses auszufiihren, wenn ein Fehler entwe-
der in der Hinderniserfassungseinheit oder in der Bilderfas-
sungseinheit auftritt.
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Beschreibung

[Querverweis auf in Beziehung
stehende Anmeldung]

[0001] Die vorliegende Anmeldung beansprucht die
Prioritat der am 4. Dezember 2018 eingereichten ja-
panischen Patentanmeldung Nr. 2018-227570, auf
deren Offenbarung hiermit vollinhaltlich Bezug ge-
nommen ist.

[Technisches Gebiet]

[0002] Die vorliegende Offenbarung bezieht sich auf
Parkassistenzvorrichtungen bzw. Einparkhilfen.

[Stand der Technik]

[0003] Bekannt ist eine Parkassistenzvorrichtung,
bei der ein automatischer Parkprozess erfolgt, um ein
Eigenfahrzeug automatisch in eine Parklicke einpar-
ken zu lassen, basierend auf Information von meh-
reren Sensoren, die an einem Fahrzeug angebracht
sind (siehe beispielsweise Patentdokument 1). Insbe-
sondere werden gemal dieser Parkassistenzvorrich-
tung Fehler in jeweiligen Sensoren erfasst, und wenn
bestimmt wird, dass ein Fehler aufgetreten ist, wird
das Auftreten des Fehlers auf einer Anzeigevorrich-
tung oder dergleichen angezeigt, die an einem Fahr-
zeug angebracht ist, wodurch ein Insasse benach-
richtigt wird.

[Literaturverzeichnis]
[Patentdokument]
[0004] [Patentdokument 1] JP 2017- 178 267 A
[Zusammenfassung der Erfindung]

[0005] Bei der oben beschriebenen Parkassistenz-
vorrichtung wird ein Fehlerzustand der jeweiligen
Sensoren auf einer am Fahrzeug montierten Anzei-
gevorrichtung oder dergleichen angezeigt. Die Fahig-
keit, einen automatischen Parkprozess durchzufiih-
ren, wenn ein Fehler an einem Sensor aufgetreten
ist, wird jedoch nicht bestimmt. Folglich wird z. B. bei
einer Konfiguration, bei der der automatische Park-
prozess zwangslaufig beendet wird, wenn ein Feh-
ler an einem Sensor aufgetreten ist, auch dann der
automatische Parkprozess beendet, wenn ein Feh-
ler an einem Sensor aufgetreten ist, der nicht im au-
tomatischen Parkprozess verwendet wird. Dement-
sprechend kénnen Insassen bei der oben beschrie-
benen Parkassistenzvorrichtung den automatischen
Parkprozess mitunter nicht effektiv nutzen. Es ist Auf-
gabe der vorliegenden Offenbarung, eine Parkassis-
tenzvorrichtung bereitzustellen, bei der der automati-
sche Parkprozess leicht und effektiv nutzbar ist.

[0006] Gemaly einem Aspekt der vorliegenden Of-
fenbarung weist eine Parkassistenzvorrichtung, die
an einem Fahrzeug angebracht und konfiguriert ist,
um bei einem Einparken des Fahrzeugs in eine Park-
licke zu assistieren, auf: eine Hinderniserfassungs-
einheit, die ein Erfassungssignal auf der Grundla-
ge eines Abstands zwischen dem Fahrzeug und ei-
nem Hindernis um das Fahrzeug herum erfasst; ei-
ne Bilderfassungseinheit, die ein Bildsignal entspre-
chend einem Bild um das Fahrzeug herum erfasst;
und eine Steuereinheit, die auf der Grundlage des Er-
fassungssignals und des Bildsignals einen automa-
tischen Parkprozess ausfiihrt, der die Parkllicke er-
fasst und das Fahrzeug in die Parkliicke einparkt. Die
Steuereinheit ist konfiguriert, um beim Ausfiihren des
automatischen Parkprozesses einen Fehlerbehand-
lungsprozess in Abhangigkeit eines Zustands des au-
tomatischen Parkprozesses auszuflihren, wenn ein
Fehler entweder in der Hinderniserfassungseinheit
oder in der Bilderfassungseinheit auftritt.

[0007] Gemal dieser Konfiguration fiihrt die Steu-
ereinheit einen Fehlerbehandlungsprozess in Abhan-
gigkeit von Zustdnden der Hinderniserfassungsein-
heit, der Bilderfassungseinheit und des automati-
schen Parkprozesses durch. So kann der Insasse die
automatische Parkfunktion leicht und effektiv nutzen.

[0008] Gemal einem weiteren Aspekt der vorliegen-
den Offenbarung weist die Hinderniserfassungsein-
heit mehrere Erfassungseinheiten auf, die an von-
einander verschiedenen Positionen angeordnet sind;
weist die Bilderfassungseinheit mehrere Abbildungs-
einheiten auf, die an voneinander verschiedenen Po-
sitionen angeordnet sind; und ist die Steuereinheit
konfiguriert, um beim Ausfihren des automatischen
Parkprozesses den Fehlerbehandlungsprozess aus-
zufiihren, wenn ein Fehler entweder in der Hinder-
niserfassungseinheit oder in der Bilderfassungsein-
heit auftritt, und zwar in Abhangigkeit von einer Posi-
tion der Hinderniserfassungseinheit oder der Bilder-
fassungseinheit, bei der der Fehler auftritt, und einem
Zustand des automatischen Parkprozesses.

[0009] Gemal dieser Konfiguration flihrt die Steuer-
einheit den Fehlerbehandlungsprozess in Abhangig-
keit von einer Position der Hinderniserfassungsein-
heit oder der Bilderfassungseinheit, an der der Feh-
ler auftritt, und einem Zustand des automatischen
Parkprozesses aus. Dadurch ist die Steuereinheit in
der Lage, den automatischen Parkprozess auch dann
aufrechtzuerhalten, wie er ist, wenn ein Fehler an der
Hinderniserfassungseinheit oder der Bilderfassungs-
einheit aufgetreten ist, die nicht fir den automati-
schen Parkprozess verwendet werden. Daher kann
der Insasse die automatische Parkfunktion besser
nutzen.

[0010] Es ist zu beachten, dass Bezugszeichen in
Klammern, die den jeweiligen Elementen zugeord-
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net sind, ein Beispiel fur ein Korrespondenzverhalt-
nis zwischen den Elementen und spezifischen Kom-
ponenten in Ausflihrungsformen darstellen, die nach-
folgend noch beschrieben sind.

Figurenliste

Fig. 1 zeigt eine Abbildung zur Veranschau-
lichung einer Umrisskonfiguration eines Fahr-
zeugs mit einer daran montierten Parkassistenz-
vorrichtung gemal einer ersten Ausfiihrungs-
form.

Fig. 2 zeigt ein Blockdiagramm zur Veranschau-
lichung einer Konfiguration der Parkassistenz-
vorrichtung.

Fig. 3 zeigt ein Blockdiagramm zur Veranschau-
lichung einer Konfiguration einer Hinderniserfas-
sungseinheit.

Fig. 4 zeigt ein Blockdiagramm zur Veran-
schaulichung einer Konfiguration einer Bilder-
fassungseinheit.

Fig. 5A zeigt eine schematische Abbildung zur
Veranschaulichung eines Zustands eines Fahr-
zeugs, wenn ein Parklickenerfassungsprozess
ausgefihrt wird.

Fig. 5B zeigt eine schematische Abbildung zur
Veranschaulichung eines Zustands eines Fahr-
zeugs, wenn ein Winkeleinstellprozess ausge-
fuhrt wird.

Fig. 5C zeigt eine schematische Abbildung zur
Veranschaulichung eines Zustands eines Fahr-
zeugs, wenn ein Parkprozess ausgefihrt wird.

Fig. 6A zeigt eine Tabelle zur Veranschauli-
chung eines Verhaltnisses zwischen einem Zu-
stand eines Sonars und einer Kamera, die
verwendet werden, wenn ein Parklickenerfas-
sungsprozess ausgefihrt wird, und einem Ver-
arbeitungszustand einer Hauptsteuereinheit.

Fig. 6B zeigt eine Tabelle zur Veranschauli-
chung eines Verhaltnisses zwischen einem Zu-
stand eines Sonars und einer Kamera, die ver-
wendet werden, wenn ein Winkeleinstellprozess
ausgefiihrt wird, und einem Verarbeitungszu-
stand der Hauptsteuereinheit.

Fig. 6C zeigt eine Tabelle zur Veranschauli-
chung eines Verhaltnisses zwischen einem Zu-
stand eines Sonars und einer Kamera, die ver-
wendet werden, wenn ein Parkprozess ausge-
fihrt wird, und einem Verarbeitungszustand ei-
ner Hauptsteuereinheit.

Fig. 7 zeigt ein Ablaufdiagramm zur Veran-
schaulichung eines automatischen Parkprozes-
ses, der von einer Hauptsteuereinheit ausge-
fuhrt wird.

Fig. 8 zeigt ein Ablaufdiagramm zur Veran-
schaulichung eines Parkliickenerfassungspro-
zesses, der von einer Hauptsteuereinheit ausge-
fuhrt wird.

Fig. 9 zeigt ein Ablaufdiagramm zur Ver-
anschaulichung eines Winkeleinstellprozesses,
der von einer Hauptsteuereinheit ausgefihrt
wird.

Fig. 10 zeigt ein Ablaufdiagramm zur Veran-
schaulichung eines Parkprozesses, der von ei-
ner Hauptsteuereinheit ausgefuhrt wird.

Fig. 11 zeigt ein Ablaufdiagramm zur Veran-
schaulichung eines Parkliickenerfassungspro-
zesses durch eine Hauptsteuereinheit gemaf ei-
ner zweiten Ausfihrungsform.

Fig. 12 zeigt ein Ablaufdiagramm zur Ver-
anschaulichung eines Winkeleinstellprozesses
durch eine Hauptsteuereinheit gemaf der zwei-
ten Ausfiuihrungsform.

Fig. 13 zeigt ein Blockdiagramm zur Veran-
schaulichung einer Konfiguration einer Par-
kassistenzvorrichtung gemaR weiterer Ausfih-
rungsformen.

[Beschreibung von Ausfiihrungsformen]

[0011] Nachstehend sind Ausfihrungsformen der
vorliegenden Offenbarung unter Bezugnahme auf die
Zeichnungen beschrieben. Es ist zu beachten, dass
in den nachfolgenden Ausflihrungsformen gleiche
oder aquivalente Abschnitte mit den gleichen Be-
zugszeichen versehen sind.

(Erste Ausflihrungsform)

[0012] Nachstehend ist eine erste Ausfiihrungsform
unter Bezugnahme auf die Zeichnungen beschrie-
ben. Die Parkassistenzvorrichtung 1 der vorliegen-
den Ausfiihrungsform ist an einem Fahrzeug 10 mon-
tiert und konfiguriert, um bei einem Einparken eines
Fahrzeugs 100 zum Einparken in eine Parklicke PS
zu assistieren. Nachstehend ist als ein Fahrzeug 10,
wie in Fig. 1 gezeigt, ein allgemeines vierradriges
Fahrzeug mit einer Fahrzeugkarosserie 11 mit einer
im Wesentlichen rechteckigen Form in der Draufsicht
beispielhaft dargestellt. Es ist zu beachten, dass ei-
ne Richtung, die eine Fahrzeugbreite des Fahrzeugs
10 definiert, als Fahrzeugquerrichtung bezeichnet ist.
In Fig. 1 ist die Fahrzeugquerrichtung eine Links-
Rechts-Richtung auf der Papieroberflache. Nachste-
hend ist eine Richtung orthogonal zu der Fahrzeug-
querrichtung des Fahrzeugs 10 und einer Héhen-
richtung des Fahrzeugs 10 als Vorwarts-Rickwarts-
Richtung bezeichnet. Ferner ist im Folgenden eine
virtuelle Linie, die durch die Mitte des Fahrzeugs 10
verlauft und sich in Vorwarts-Rickwarts-Richtung er-
streckt, als Fahrzeugmittellinie L bezeichnet. Im Fol-
genden ist eine Vorderseite als eine Seite (obere Sei-
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te in Fig. 1) einer Richtung parallel zur Fahrzeugmit-
tellinie L definiert, und eine Rickseite als die ande-
re Seite (untere Seite in Fig. 1) der Richtung parallel
zur Fahrzeugmittellinie L. Eine rechte Seite ist als ei-
ne rechte Seite der Fahrzeugquerrichtung des Fahr-
zeugs 10 definiert, und eine linke Seite als eine linke
Seite der Fahrzeugquerrichtung.

[0013] Wie in Fig. 2 gezeigt, ist die Parkassistenz-
vorrichtung 1 konfiguriert, um eine Hinderniserfas-
sungseinheit 20, eine Bilderfassungseinheit 30, ei-
ne Bildanzeigeeinheit 40, eine Lenkeinheit 50, eine
Bremseinheit 60, eine Antriebsstrangeinheit 70, Sen-
soren 80, einen Parkautomatik-Schalter 90 und der-
gleichen aufzuweisen. Die Hinderniserfassungsein-
heit 20, die Bilderfassungseinheit 30, die Bildanzei-
geeinheit 40, die Lenkeinheit 50, die Bremseinheit
60, die Antriebsstrangeinheit 70, die Sensoren 80
und der Parkautomatik-Schalter 90 sind Uber einen
fahrzeuginternen Kommunikationsbus 100 miteinan-
der verbunden.

[0014] Wie in Fig. 3 gezeigt, ist die Hinderniserfas-
sungseinheit 20 mit einer Sonareinheit 200 und einer
Sonar-ECU 210 und dergleichen ausgertistet. Insbe-
sondere umfasst die Sonareinheit 200 ein vorderes
(im Folgenden als F bezeichnet) Sonar 201, ein hin-
teres (im Folgenden als R bezeichnet) Sonar 202, ein
linksseitiges (im Folgenden als LS bezeichnet) So-
nar 203 und ein rechtsseitiges (im Folgenden als RS
bezeichnet) Sonar 204. Das F-Sonar 201, das R-So-
nar 202, das LS-Sonar 203 und das RS-Sonar 204
sind jeweils konfiguriert, um Mess- bzw. Prifwellen in
Richtung auflerhalb des Fahrzeugs 10 auszusenden
und Empfangswellen einschlie3lich Reflexionswellen
der am Hindernis reflektierten Prifwellen, deren In-
tensitat vom Abstand zwischen dem Fahrzeug 10 und
dem Hindernis abhangt, zu empfangen. Das F-Sonar
201, das R-Sonar 202, das LS-Sonar 203 und das
RS-Sonar 204 geben jeweils ein Erfassungssignal in
Abhangigkeit von den empfangenen Wellen aus. Ge-
man der vorliegenden Ausfihrungsform entsprechen
die jeweiligen Sonare 201 bis 204 einer Erfassungs-
einheit.

[0015] Im Folgenden sind die Anordnungspositionen
der Sonare 201 bis 204 unter Bezugnahme auf Fig. 1
beschrieben. In Fig. 1 sind die Erfassungsbereiche
R1 bis R4 schraffiert dargestellt, um die Erfassungs-
bereiche R1 bis R4 der Sonare 201 bis 204 leicht
nachvollziehen zu kénnen. Auch in den Fig. 5A bis
Fig. 5C, die nachstehend noch beschrieben sind,
sind die Erfassungsbereiche R1 bis R4 zweckma-
Rigerweise schraffiert, um die Erfassungsbereiche
R1 bis R4 der Sonare 201 bis 204 leicht zu verste-
hen.

[0016] Gemall der vorliegenden Ausfiihrungsform,
wie in Fig. 1 gezeigt, umfasst das F-Sonar 201 ein
erstes bis viertes F-Sonar 201a bis 201d, die bei-

spielsweise an einem vorderen Stof3fanger 12 der
Fahrzeugkarosserie angebracht sind, um Hindernis-
se zu erfassen, die sich im Bereich vor dem Fahr-
zeug 10 befinden. Insbesondere ist das erste F-Sonar
201a an einem linken vorderen Eckteil der Fahrzeug-
karosserie 11 angeordnet. Das zweite F-Sonar 201b
ist an einem rechten vorderen Eckteil der Fahrzeug-
karosserie 11 angeordnet. Das erste F-Sonar 201a
und das zweite F-Sonar 201b sind symmetrisch in
Bezug auf die Fahrzeugmittellinie L angeordnet. Das
dritte F-Sonar 201¢ ist zwischen dem ersten F-Sonar
201a und der Fahrzeugmittellinie L angeordnet. Das
vierte F-Sonar 201d ist zwischen dem zweiten F-So-
nar 201b und der Fahrzeugmittellinie L angeordnet.
Ferner sind das dritte F-Sonar 201¢ und das vierte
F-Sonar 201d symmetrisch zur Fahrzeugmittellinie L
angeordnet.

[0017] Das R-Sonar 202 umfasst ein erstes bis vier-
tes Sonar 202a bis 202d, die z. B. an einem hinteren
Stol3fanger 13 des Fahrzeugs 11 montiert sind, um
ein Hindernis zu erfassen, das sich im Bereich hinter
dem Fahrzeug 10 befindet. Das erste R-Sonar 202a
ist an einem linken hinteren Eckteil der Fahrzeugka-
rosserie 11 angeordnet. Das zweite R-Sonar 202b ist
an einem rechten hinteren Eckteil der Fahrzeugka-
rosserie 11 angeordnet. Das erste R-Sonar 202a und
das zweite R-Sonar 202b sind symmetrisch in Bezug
auf die Fahrzeugmittellinie L angeordnet. Das dritte
R-Sonar 202c¢ ist zwischen dem ersten R-Sonar 202a
und der Fahrzeugmittellinie L angeordnet. Das vier-
te R-Sonar 202d ist zwischen dem zweiten R-Sonar
202b und der Fahrzeugmittellinie L angeordnet. Fer-
ner sind das dritte R-Sonar 202¢ und das vierte R-So-
nar 202d symmetrisch zur Fahrzeugmittellinie L an-
geordnet.

[0018] Gemaly der vorliegenden Ausfiihrungsform
sind das erste bis vierte F-Sonar 201a bis 201d so an-
geordnet, dass sich die Erfassungsbereiche benach-
barter Sonare Gberlappen.

[0019] Das erste bis vierte F-Sonar 201a bis 201d
sind integral verbunden und konfiguriert, um ein Ge-
samterfassungssignal auszugeben. D. h., gemaR der
vorliegenden Ausflihrungsform weisen das erste bis
vierte F-Sonar 201a bis 201d einen Erfassungsbe-
reich R1 als Ganzes im Bereich vor dem Fahrzeug 10
auf. Das F-Sonar 201 der vorliegenden Ausfiihrungs-
form nimmt einen Fehlerzustand als Ganzes an, auch
wenn ein Fehler an einem des ersten bis vierten F-
Sonars 201a bis 201d aufgetreten ist.

[0020] In &hnlicher Weise sind gemaly der vorlie-
genden Ausfuhrungsform das erste bis vierte R-So-
nar 202a bis 202d so angeordnet, dass sich die Er-
fassungsbereiche benachbarter Sonare berlappen.
Das erste bis vierte R-Sonar 202a bis 202d sind inte-
gral verbunden und konfiguriert, um ein Erfassungs-
signal als Ganzes auszugeben. D. h., gemal der
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vorliegenden Ausflhrungsform bilden das erste bis
vierte R-Sonar 202a bis 202d einen Erfassungsbe-
reich R2 als Ganzes im Bereich hinter dem Fahrzeug
10. Das R-Sonar 202 der vorliegenden Ausfiihrungs-
form nimmt einen Fehlerzustand als Ganzes an, auch
wenn ein Fehler an einem des ersten bis vierten R-
Sonars 202a bis 202d aufgetreten ist.

[0021] Das LS-Sonar 203 umfasst ein erstes und
ein zweites LS-Sonar 203a und 203b und ist auf ei-
ner linken Seite in Fahrzeugquerrichtung in der Fahr-
zeugkarosserie 11 angeordnet, um ein Hindernis auf
der linken Seite des Fahrzeugs 10 zu erfassen. Ins-
besondere ist das erste LS-Sonar 203a zwischen
einem linksseitigen Aulienspiegel 14 und dem ers-
ten F-Sonar 201a in Bezug auf die Vorwarts-Rick-
warts-Richtung der Fahrzeugkarosserie 11 angeord-
net. Das zweite LS-Sonar 203b ist zwischen einer
linksseitigen Turverkleidung 15 und dem ersten R-
Sonar 202a in Bezug auf die Vorwarts-Riickwarts-
Richtung der Fahrzeugkarosserie 11 angeordnet.

[0022] Ein RS-Sonar 204 umfasst ein erstes RS-So-
nar 204a und ein zweites RS-Sonar 204b und ist auf
der rechten Seite in Fahrzeugquerrichtung der Fahr-
zeugkarosserie bzw. des Fahrzeugaufbaus 11 ange-
ordnet, um ein Hindernis zu erfassen, das sich auf
der rechten Seite des Fahrzeugs 10 befindet. Insbe-
sondere ist das erste RS-Sonar 204a zwischen dem
rechten Aul3enspiegel 16 und dem zweiten F-Sonar
201b in Vorwarts-Rickwarts-Richtung der Fahrzeug-
karosserie 11 angeordnet. Das erste LS-Sonar 203a
und das erste RS-Sonar 204a sind symmetrisch zur
Fahrzeugmittellinie L angeordnet. Das zweite RS-So-
nar 204b ist zwischen der rechten Tirverkleidung 17
und dem zweiten R-Sonar 202b in Vorwarts-Ruck-
warts-Richtung der Fahrzeugkarosserie 11 angeord-
net. Das zweite LS-Sonar 203b und das zweite RS-
Sonar 204b sind symmetrisch zur Fahrzeugmittellinie
L angeordnet.

[0023] Gemal der vorliegenden Ausfihrungsform
sind das erste und das zweite LS-Sonar 203a und
203b getrennt voneinander angeordnet und konfigu-
riert, um jeweils ein Erfassungssignal auszugeben.
Mit anderen Worten, das erste LS-Sonar 203a und
das zweite LS-Sonar 203b bilden jeweils einen Er-
fassungsbereich R3 auf der linken Seite des Fahr-
zeugs 10. Daher befinden sich gemaf der vorliegen-
den Ausfiihrungsform das erste LS-Sonar 203a und
das zweite LS-Sonar 203b nicht in einem Fehlerzu-
stand, selbst wenn ein Fehler an einem der Sonare
aufgetreten ist.

[0024] In ahnlicher Weise sind das erste und das
zweite RS-Sonar 204a und 204b getrennt voneinan-
der angeordnet und konfiguriert, um jeweils ein Erfas-
sungssignal auszugeben. Mit anderen Worten, das
erste RS-Sonar 204a und das zweite RS-Sonar 204b
weisen jeweils einen Erfassungsbereich R4 auf der

rechten Seite des Fahrzeugs 10 auf. Daher befinden
sich gemal der vorliegenden Ausflihrungsform das
erste RS-Sonar 204a und das zweite RS-Sonar 204b
nicht in einem Fehlerzustand, selbst wenn ein Fehler
an einem der Sonare aufgetreten ist.

[0025] Wie in Fig. 3 gezeigt, ist die Sonar-ECU 210
konfiguriert, um eine Sonar-Schnittstelle 211, eine
Kommunikationsschnittstelle 212, eine Sonar-Steu-
ereinheit 213 und eine Hauptsteuereinheit 214 zu ent-
halten. Die Sonar-Schnittstelle 211 ist eine Schnitt-
stelle fir eine Kommunikation zwischen den jeweili-
gen Sonaren 201 bis 204 und der Sonar-Steuerein-
heit 213. Die Kommunikationsschnittstelle 212 ist ei-
ne Schnittstelle flir eine Kommunikation zwischen der
Hauptsteuereinheit 214 und einem fahrzeuginternen
Kommunikationsbus 100. Es ist zu beachten, dass
ECU fir Electronic Control Unit bzw. elektronische
Steuereinheit steht. Selbiges gilt fiir andere ECUs,
die nachstehend noch beschrieben sind.

[0026] Die Sonar-Steuereinheit 213 und die Haupt-
steuereinheit 214 sind jeweils als fahrzeugseitiger
Mikrocomputer mit einer CPU, einem ROM, einem
RAM, einem nichtflichtigen RAM und dergleichen
(nicht dargestellt) konfiguriert. CPU ist eine Abkdr-
zung fir Central Processing Unit (zentrale Rechen-
einheit), ROM ist eine Abkilirzung fir Read Only Me-
mory (Nur-Lese-Speicher), und RAM ist eine Ab-
kirzung fir Random Access Memory (Schreib-Le-
se-Speicher). Die Sonar-Steuereinheit 213 und die
Hauptsteuereinheit 214 lesen Programme (d. h. ent-
sprechende Routinen, die nachstehend noch be-
schrieben sind) aus dem ROM oder dem nichtfllich-
tigen RAM und flihren sie aus, um verschiedene
Steuerungsbetriebe bzw. -operationen durchzufiih-
ren. Es ist zu beachten, dass verschiedene Daten (z.
B. Anfangswert, eine Nachschlagetabelle, ein Kenn-
feld und dergleichen), die zur Ausfiihrung der Pro-
gramme verwendet werden, vorab im ROM oder im
nichtflichtigen RAM gespeichert werden. Das Auf-
zeichnungsmedium, z. B. das ROM, ist als nichtfllich-
tiges materielles Aufzeichnungs- bzw. Speichermedi-
um konfiguriert.

[0027] Die Sonar-Steuereinheit 213 ist Gber die So-
nar-Schnittstelle 211 mit dem F-Sonar 201, dem R-
Sonar 202, dem LS-Sonar 203 und dem RS-Sonar
204 verbunden und ist ebenso mit der Hauptsteu-
ereinheit 214 verbunden. Dann bestimmt die Sonar-
Steuereinheit 213 anhand der Erfassungssignale der
jeweiligen Sonare 201 bis 204, ob an den jewei-
ligen Sonaren 201 bis 204 ein Fehler aufgetreten
ist. Beispielsweise bestimmt die Sonar-Steuereinheit
213, wenn kein Erfassungssignal von einem Sonar
gesendet wird, dass ein Fehler an dem Sonar auf-
getreten ist, bei dem kein Erfassungssignal erfasst
wird. Ferner bestimmt die Sonar-Steuereinheit 213,
wenn ein Erfassungssignal, das einen vorbestimm-
ten Schwellenwert Uberschreitet, von einem Sonar
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gesendet wird, dass ein Fehler an dem Sonar aufge-
treten ist, das das den vorbestimmten Schwellenwert
Uberschreitende Erfassungssignal sendet. Dann gibt
die Sonar-Steuereinheit 213 die Erfassungssignale
der jeweiligen Sonare 201 bis 204 und Fehlerzustan-
de der jeweiligen Sonare 201 bis 204 an die Haupt-
steuereinheit 214 aus.

[0028] Wie beschrieben, ist das F-Sonar 201 der
vorliegenden Ausfiihrungsform so konfiguriert, dass
das erste bis vierte F-Sonar 201a bis 201d integral
verbunden sind. Folglich bestimmt das F-Sonar 201,
wenn mindestens eines des ersten bis vierten Son-
ars 201a bis 201d einen Fehler aufweist, dass ins-
gesamt ein Fehler aufgetreten ist. In ahnlicher Weise
umfasst das R-Sonar 202 das erste bis vierte R-So-
nar 202a bis 202d. Wenn mindestens eines des ers-
ten bis vierten R-Sonars 202a bis 202d einen Fehler
aufweist, bestimmt das R-Sonar 202, dass insgesamt
ein Fehler aufgetreten ist. Andererseits ist das LS-So-
nar 203 konfiguriert, um das erste LS-Sonar 203a und
das zweite LS-Sonar 203b zu umfassen, die vonein-
ander getrennt sind. Dementsprechend wird das LS-
Sonar 203 nicht insgesamt als einen Fehler aufwei-
send bestimmt, auch wenn entweder das erste LS-
Sonar 203a oder das zweite LS-Sonar 203b einen
Fehler aufweist, sondern bestimmt, dass ein Teil des
Sonars einen Fehler aufweist. In 8hnlicher Weise wird
nicht bestimmt, dass das RS-Sonar 204 insgesamt
bzw. als Ganzes einen Fehler aufweist, selbst wenn
entweder das erste RS-Sonar 204a oder das zweite
RS-Sonar 204b einen Fehler aufweist, sondern be-
stimmt, dass ein Teil des Sonars einen Fehler auf-
weist.

[0029] Die Hauptsteuereinheit 214 weist eine Funk-
tion zum Ausflihren eines vorbestimmten Prozesses
basierend auf einem Erfassungssignal der Sonarein-
heit 200, einem Bildsignal der Kameraeinheit 300, die
nachstehend noch beschrieben ist, Erfassungssigna-
len von verschiedenen Sensoren 80 und dergleichen
auf. Insbesondere weist die Hauptsteuereinheit 214
eine Funktion, bei der die Lenkeinheit 50, die Brems-
einheit 60, die Antriebsstrangeinheit 70 in geeigneter
Weise gesteuert werden, wodurch ein unterstitzen-
des Fahren des Fahrzeugs 10 ausgefuhrt wird, und
eine Funktion, bei der ein automatischer Parkprozess
des Fahrzeugs 10 ausgefiuhrt wird, auf. Die Haupt-
steuereinheit 214 fiihrt einen automatischen Park-
prozess auf der Grundlage des Erfassungssignals
und Fehlerinformation von der Sonar-Steuereinheit
213 sowie eines Bildsignals und Fehlerinformation
von der Kamerasteuereinheit 313 aus. Ebenso flhrt
die Hauptsteuereinheit 214, wenn der automatische
Parkprozess ausgefiihrt wird, einen Prozess zum An-
zeigen eines Bildes entsprechend einer Anzeige 41,
die nachstehend noch beschrieben ist, in der Bildan-
zeigeeinheit 40 aus.

[0030] Wie in Fig. 4 gezeigt, ist die Bilderfassungs-
einheit 30 mit einer Kamera 300, einer Kamera-ECU
310 und dergleichen ausgestattet. Insbesondere um-
fasst die Kamera 300 eine F-Kamera 301, eine R-Ka-
mera 302, eine LS-Kamera 303 und eine RS-Kame-
ra 304. Die F-Kamera 301, die LS-Kamera 303 und
die RS-Kamera 304 sind jeweils als Bildsensor, wie
beispielsweise als ein ladungsgekoppeltes Element
(d. h. CCD), konfiguriert. Die F-Kamera 301, die R-
Kamera 302, die LS-Kamera 303 und die RS-Kamera
304 geben jeweils ein Bildsignal in Abhangigkeit von
einer Situation rund um das Fahrzeug 10 aus. Gemaf
der vorliegenden Ausfiihrungsform entsprechen die
Kameras 301 bis 304 einer Abbildungseinheit.

[0031] Nachstehend sind die Positionen der jewei-
ligen Kameras 301 bis 304 unter Bezugnahme auf
Fig. 1 beschrieben. Es ist zu beachten, dass Erfas-
sungsbereiche der jeweiligen Kameras 301 bis 304
mit R11 bis R14 gekennzeichnet sind.

[0032] Gemal der vorliegenden Ausfiihrungsform
ist die F-Kamera 301 an einem Frontseitenabschnitt
der Fahrzeugkarosserie 11 angebracht, um ein Bild-
signal entsprechend dem Erfassungsbereich R11 vor
dem Fahrzeug 10 zu erfassen. Die R-Kamera 302 ist
an einem Heckseitenabschnitt des Fahrzeugs 11 an-
gebracht, um ein Bildsignal entsprechend dem Erfas-
sungsbereich R12 hinter dem Fahrzeug 10 zu erfas-
sen. Die LS-Kamera 303 ist z. B. am linken Aul3en-
spiegel 14 montiert, um ein Bildsignal entsprechend
dem Erfassungsbereich R13 auf der linken Seite des
Fahrzeugs 10 zu erfassen. Die RS-Kamera 304 ist
am rechten AulRenspiegel 16 montiert, um ein Bildsi-
gnal entsprechend dem Erfassungsbereich R14 auf
der rechten Seite des Fahrzeugs 10 zu erfassen.

[0033] Die Kamera-ECU 310 ist konfiguriert, um ei-
ne Kameraschnittstelle 311, eine Kommunikations-
schnittstelle 312, eine Kamerasteuereinheit 313 und
dergleichen zu enthalten. Die Kameraschnittstelle
311 dient als Schnittstelle flir eine Kommunikation
zwischen den jeweiligen Kameras 301 bis 304 und
der Kamerasteuereinheit 313. Die Kommunikations-
schnittstelle 312 dient als Schnittstelle fir eine Kom-
munikation zwischen dem Kamerasteuereinheit 313
und dem fahrzeuginternen Kommunikationsbus 100.

[0034] Die Kamerasteuereinheit 313 ist, ahnlich der
Sonar-Steuereinheit 213 oder dergleichen, als fahr-
zeugseitiger Mikrocomputer konfiguriert, der mit einer
CPU, einem ROM, einem RAM, einem nichtfliichti-
gen RAM und dergleichen ausgestattet ist. Die Kame-
rasteuereinheit 313 liest Programme (d. h. entspre-
chende Routinen, die nachstehend noch beschrieben
sind) aus dem ROM oder dem nichtfliichtigen RAM
und fihrt sie aus, um verschiedene Steuerungsbe-
triebe bzw. -operationen durchzufiihren. Es ist zu be-
achten, dass verschiedene Daten (z. B. Anfangswert,
eine Nachschlagetabelle, ein Kennfeld und derglei-
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chen), die zur Ausfiihrung der Programme verwendet
werden, vorab im ROM oder im nichtflichtigen RAM
gespeichert werden. Das Aufzeichnungsmedium, z.
B. das ROM, ist als nichtflichtiges materielles Auf-
zeichnungs- bzw. Speichermedium konfiguriert.

[0035] Die Kamerasteuereinheit 313 ist tiber die Ka-
meraschnittstelle 311 mit der F-Kamera 301, der R-
Kamera 302, der LS-Kamera 303 und der RS-Kame-
ra 304 verbunden. Die Kamerasteuereinheit 313 be-
stimmt anhand von Bildsignalen von von den Kame-
ras 301 bis 304 aufgenommenen Bildern, ob ein Feh-
ler an den jeweiligen Kameras 301 bis 304 aufgetre-
ten ist. Wenn z. B. kein Signal von einer Kamera ge-
sendet wird, bestimmt die Kamerasteuereinheit 313,
dass ein Fehler an der Kamera aufgetreten ist, an der
kein Signal erfasst wird. Ebenso bestimmt die Kame-
rasteuereinheit 313 fiir den Fall, dass ein Bild in ei-
nem spezifischen Bereich (die Pixel) nicht verandert
wird, auch wenn das Bildsignal gesendet wird, dass
ein Fehler an der Kamera aufgetreten ist, die das ent-
sprechende Bildsignal sendet. AnschlieRend gibt die
Kamerasteuereinheit 313 Fehlerzustande der jewei-
ligen Kameras 301 bis 304 zusammen mit den Bild-
signalen an die Hauptsteuereinheit 214 aus.

[0036] Wenn z. B. nur ein bestimmter Bereich nicht
verandert wird, kann dies an Wassertropfen oder
Schnee liegen, die an der Kamera haften. In diesem
Fall wird die Zuverlassigkeit des Bildsignals herabge-
setzt. Daher kann gemaf der vorliegenden Ausfiih-
rungsform auch in diesem Fall ein Fehler der Kamera
erfasst werden.

[0037] Wie in Fig. 2 gezeigt, ist die Bildanzeigeein-
heit 40 mit einer Anzeigeeinheit 41 und einer Zeich-
nungs-ECU 42 oder dergleichen ausgestattet. Die
Anzeigeeinheit 41 ist z. B. in der Nahe der Mitte eines
Armaturenbretts oder in einem Kombizé&hler vor dem
Fahrersitz angeordnet. Die Anzeigeeinheit 41 ist aus
einer Vorrichtung aufgebaut, die in der Lage ist, Bilder
mit Vollfarbe darzustellen, wie z. B. eine Flissigkris-
tallanzeigeeinheit oder eine organische EL-Anzeige-
einheit oder dergleichen. Die Anzeigeeinheit 41 kann
als Head-up-Display-Vorrichtung oder als Touchpa-
nel (berihrungsempfindliches Bedienfeld), das vom
Insassen bedient werden kann, ausgefihrt sein.

[0038] Die Zeichnungs-ECU 42 ist mit einer Zeich-
nungssteuereinheit oder dergleichen ausgestattet
(jetzt gezeigt), die eine Karte der Umgebung des
Fahrzeugs 10 zeichnet oder ein Bild auf der Anzeige-
vorrichtung 41 basierend auf einer Bedienung durch
den Insassen zeichnet. Ferner ist die Zeichnungs-
ECU 42 fiir den Fall, dass ein automatischer Parkpro-
zess erfolgt, konfiguriert, um ein Bild entsprechend ei-
nem automatischen Parkprozess zu zeichnen. In die-
sem Fall zeichnet die Zeichnungs-ECU 42, wenn ein
Fehler an den jeweiligen Sonaren 201 bis 204 und

den jeweiligen Kameras 301 bis 304 aufgetreten ist,
das entsprechende Bild auf der Anzeigeeinheit 41.

[0039] Die Lenkeinheit 50 ist mit einem Lenksensor
und einer Lenk-ECU (nicht gezeigt) oder dergleichen
ausgestattet. Dann steuert die Lenkeinheit 50 flir den
Fall, dass ein unterstitztes Fahren des Fahrzeugs 10
erfolgt, die Fahrtrichtung des Fahrzeugs 10 in Uber-
einstimmung mit einem von der Hauptsteuereinheit
214 gesendeten Steuersignal.

[0040] Die Bremseinheit 60 ist mit einem Bremssen-
sor, einer Brems-ECU oder dergleichen (nicht ge-
zeigt) ausgestattet. Die Bremseinheit 60 erzeugt eine
Bremskraft basierend auf dem Steuersignal, das von
der Hauptsteuereinheit 214 gesendet wird, wenn ein
unterstitztes Fahren des Fahrzeugs 10 erfolgt, und
stoppt das Fahrzeug 10 automatisch. Wenn eine hy-
draulische Bremse vorgesehen ist, steuert die Brem-
seinheit 60 einen Aktuator, der in einem Hydraulik-
kreis der hydraulischen Bremse vorgesehen ist, und
regelt dadurch die Bremskraft. Auch fir den Fall, dass
ein Motor als Antriebskraft vorgesehen ist, regelt die
Bremseinheit 60 die Bremskraft durch regeneratives
Bremsen, indem sie die Versorgungsenergie des Mo-
tors steuert.

[0041] Die Antriebsstrangeinheit 70 ist mit einer am
Fahrzeug 10 montierten Antriebsquelle, einem Uber-
tragungs- bzw. Getriebemechanismus, der eine An-
triebskraft der Antriebsquelle auf die Antriebsrader
Ubertragt, und einer Antriebsstrang-ECU oder der-
gleichen ausgestattet. Die Antriebsstrangeinheit 70
stimmt wahrend des unterstitzten Fahrens des Fahr-
zeugs 10 die Antriebskraft in Ubereinstimmung mit
einem von der Hauptsteuereinheit 214 gesendeten
Steuersignal ab. Fir den Fall, dass die Antriebs-
kraft ein Verbrennungsmotor ist, steuert die Antriebs-
strangeinheit 70 die Offnung einer Drosselklappe
oder eine Kraftstoffeinspritzmenge und stimmt so die
Antriebskraft ab. Wenn es sich bei der Antriebskraft
um einen Motor handelt, steuert die Antriebsstrang-
einheit 70 auRerdem die Energieversorgung des Mo-
tors und stimmt so die Antriebskraft ab.

[0042] Zu den Sensoren 80 gehodren ein Fahrzeug-
geschwindigkeitssensor, ein Gyrosensor, ein Schalt-
positionssensor und dergleichen. Die Sensoren 80
geben jeweils ein Erfassungssignal, das von einem
jeweiligen Sensor 80 erfasst wird, an die Hauptsteu-
ereinheit 214 aus.

[0043] Der Parkautomatik-Schalter 90 wird von ei-
nem Insassen zum automatischen Einparken des
Fahrzeugs 10 verwendet. Der Parkautomatik-Schal-
ter 90 ist zum Beispiel in der Nahe der Mitte des
Armaturenbretts angeordnet. Die Hauptsteuereinheit
214 fuhrt bei Betatigung des Parkautomatik-Schal-
ters 90 einen automatischen Parkprozess des Fahr-
zeugs 10 durch. Der Parkautomatik-Schalter 90 kann
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auf der Anzeigeeinheit 41 angezeigt werden, wenn
die Anzeigeeinheit 41 aus einem Touchpanel aufge-
baut ist.

[0044] Vorstehend ist die Konfiguration der Parkas-
sistenzvorrichtung 1 der vorliegenden Ausfihrungs-
form beschrieben. Nachstehend ist von der Haupt-
steuereinheit 214 ausgefihrter automatischer Park-
prozess beschrieben. Nachstehend ist das oben be-
schriebene Fahrzeug 10 als Eigenfahrzeug 10 be-
zeichnet. Nachstehend ist ein Beispiel beschrieben,
bei dem das Eigenfahrzeug 10 quergeparkt (double-
parked) wird. Fir den Fall, dass das Eigenfahrzeug
10 Iangsgeparkt (parallel-parked) wird, sind die Inhal-
te der Verarbeitung durch die Hauptsteuereinheit 214
jedoch ahnlich wie beim Quereinparken. Das Quer-
einparken bezieht sich auf einen Parkmodus, bei dem
das Eigenfahrzeug 10 so geparkt wird, dass ein ge-
parktes Fahrzeug und das Eigenfahrzeug 10 in einer
Fahrzeugquerrichtung des Eigenfahrzeugs 10 ange-
ordnet sind. Das Langseinparken bezieht sich auf ei-
nen Parkmodus, bei dem das Eigenfahrzeug so ge-
parkt wird, dass ein geparktes Fahrzeug und das Ei-
genfahrzeug 10 in Vorwarts-Rickwarts-Richtung des
Eigenfahrzeugs angeordnet sind.

[0045] Zundchst eine Bewegung des Eigenfahr-
zeugs 10, wenn der automatische Parkprozess er-
folgt. Es ist zu beachten, dass der automatische Park-
prozess ausgefihrt wird, wenn der Parkautomatik-
Schalter 90 wie oben beschrieben betatigt wird. Fer-
ner ist im Folgenden, wie in den Fig. 5A bis Fig. 5C
gezeigt, ein Beispiel beschrieben, bei dem eine Park-
licke PS auf der linken Seite des Eigenfahrzeugs 10
vorhanden ist und auf beiden Seiten der Parkllicke
PS geparkte Fahrzeuge 110 geparkt sind.

[0046] Wenn das Eigenfahrzeug 10 durch den au-
tomatischen Parkprozess geparkt wird, erfolgt, wie
in Fig. 5A gezeigt, ein Parkllickenerfassungsprozess
zum Erfassen der Parklicke PS. AnschlieRend er-
folgt fir den Fall, dass das Eigenfahrzeug 10 durch
den automatischen Parkprozess geparkt wird, wie
in Fig. 5B gezeigt, ein Prozess zum Einstellen des
Winkels des Eigenfahrzeugs 10 (im Folgenden ein-
fach als Winkeleinstellprozess bezeichnet), um das
Eigenfahrzeug 10 in die Parklicke10 einzuparken.
Anschliel3end, wenn das Eigenfahrzeug 10 durch das
automatische Einparken geparkt wird, erfolgt, wie in
Fig. 5C gezeigt, ein Parkprozess zum Einparken des
Eigenfahrzeugs 10 in die Parkllicke 10.

[0047] Wenn der automatische Parkprozess erfolgt,
gibt die Hauptsteuereinheit 214 bekanntermallen
verschiedene Steuersignale an die Lenksteuereinheit
50, die Antriebsstrangeinheit 70 und die Bremseinheit
60 aus, um so die Fahrtrichtung des Eigenfahrzeugs
10 und die Fahrgeschwindigkeit des Eigenfahrzeugs
10 zu steuern. Dann extrahiert die Hauptsteuereinheit
214 eine Route zur Parkliicke PS, wenn die Parkli-

cke PS erfasst wird, und steuert das Fahren des Ei-
genfahrzeugs 10. Die Hauptsteuereinheit 214 steuert
die Anzeigeeinheit 41, um ein entsprechendes Bild
anzuzeigen, wenn der Parkllickenerfassungsprozess
ausgefihrt wird.

[0048] Nachstehend sind die Sonare 201 bis 204,
die die Erfassungssignale fir den automatischen
Parkprozess erfassen, die Kameras 301 bis 303, die
Bildsignale erfassen, und die Prozesse der Haupt-
steuereinheit 214 beschrieben.

[0049] Bei dem Parkliickenerfassungsprozess er-
fasst die Hauptsteuereinheit 214, wie in Fig. 5A ge-
zeigt, die Parkliicke PS auf der linken Seite des Fahr-
zeugs 10, wahrend sie das Fahrzeug 10 vorwarts fah-
ren lasst. In diesem Fall erkennt die Hauptsteuerein-
heit 214 anhand des Erfassungssignals des F-Sonars
201 und des Bildsignals der F-Kamera 301 einen Zu-
stand vor dem Fahrzeug 10 und lasst das Fahrzeug
10 vorwarts fahren. Ferner erkennt die Hauptsteuer-
einheit 214 einen Zustand der linken Seite des Fahr-
zeugs 10 basierend auf dem Erfassungssignal des
LS-Sonars 203 und dem Bildsignal der LS-Kamera
303, um die Parklliicke PS zu erfassen.

[0050] In diesem Moment fiihrt die Hauptsteuerein-
heit 214, wie in Fig. 6A gezeigt, fiir den Fall, dass sich
das F-Sonar 201, die F-Kamera 301, das LS-Sonar
203 und die LS-Kamera 303 in einem normalen Zu-
stand befinden, einen ersten Parkliickenerfassungs-
prozess als einen reguldren Parklickenerfassungs-
prozess aus.

[0051] Ferner fir die Hauptsteuereinheit 214 fiir den
Fall, dass sowohl bei der F-Kamera 201 als auch
bei der F-Kamera 301 ein Fehler aufgetreten ist, den
Parklickenerfassungsprozess nicht aus, da ein Zu-
stand vor dem Fahrzeug 10 nicht erkannt werden
kann. In gleicher Weise flihrt die Hauptsteuereinheit
214 fur den Fall, dass ein Fehler sowohl im LS-Sonar
203 als auch in der LS-Kamera 303 aufgetreten ist,
den Parklickenerfassungsprozess nicht aus, da ein
Zustand auf der linken Seite des Fahrzeugs 10 nicht
erkannt werden kann. Es ist zu beachten, dass ein
Fehler, der an dem LS-Sonar 203 auftritt, sich auf ei-
nen Zustand bezieht, in dem ein Fehler an dem ers-
ten LS-Sonar 203a und dem zweiten LS-Sonar 203b
auftritt.

[0052] Demgegeniber flhrt die Hauptsteuereinheit
214 fur den Fall, dass entweder das F-Sonar 201
oder die F-Kamera 301 einen Fehler aufweist und we-
nigstens entweder das LS-Sonar 203 oder die LS-
Kamera 303 einen normalen Zustand aufweist, einen
zweiten Parkllickenerfassungsprozess aus, der sich
von dem ersten Parkllickenerfassungsprozess unter-
scheidet. Ferner fihrt die Hauptsteuereinheit 214 fir
den Fall, dass wenigstens entweder das LS-Sonar
203 oder die LS-Kamera 303 einen Fehler aufweist
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und wenigstens entweder das F-Sonar 201 oder die
F-Kamera 301 einen normalen Zustand aufweist, den
zweiten Parkliickenerfassungsprozess aus.

[0053] In diesem Fall, wenn ein Fehler an der LS-
Kamera 303 aufgetreten ist, erfasst die Hauptsteuer-
einheit 214 die Parkliicke PS nur unter Verwendung
des Erfassungssignals des LS-Sonars 203. Wenn die
Hauptsteuereinheit 214 die Parkliicke PS jedoch nur
unter Verwendung des Erfassungssignals des LS-
Sonars 203 erfasst, erkennt die Hauptsteuereinheit
214 das geparkte Fahrzeug 110 mit dem Erfassungs-
signal des LS-Sonars 203, um die Parklicke PS zu
erfassen. Dementsprechend kann die Hauptsteuer-
einheit 214 den Parkliickenerfassungsprozess nicht
abschlieen, wenn das geparkte Fahrzeug 110 nicht
vorhanden ist. Daher veranlasst die Hauptsteuerein-
heit 214 die Anzeigeeinheit 41, ein Bild anzuzeigen,
das darauf hinweist, dass der Parkliickenerfassungs-
prozess nicht abgeschlossen werden kann, wenn das
geparkte Fahrzeug 110 nicht geparkt ist.

[0054] Die Hauptsteuereinheit 214 erfasst die Park-
licke PS nur unter Verwendung des Bildsignals der
LS-Kamera, wenn ein Fehler an dem LS-Sonar 203
aufgetreten ist. Wenn die Parkliicke PS jedoch nur
unter Verwendung des Bildsignals der LS-Kamera
303 erfasst wird, erkennt die Hauptsteuereinheit 214
die weilte Linie WL basierend auf dem Bildsignal
der LS-Kamera 303, um die Parklicke PS zu er-
fassen. Wenn die weil3e Linie WL nicht vorhanden
ist, kann die Hauptsteuereinheit 214 den Parkllicken-
erfassungsprozess folglich nicht abschlieRen. Daher
veranlasst die Hauptsteuereinheit 214 die Anzeige-
einheit 41, ein Bild anzuzeigen, das darauf hinweist,
dass der Parkliickenerfassungsprozess nicht abge-
schlossen werden kann, wenn die weilde Linie WL
nicht vorhanden ist.

[0055] Gemal der vorliegenden Ausfihrungsform
umfasst das LS-Sonar 203 das erste LS-Sonar 203a
und das zweite Sonar 203b, wobei das erste LS-
Sonar 203a und das zweite LS-Sonar 203b vonein-
ander getrennt sind. Daher bestimmt die Hauptsteu-
ereinheit 214, dass ein Fehler an einem Teil des
LS-Sonars 203 aufgetreten ist, wenn ein Fehler ent-
weder an dem ersten LS-Sonar 203a oder an dem
zweiten Sonar 203b aufgetreten ist, und fiihrt ei-
nen zweiten Parklickenerfassungsprozess aus. In
diesem Fall fihrt die Hauptsteuereinheit 214, wenn
sich die LS-Kamera 303 in dem normalen Zustand
befindet, den zweiten Parkliickenerfassungsprozess
aus, indem sie das Erfassungssignal des LS-Sonars
oder das Bildsignal der LS-Kamera 303 verwendet, je
nachdem, welcher von beiden den normalen Zustand
aufweist. Ferner fihrt die Hauptsteuereinheit 214 in
dem Fall, dass ein Fehler an der LS-Kamera 303 auf-
getreten ist, den zweiten Parkliickenerfassungspro-
zess aus, indem sie nur das Erfassungssignal des
LS-Sonars verwendet, das sich in dem normalen Zu-

stand befindet. D. h., wenn ein Fehler an der LS-
Kamera 303 aufgetreten ist, fuhrt die Hauptsteuer-
einheit 214 einen Parkllickenerfassungsprozess aus,
der nicht abgeschlossen werden kann, wenn das ge-
parkte Fahrzeug 110 nicht geparkt ist.

[0056] Gemaly der vorliegenden Ausfiihrungsform
ist das F-Sonar 201 aus dem ersten bis vierten F-So-
nar 201a bis 201d aufgebaut, die integriert sind. Da-
her bestimmt die Hauptsteuereinheit 214, dass das
F-Sonar 201 insgesamt einen Fehler aufweist, auch
wenn mindestens eines des ersten bis vierten F-So-
nars 201a bis 201d einen Fehler aufweist. Es ist zu
beachten, dass der zweite Parkllickenerfassungspro-
zess eingeschrankter ist als der erste Parklickener-
fassungsprozess, so wie sie vorstehend beschrieben
sind.

[0057] Bei dem néachsten Winkelanpassungs- bzw.
Winkeleinstellprozess, wie in Fig. 5B gezeigt, passt
die Hauptsteuereinheit 214 den Winkel des Eigen-
fahrzeugs 10 in Bezug auf die Parkliicke PS an, damit
das Eigenfahrzeug 10 in die erfasste Parkliicke PS
einfahrt. In diesem Fall wird gemaR einem in Fig. 5B
gezeigten Beispiel das Eigenfahrzeug 10 gesteuert,
um nach vorne rechts zu fahren, um so den Winkel
des Eigenfahrzeugs 10 anzupassen. Folglich erkennt
die Hauptsteuereinheit 214 anhand des Erfassungs-
signals des F-Sonars 201 und des Bildsignals der F-
Kamera 301 einen Zustand vor dem Fahrzeug 10.
AuBerdem erkennt die Hauptsteuereinheit 214 an-
hand des Erfassungssignals des RS-Sonars 204 und
des Bildsignals der RS-Kamera 304 einen Zustand
auf der rechten Seite des Eigenfahrzeugs 10. An-
schlielend flihrt die Hauptsteuereinheit 214 den Win-
keleinstellprozess basierend auf diesen Erkennungs-
ergebnissen aus.

[0058] In diesem Moment, wie in Fig. 6B gezeigt,
fuhrt die Hauptsteuereinheit 214 einen ersten Winkel-
einstellprozess als regularen Winkeleinstellprozess
aus.

[0059] Die Hauptsteuereinheit 214 fiihrt den Winkel-
einstellprozess nicht aus, wenn sich sowohl das F-
Sonar 201 als auch die F-Kamera 301 in einem Feh-
lerzustand befinden, da der Zustand vor dem Fahr-
zeug 10 nicht erkannt werden kann. In ahnlicher Wei-
se flhrt die Hauptsteuereinheit 214 fiir den Fall, dass
sowohl das RS-Sonar 204 als auch die RS-Kamera
304 in einem Fehlerzustand sind, den Winkeleinstell-
prozess nicht aus, da der Zustand auf der rechten
Seite des Fahrzeugs 10 nicht erkannt werden kann.
Es ist zu beachten, dass sich ein Fehler des RS-So-
nars 204 auf einen Zustand bezieht, in dem sich das
erste RS-Sonar 204a und das zweite RS-Sonar 204b
in einem Fehlerzustand befinden.

[0060] Andererseits fiihrt die Hauptsteuereinheit 214
fur den Fall, dass ein Fehler entweder im F-Sonar

9/38



DE 11 2019 006 043 TS 2021.10.28

201 oder in der F-Kamera 301 aufgetreten ist und
wenigstens entweder das RS-Sonar 204 und die RS-
Kamera 304 in dem normalen Zustand ist, den zwei-
ten Winkeleinstellprozess aus, der sich von dem ers-
ten Winkeleinstellprozess unterscheidet. In ahnlicher
Weise flihrt die Hauptsteuereinheit 214 den zweiten
Winkeleinstellprozess aus, wenn entweder im RS-
Sonar 204 oder in der RS-Kamera 304 ein Fehler
aufgetreten ist und wenigstens entweder das F-So-
nar 201 oder die F-Kamera 301 den normalen Zu-
stand aufweist. Mit anderen Worten, die Hauptsteu-
ereinheit 214 fihrt den zweiten Winkeleinstellprozess
auch dann aus, wenn ein Fehler an wenigstens ent-
weder der F-Kamera 301 oder dem RS-Sonar 204
oder der RS-Kamera 304 aufgetreten ist, solange ein
Zustand vor dem Fahrzeug 10 und ein Zustand auf
der rechten Seite des Fahrzeugs 10 erkannt werden
kénnen. Dann steuert die Hauptsteuereinheit 214 bei
der Ausflihrung des zweiten Winkeleinstellprozesses
die Anzeigeeinheit 41, um ein Bild anzuzeigen, das
den zweiten Winkeleinstellprozess anzeigt, der aus-
geflhrt wird.

[0061] Ferner umfasst das RS-Sonar 204 gemaf
der vorliegenden Ausflihrungsform das erste RS-So-
nar 204a und das zweite RS-Sonar 204b, wobei
das erste RS-Sonar 204a und das zweite RS-Sonar
204b voneinander getrennt sind. Wenn also entwe-
der das erste RS-Sonar 204a oder das zweite RS-So-
nar 204b einen Fehler aufweist, bestimmt die Haupt-
steuereinheit 214, dass ein Teil des RS-Sonars 204
einen Fehler aufweist, und fiihrt den zweiten Winkel-
einstellprozess aus. In diesem Fall, wenn sich die
RS-Kamera 304 in dem normalen Zustand befindet,
fuhrt die Hauptsteuereinheit 214 den zweiten Winkel-
einstellprozess unter Verwendung des Erfassungssi-
gnals des RS-Sonars in dem normalen Zustand und
des Bildsignals der RS-Kamera 304 aus. Aulerdem
fuhrt die Hauptsteuereinheit 214, wenn die RS-Ka-
mera 304 einen Fehler aufweist, den zweiten Win-
keleinstellprozess nur unter Verwendung des Erfas-
sungssignals des RS-Sonars in dem normalen Zu-
stand aus. Es ist zu beachten, dass der zweite Win-
keleinstellprozess starker eingeschrankt ist als erste
Winkeleinstellprozess, wie oben beschrieben.

[0062] Beim anschlieRenden Parkprozess, wie in
Fig. 5C gezeigt, veranlasst die Hauptsteuereinheit
214 das Eigenfahrzeug 10 zum Einparken in die
Parkliicke PS. In diesem Fall wird gemaR einem in
Fig. 5C gezeigten Beispiel das Eigenfahrzeug 10 ge-
steuert, um nach hinten links (in Richtung links-hin-
ten) zu fahren, wodurch das Eigenfahrzeug 10 in die
Parkliicke PS einparkt. Die Hauptsteuereinheit 214
erkennt folglich anhand des Erfassungssignals des
R-Sonars 202 und des Bildsignals der R-Kamera 302
einen Zustand hinter dem Fahrzeug 10. Ferner er-
kennt die Hauptsteuereinheit 214 anhand des Erfas-
sungssignals des RS-Sonars 204 und des Bildsignals
der RS-Kamera 304 einen Zustand auf der rechten

Seite des Fahrzeugs 10. Anschliefend veranlasst die
Hauptsteuereinheit 214 das Eigenfahrzeug 10 auf der
Grundlage dieser Erkennungsergebnisse zum Ein-
parken in die Parkllicke PS.

[0063] In diesem Moment, wie in Fig. 6C gezeigt,
fuhrt die Hauptsteuereinheit 214 fur den Fall, dass
das R-Sonar 202, die R-Kamera 302, das RS-So-
nar 204 und die RS-Kamera 304 in einem normalen
Zustand sind, den ersten Parkprozess als regularen
Parkprozess aus.

[0064] Fir den Fall, dass sich sowohl das R-Sonar
202 als auch die R-Kamera 302 in einem Fehlerzu-
stand befinden, fiihrt die Hauptsteuereinheit 214 den
Parkprozess nicht aus, da der Zustand hinter dem
Fahrzeug 10 nicht erkannt werden kann. In gleicher
Weise fiihrt die Hauptsteuereinheit 214 fir den Fall,
dass sowohl das RS-Sonar 204 als auch die RS-Ka-
mera 304 in einem Fehlerzustand sind, den Parkpro-
zess nicht aus, da der Zustand auf der rechten Sei-
te des Fahrzeugs 10 nicht erkannt werden kann. Es
ist zu beachten, dass sich der Fehler des RS-Sonars
204 auf einen Zustand bezieht, in dem ein Fehler an
dem ersten RS-Sonar 204a und dem zweiten RS-So-
nar 204b auftritt.

[0065] Andererseits fiihrt die Hauptsteuereinheit 214
fir den Fall, dass entweder das R-Sonar 202 oder
die R-Kamera 302 einen Fehler aufweist und we-
nigstens entweder das RS-Sonar 204 oder die RS-
Kamera 304 in einem normalen Zustand ist, einen
zweiten Parkprozess aus, der sich von dem ersten
Parkprozess unterscheidet. In ahnlicher Weise flihrt
die Hauptsteuereinheit 214 den zweiten Parkprozess
aus, wenn entweder das RS-Sonar 204 oder die RS-
Kamera 304 einen Fehler aufweist und wenigstens
entweder das F-Sonar 201 oder die F-Kamera 301
in einem normalen Zustand ist. Mit anderen Worten,
die Hauptsteuereinheit 214 fiihrt den zweiten Park-
prozess auch dann aus, wenn ein Fehler an wenigs-
tens entweder dem R-Sonar 202 oder der R-Kame-
ra 302 oder dem RS-Sonar 204 oder der RS-Kamera
304 (d. h. an wenigstens einem dieser Gerate) aufge-
treten ist, solange ein Zustand hinter dem Fahrzeug
10 und ein Zustand auf der rechten Seite des Fahr-
zeugs 10 erkannt werden kénnen. Dann steuert die
Hauptsteuereinheit 214 beim Ausfliihren des zweiten
Parkprozesses die Anzeigeeinheit 41, um ein Bild an-
zuzeigen, das angibt, dass der zweite Parkprozess
ausgefihrt wird.

[0066] Ferner bestimmt die Hauptsteuereinheit 214,
ahnlich wie im oben beschriebenen Winkeleinstell-
prozess, fir den Fall, dass entweder das erste RS-
Sonar 204a oder das zweite RS-Sonar 204b im nor-
malen Zustand ist, dass ein Teil des RS-Sonars 204
im Fehlerzustand ist, und fihrt den zweiten Park-
prozess aus. In diesem Fall, wenn sich die RS-Ka-
mera 304 im normalen Zustand befindet, fihrt die
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Hauptsteuereinheit 214 den zweiten Parkprozess un-
ter Verwendung des Erfassungssignals des RS-So-
nars im normalen Zustand und des Bildsignals der
RS-Kamera 304 aus. AulRerdem fiihrt die Hauptsteu-
ereinheit 214, wenn die RS-Kamera 304 einen Feh-
ler aufweist, den zweiten Parkprozess nur unter Ver-
wendung des Erfassungssignals des RS-Sonars im
normalen Zustand aus.

[0067] Gemal der vorliegenden Ausfihrungsform
umfasst das R-Sonar 202 jedoch das erste bis vierte
Sonar 202a bis 202d, die integriert sind. Daher be-
stimmt die Hauptsteuereinheit 214, dass das R-So-
nar 202 insgesamt einen Fehler aufweist, auch wenn
mindestens eines des ersten bis vierten R-Sonars
202a bis 202d einen Fehler aufweist. Es ist zu be-
achten, dass der zweite Parkprozess starker einge-
schrankt ist als der erste Parkprozess, wie oben be-
schrieben.

[0068] Ferner fihrt die Hauptsteuereinheit 214 ge-
maR der vorliegenden Ausflihrungsform einen Not-
bremssteuerungsprozess (d. h. einen automatischen
Bremssteuerungsprozess) aus, um das Fahrzeug 10
automatisch anzuhalten, wenn ein Hindernis beim
automatischen Parkprozess erfasst wird. D. h., die
Hauptsteuereinheit 214 ist konfiguriert, um eine Aus-
fihrung der Notbremsung zu ermdglichen. Zum Bei-
spiel fihrt die Hauptsteuereinheit 214 den Notbrems-
steuerungsprozess aus, wenn ein Hindernis im Win-
keleinstellprozess erfasst wird, und bestimmt, dass
das Fahrzeug 10 das Hindernis berlhren kénnte. An-
schlieRend meldet die Hauptsteuereinheit 214 der
Anzeige 41, dass das Fahrzeug 10 durch Ausfiihren
der Notbremssteuerung angehalten wird. In diesem
Fall startet die Hauptsteuereinheit 214 gemal der
vorliegenden Ausfiihrungsform die gestoppten Pro-
zesse erneut, wenn der Insasse nach der Ausfiihrung
des Notbremssteuerungsbetriebs den automatischen
Parkschalter 90 erneut betatigt.

[0069] Nachfolgend sind detaillierte Inhalte des von
der Hauptsteuereinheit 214 ausgefiihrten automa-
tischen Parkprozesses unter Bezugnahme auf die
Fig. 7 bis Fig. 10 beschrieben. Die Hauptsteuer-
einheit 214 fihrt bei Betatigung des automatischen
Parkschalters 90 den folgenden Prozess aus. Weiter-
hin gibt die Hauptsteuereinheit, wie oben beschrie-
ben, verschiedene Steuersignale an die Lenkeinheit
50, die Antriebsstrangeinheit 70 und die Bremsein-
heit 60 oder dergleichen aus, um diese zu steuern
und so den automatischen Parkprozess auszufiih-
ren. Aullerdem fihrt die Hauptsteuereinheit 214 den
Notbremssteuerungsprozess aus, um den automati-
schen Parkprozess zu stoppen, wenn wahrend eines
Betriebs des automatischen Parkprozesses ein Hin-
dernis erfasst wird. In diesem Fall wird z. B. der Park-
automatik-Schalter 90 erneut betétigt, wodurch die
Hauptsteuereinheit 214 die Prozesse, die gestoppt
worden sind, wieder startet. Gemal der vorliegenden

Ausfiihrungsform wird ein Betrieb bzw. eine Betati-
gung (wie beispielsweise eine Gaspedalbetatigung)
der Antriebsstrangsteuereinheit 70 durch den Insas-
sen auler Kraft gesetzt, ein Betrieb bzw. eine Beta-
tigung der Bremseinheit 60 (wie beispielsweise eine
Bremspedalbetatigung) ist jedoch gliltig.

[0070] Zunachst erkennt die Hauptsteuereinheit
214, wie in Fig. 7 gezeigt, in Schritt $101 von den je-
weiligen Sonaren 201 bis 204 erfasste Erfassungs-
signale und Fehlerinformation der jeweiligen Sonare
201 bis 204. Es ist zu beachten, dass die Fehlerin-
formation der jeweiligen Sonare 201 bis 204 von der
Sonar-Steuereinheit 213 beim Ausfuhren der Fehler-
bestimmung der jeweiligen Sonare 201 bis 204 ge-
sendet wird, wie oben beschrieben.

[0071] Anschlielend erkennt die Hauptsteuereinheit
214 in Schritt $102 Bildsignale, die von den jewei-
ligen Kameras 301 bis 304 aufgenommen wurden,
sowie Fehlerinformation der Kameras 301 bis 304.
Es ist zu beachten, dass die Fehlerinformation fir die
jeweiligen Kameras 301 bis 304 von der Kameras-
teuereinheit 313 beim Ausfihren der Fehlerbestim-
mung fir die jeweiligen Kameras 301 bis 304 gesen-
det wird.

[0072] AnschlieRend erkennt die Hauptsteuereinheit
214 in Schritt $103 den Zustand des automatischen
Parkprozesses. Mit anderen Worten, die Hauptsteu-
ereinheit 214 bestimmt, welcher Prozess von dem
Parkliickenerfassungsprozess, dem Winkeleinstell-
prozess und dem Parkprozess auszufiihren ist. Die-
se Bestimmung erfolgt z. B. dadurch, dass bei der
Ausfiihrung jedes Prozesses entsprechende Inhalte
von Prozessen im RAM oder dergleichen gespeichert
und die gespeicherte Information ausgelesen wird.
Fir die Bestimmung in diesem Schritt wird zusatzlich
zu einem Fall, in dem die jeweiligen Prozesse ausge-
fihrt werden, eine ahnliche Bestimmung beim Star-
ten der jeweiligen Prozesse angewandt. Wenn z. B.
bestimmt wird, dass die Hauptsteuereinheit 214 eine
Parkliickenerfassung durchfiihrt, umfasst die Bestim-
mung einen Fall, in dem der Parkllickenerfassungs-
prozess gestartet ist, zusatzlich zu einem Fall, in dem
der Parklickenerfassungsprozess ausgefuhrt wird.

[0073] Die Hauptsteuereinheit 214 bestimmt in
Schritt $104, ob der Parkliickenerfassungsprozess
ausgefihrt wird. AnschlieRend fuhrt die Hauptsteu-
ereinheit 214, wenn bestimmt wird, dass eine Park-
lickenerfassung ausgefihrt wird (d. h. Schritt S104:
JA), den Parklickenerfassungsprozess in Schritt
S$105 aus. Andererseits bestimmt die Hauptsteuer-
einheit 214, wenn bestimmt wird, dass die Parkli-
ckenerfassung nicht ausgefihrt wird, in Schritt $106,
ob der Winkeleinstellprozess ausgefihrt wird.

[0074] Die Hauptsteuereinheit 214 flihrt, wenn be-
stimmt wird, dass die Winkeleinstellung durchgeflhrt

11/38



DE 11 2019 006 043 TS 2021.10.28

wird (d. h. Schritt $106: JA), den Winkeleinstell-
prozess in Schritt $107 aus. Andererseits flihrt die
Hauptsteuereinheit 214, wenn bestimmt wird, dass
der Winkeleinstellprozess nicht durchgefiihrt wird (d.
h. Schritt $106: NEIN), den Parkprozess in Schritt
$108 aus.

[0075] Nachstehend sind, unter Bezugnahme auf
die Fig. 8 bis Fig. 10, der Parkliickenerfassungspro-
zess von Schritt S105, der Winkeleinstellprozess von
Schritt 8107 und der Parkprozess von Schritt $108
in dieser Reihenfolge beschrieben. Es ist zu beach-
ten, dass eine in den Fig. 8 und Fig. 9 gezeigte
Erfassungsvorrichtung auf der F-Seite das F-Sonar
201 und die F-Kamera 301 umfassend dargestellt ist.
In &hnlicher Weise umfasst eine in Fig. 10 gezeigte
Erfassungsvorrichtung auf der R-Seite das R-Sonar
202 und die R-Kamera 302. Eine in Fig. 8 gezeig-
te Erfassungsvorrichtung auf der LS-Seite umfasst
das LS-Sonar 203 und die LS-Kamera 303. Eine in
Fig. 10 gezeigte Erfassungsvorrichtung auf der RS-
Seite ist das RS-Sonar 204 und die RS-Kamera 304
aufweisend dargestellt.

[0076] Zun&chst ist der Parkliickenerfassungspro-
zess unter Bezugnahme auf Fig. 8 beschrieben. Bei
dem Parkliickenerfassungsprozess wird, wie oben
beschrieben, Information Gber das F-Sonar 201, das
LS-Sonar 203, die F-Kamera 301 und die LS-Kamera
303 verwendet, um die Parklliicke PS zu erfassen.

[0077] Die Hauptsteuereinheit 214 bestimmt somit,
ob ein Fehler an der Erfassungsvorrichtung auf der F-
Seite aufgetreten ist. Mit anderen Worten, die Haupt-
steuereinheit 214 bestimmt, ob ein Fehler an wenigs-
tens entweder dem F-Sonar 201 oder der F-Kame-
ra 301 aufgetreten ist. Anschlielend bestimmt die
Hauptsteuereinheit 214 in Schritt $202, wenn be-
stimmt wird, dass kein Fehler in der Erfassungsvor-
richtung auf der F-Seite aufgetreten ist (d. h. Schritt
S$201: NEIN), ob ein Fehler an der Erfassungsvorrich-
tung auf der LS-Seite aufgetretenist. D. h., die Haupt-
steuereinheit 214 bestimmt, ob ein Fehler entweder
an dem LS-Sonar 203 oder an der LS-Kamera 303
aufgetreten ist.

[0078] Die Hauptsteuereinheit 214 flhrt, wenn be-
stimmt wird, dass kein Fehler an der Erfassungsvor-
richtung auf der LS-Seite aufgetreten ist (d. h. Schritt
$202: NEIN), den ersten Parkliickenerfassungspro-
zess in Schritt $203 aus. D. h., die Hauptsteuerein-
heit 214 fiihrt, wenn bestimmt wird, dass sich das
F-Sonar 201, das LS-Sonar 203, die F-Kamera 301
und die LS-Kamera 303 allesamt in dem normalen
Zustand befinden, den ersten Parkllickenerfassungs-
prozess aus.

[0079] Bei der Bestimmung fir das LS-Sonar 203
in Schritt $202 bestimmt die Hauptsteuereinheit 214,
dass kein Fehler aufgetreten ist, wenn sowohl das

erste LS-Sonar 203a als auch das zweite LS-Sonar
203b in einem normalen Zustand sind. Mit anderen
Worten, bei der Bestimmung fiir das LS-Sonar 203
in Schritt $202 bestimmt die Hauptsteuereinheit 214,
dass ein Fehler an dem LS-Sonar 203 aufgetreten ist,
wenn entweder das erste LS-Sonar 203a oder das
zweite LS-Sonar 203b in einem Fehlerzustand ist.

[0080] Die Hauptsteuereinheit 214 bestimmt, wenn
in Schritt $201 bestimmt wird, dass ein Fehler an der
F-seitigen Erfassungsvorrichtung aufgetreten ist (d.
h. Schritt $201: JA), in Schritt $204, ob an beiden
Erfassungsvorrichtungen auf der F-Seite Fehler auf-
getreten sind. D. h., die Hauptsteuereinheit 214 be-
stimmt, ob sowohl am F-Sonar 201 als auch an der F-
Kamera 301 Fehler aufgetreten sind. Wenn bestimmt
wird, dass an beiden F-seitigen Erfassungsvorrich-
tungen keine Fehler aufgetreten sind (d. h. Schritt
S$204: NEIN), bestimmt die Hauptsteuereinheit 214 in
Schritt $205, ob sowohl am ersten LS-Sonar 203a als
auch am zweiten LS-Sonar 203b Fehler aufgetreten
sind.

[0081] Die Hauptsteuereinheit 214 fiihrt, wenn be-
stimmt wird, dass keine Fehler an dem ersten LS-So-
nar 203a und dem zweiten LS-Sonar 203b aufgetre-
ten sind (d. h. S205: NEIN), den zweiten Parkllicken-
erfassungsprozess in Schritt $206 aus. Mit anderen
Worten, die Hauptsteuereinheit 214 fihrt, wenn be-
stimmt wird, dass entweder das erste LS-Sonar 203a
oder das zweite LS-Sonar 203b in dem normalen Zu-
stand ist, den zweiten Parkllickenerfassungsprozess
aus.

[0082] Wenn bestimmt wird, dass sowohl am ers-
ten LS-Sonar 203a als auch am zweiten LS-Sonar
203b Fehler aufgetreten sind (d. h. S205: JA), be-
stimmt die Hauptsteuereinheit 214 in Schritt $207,
ob ein Fehler an der LS-Kamera 303 aufgetreten
ist. Die Hauptsteuereinheit 214 fiihrt, wenn in Schritt
$207 bestimmt wird, dass kein Fehler an der LS-Ka-
mera 303 aufgetreten ist (d. h. Schritt S207: NEIN),
den zweiten Parkliickenerfassungsprozess in Schritt
S$206 aus. Ferner fuhrt die Hauptsteuereinheit 214
Prozesse im Anschluss an den Schritt $205 aus,
wenn in Schritt $202 bestimmt wird, dass ein Feh-
ler an der LS-seitigen Erfassungsvorrichtung aufge-
treten ist (d. h. S202: JA).

[0083] Gemal dem zweiten Parkliickenerfassungs-
prozess in Schritt $206 werden Fehlerzustéande des
F-Sonars 201, des LS-Sonars 203, der F-Kamera 301
und der LS-Kamera 303 identifiziert und Prozesse in
Ubereinstimmung mit dem Fehlerzustand ausgefiihrt.
Insbesondere wird der Prozess in Schritt $206 fir
den Fall ausgefiihrt, dass ein Fehler an mindestens
einem der Gerate F-Sonar 201, LS-Sonar 203, F-Ka-
mera 301 und LS-Kamera 303 aufgetreten ist und
der Bereich vor und links neben dem Fahrzeug 10
erkannt werden kann. Daher fihrt die Hauptsteuer-
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einheit 214 einen Parklickenerfassungsprozess un-
ter Verwendung von Information der Erfassungsvor-
richtung aus, die keine Fehler aufweist.

[0084] Im zweiten Parklickenerfassungsprozess,
wie unter Bezugnahme auf Fig. 6A beschrieben,
kann, wenn das erste und das zweite LS-Sonar 203a
und 203b im Fehlerzustand sind und die LS-Kamera
303 in dem normalen Zustand ist, die Parklicke PS
nicht erfasst werden, wenn keine weilde Linie WL vor-
handen ist. AuRerdem kann firr den Fall, dass sich die
LS-Kamera 303 in einem Fehlerzustand befindet und
das erste und das zweite LS-Sonar 203a und 203b in
den normalen Zustanden sind, die Parkliicke PS nicht
erfasst werden, wenn kein geparktes Fahrzeug 110
vorhanden ist. Fir den Fall, dass entweder das ers-
te LS-Sonar 203a oder das zweite LS-Sonar 203b im
Fehlerzustand ist und die LS-Kamera 303 im norma-
len Zustand ist, wird der Parkliickenerfassungspro-
zess unter Verwendung des Sonars, das im norma-
len Zustand ist, und der LS-Kamera 303 ausgefiihrt.

[0085] Dann extrahiert die Hauptsteuereinheit 214
eine Route zu der Parklicke PS, wenn die Parkli-
cke PS durch Ausfiihren des ersten Parkliickener-
fassungsprozesses oder des zweiten Parkliickener-
fassungsprozesses erfasst wird, wie oben beschrie-
ben. AnschlieRend lasst die Hauptsteuereinheit 214
das Fahrzeug 10 bei dem Winkeleinstellprozess und
dem Parkprozess, die nachstehend noch beschrie-
ben sind, auf der extrahierten Route fahren.

[0086] Ferner ist, wenn in Schritt S204 bestimmt
wird, dass sich beide der Erfassungsvorrichtungen
auf der F-Seite in Fehlerzustadnden befinden (d. h.
Schritt $204: JA), die Hauptsteuereinheit 214 nicht in
der Lage, den Zustand vor dem Eigenfahrzeug 10 zu
erkennen. Wenn in Schritt $207 bestimmt wird, dass
sich die LS-Kamera 303 in einem Fehlerzustand be-
findet (d. h. Schritt $207: JA), kann die linke Seite
des Eigenfahrzeugs 10 nicht erkannt werden. Daher
stoppt die Hauptsteuereinheit 214 in diesen Fallen
den Parklickenerfassungsprozess in Schritt $208.

[0087] Anschlieend steuert die Hauptsteuereinheit
214 in Schritt S209 die Anzeigeeinheit 41, um einen
Prozess zum Anzeigen eines entsprechenden Bil-
des auszufiihren, nachdem die Prozesse der Schrit-
te $203, S206 und S208 ausgefiihrt wurden. Zum
Beispiel steuert die Hauptsteuereinheit 214 fir den
Fall, dass der erste Parkllickenerfassungsprozess in
Schritt $203 durchgefiihrt wird, die Anzeigeeinheit
41, um ein Bild anzuzeigen, das dariber informiert,
dass der Parkliickenerfassungsprozess normal aus-
gefihrt wird.

[0088] Ferner steuert die Hauptsteuereinheit 214 fir
den Fall, dass der zweite Parkliickenerfassungspro-
zess in Schritt $206 ausgefihrt werden soll, die An-
zeigeeinheit 41, um ein Bild anzuzeigen, das den

Insassen Uber eine Erfassungsvorrichtung in einem
Fehlerzustand und eine Ausfihrung des zweiten
Parklickenerfassungsprozesses informiert. In die-
sem Fall, wenn sich das LS-Sonar 203 in einem Feh-
lerzustand befindet, meldet die Hauptsteuereinheit
214 dem Insassen, dass der Parklickenerfassungs-
prozess nicht abgeschlossen wird, wenn keine wei-
Re Linie WL vorhanden ist. Ferner, wenn sich die LS-
Kamera 303 in einem Fehlerzustand befindet, infor-
miert die Hauptsteuereinheit 214 den Insassen dar-
Uber, dass der Parkllickenerfassungsprozess nicht
abgeschlossen wird, wenn kein geparktes Fahrzeug
110 vorhanden ist. Ferner steuert die Hauptsteuer-
einheit 214 fir den Fall, dass entweder das erste
LS-Sonar 203a oder das zweite LS-Sonar 203b in
einem Fehlerzustand ist, die Anzeigeeinheit 41, um
ein Bild anzuzeigen, das den Insassen daruber infor-
miert, dass die Erfassungsvorrichtung in einem Feh-
lerzustand ist. Fur den Fall, dass der Parkliickener-
fassungsprozess in Schritt $208 beendet wird, steu-
ert die Hauptsteuereinheit 214 die Anzeigeeinheit 41,
um ein Bild anzuzeigen, das den Insassen daruber
informiert, dass sich die Erfassungsvorrichtung in ei-
nem Fehlerzustand befindet und der Parkliickener-
fassungsprozess nicht ausgefiihrt werden kann. So
kann der Insasse den Zustand des Parkliickenerfas-
sungsprozesses erkennen.

[0089] Vorstehend ist der Parkliickenerfassungspro-
zess der vorliegenden Ausfiihrungsform beschrie-
ben. Im Parklickenerfassungsprozess entsprechen
Schritt 8203, Schritt $206 und Schritt S208 je-
weils einem Fehlerbehandlungsprozess. Fir Schritt
S$203, da der erste Parkliickenerfassungsprozess
auch dann ausgefiihrt wird, wenn sich das R-Sonar
202 oder dergleichen in einem Fehlerzustand befin-
det, ist der Prozess in Schritt $203 in dem Fehlerbe-
handlungsprozess entsprechend einer Vorrichtung in
einem Fehlerzustand enthalten.

[0090] Nachstehend ist ein Winkeleinstellprozess
unter Bezugnahme auf Fig. 9 beschrieben. Bei dem
Winkeleinstellprozess wird, wie oben beschrieben,
Information des F-Sonars 201, des RS-Sonars 204,
der F-Kamera 301 und der RS-Kamera 304 verwen-
det, um den Winkel des Fahrzeugs 10 in Bezug auf
die Parkliicke PS einzustellen bzw. anzupassen.

[0091] Daher bestimmt die Hauptsteuereinheit 214
in Schritt $301, ahnlich dem Prozess in Schritt $201,
ob ein Fehler an der F-seitigen Erfassungsvorrich-
tung aufgetreten ist. Wenn dann bestimmt wird, dass
kein Fehler an der F-seitigen Erfassungsvorrichtung
aufgetreten ist (d. h. Schritt S301: NEIN), bestimmt
die Hauptsteuereinheit 214 in Schritt $302, ob ein
Fehler an der RS-seitigen Erfassungsvorrichtung auf-
getreten ist. Mit anderen Worten, die Hauptsteuerein-
heit 214 bestimmt, ob ein Fehler an wenigstens ent-
weder dem RS-Sonar 204 oder der RS-Kamera 304
aufgetreten ist.
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[0092] Dann fiihrt die Hauptsteuereinheit 214, wenn
bestimmt wird, dass kein Fehler an der RS-seitigen
Erfassungsvorrichtung aufgetreten ist (d. h. Schritt
S$302: NEIN), den ersten Winkeleinstellprozess in
Schritt S303 aus. D. h., die Hauptsteuereinheit 214
fuhrt den Winkeleinstellprozess basierend auf den Er-
fassungssignalen des F-Sonars 201 und des RS-So-
nars 204 und den Bildsignalen der F-Kamera 301 und
der RS-Kamera 304 aus.

[0093] Bei der Bestimmung fiir das RS-Sonar 204 in
Schritt $302, wenn sowohl das erste RS-Sonar 204a
als auch das zweite RS-Sonar 204b in dem norma-
len Zustand sind, bestimmt die Hauptsteuereinheit
214, dass keine Fehler am RS-Sonar 204 aufgetreten
sind. Mit anderen Worten, die Hauptsteuereinheit 214
bestimmt, dass sich das RS-Sonar in einem Fehler-
zustand befindet, wenn entweder am ersten RS-So-
nar 204a oder am zweiten RS-Sonar 204b ein Fehler
aufgetreten ist.

[0094] Die Hauptsteuereinheit 214 bestimmt, wenn
in Schritt $301 bestimmt wird, dass ein Fehler an der
F-seitigen Erfassungsvorrichtung aufgetreten ist (d.
h. Schritt $301: JA), in Schritt S304, ahnlich Schritt
S$204, ob ein Fehler an beiden F-seitigen Erfassungs-
vorrichtungen aufgetreten ist. Dann bestimmt die
Hauptsteuereinheit 214, wenn bestimmt wird, dass
kein Fehler an beiden F-seitigen Erfassungsvorrich-
tungen aufgetreten ist (d. h. Schritt $304: NEIN), in
Schritt 8305, ob Fehler sowohl an dem ersten RS-
Sonar 204a als auch an dem zweiten RS-Sonar 204b
aufgetreten sind.

[0095] Die Hauptsteuereinheit 214 fiihrt, wenn be-
stimmt wird, dass an sowohl dem ersten RS-Sonar
204a als auch dem zweiten RS-Sonar 204b keine
Fehler aufgetreten sind (d. h. S305: NEIN), den zwei-
ten Winkeleinstellprozess in Schritt S306 aus. Mit
anderen Worten, die Hauptsteuereinheit 214 fihrt,
wenn bestimmt wird, dass sich entweder das erste
RS-Sonar 204a oder das zweite RS-Sonar 204b in
einem normalen Zustand befindet, den zweiten Win-
keleinstellprozess aus.

[0096] Wenn bestimmt wird, dass sowohl am ersten
RS-Sonar 204a als auch am zweiten RS-Sonar 204b
Fehler aufgetreten sind (d. h. S305: JA), bestimmt
die Hauptsteuereinheit 214 in Schritt $S307, ob ein
Fehler an der RS-Kamera 304 aufgetreten ist. Die
Hauptsteuereinheit 214 fihrt, wenn in Schritt S307
bestimmt wird, dass kein Fehler an der RS-Kamera
304 aufgetreten ist (d. h. Schritt S307: NEIN), den
zweiten Winkeleinstellprozess in Schritt S306 aus.
Ferner fihrt die Hauptsteuereinheit 214 Prozesse im
Anschluss an den Schritt $305 aus, wenn in Schritt
8302 bestimmt wird, dass ein Fehler an der RS-
seitigen Erfassungsvorrichtung aufgetreten ist (d. h.
S302: JA).

[0097] Gemall dem zweiten Winkeleinstellprozess
in Schritt S306 werden Fehlerzustédnde des F-Sonars
201, des RS-Sonars 204, der F-Kamera 301 und der
RS-Kamera 304 identifiziert und Prozesse in Uber-
einstimmung mit dem Fehlerzustand ausgeflhrt. Ins-
besondere wird der Prozess in Schritt S306 fiir den
Fall ausgefihrt, dass ein Fehler an mindestens einem
der Gerate F-Sonar 201, RS-Sonar 204, F-Kamera
301 und RS-Kamera 304 aufgetreten ist und der Be-
reich vor und rechts neben dem Fahrzeug 10 erkannt
werden kann. Daher fuhrt die Hauptsteuereinheit 214
den Winkeleinstellprozess unter Verwendung von In-
formation von der keinen Fehler aufweisenden Erfas-
sungsvorrichtung aus.

[0098] Ferner ist die Hauptsteuereinheit 214 nicht in
der Lage, den Zustand vor dem Eigenfahrzeug 10 zu
erkennen, wenn in Schritt $304 bestimmt wird, dass
an beiden F-seitigen Erfassungsvorrichtungen Fehler
aufgetreten sind (d. h. Schritt $304: JA). In gleicher
Weise kann die Hauptsteuereinheit 214 den Zustand
auf der rechten Seite des Eigenfahrzeugs 10 nicht er-
kennen, wenn bestimmt wird, dass ein Fehler an der
RS-Kamera 304 aufgetreten ist (d. h. Schritt $S307:
JA). Daher stoppt die Hauptsteuereinheit 214 in die-
sen Fallen den Winkeleinstellprozess in Schritt S308.

[0099] Anschlielend steuert die Hauptsteuereinheit
214 in Schritt S309 die Anzeigeeinheit 41, um ei-
nen Prozess zum Anzeigen des entsprechenden Bil-
des auszuflihren, nachdem die Prozesse der Schritte
$303, S306 und S308 ausgefiihrt wurden. Zum Bei-
spiel steuert die Hauptsteuereinheit 214 fiir den Fall,
dass der erste Winkeleinstellprozess in Schritt S303
durchgefiihrt wird, die Anzeigeeinheit 41, um ein Bild
anzuzeigen, das daruber informiert, dass der Winkel-
einstellprozess normal ausgefihrt wird.

[0100] Ferner steuert die Hauptsteuereinheit 214 flir
den Fall, dass der zweite Winkeleinstellprozess in
Schritt S306 ausgefihrt werden soll, die Anzeigeein-
heit 41, um ein Bild anzuzeigen, das den Insassen
dartber informiert, dass sich eine Erfassungsvorrich-
tung in einem Fehlerzustand befindet und dass der
zweite Winkeleinstellprozess ausgefihrt wird.

[0101] Fur den Fall, dass der Winkeleinstellprozess
in Schritt S308 beendet wird, steuert die Hauptsteu-
ereinheit 214 die Anzeigeeinheit 41, um ein Bild an-
zuzeigen, das den Benutzer Uber die Erfassungsvor-
richtung in einem Fehlerzustand informiert und dar-
Uber informiert, dass der Winkeleinstellprozess nicht
ausgefihrt werden kann.

[0102] Vorstehend ist der Winkeleinstellprozess der
vorliegenden Ausfiihrungsform beschrieben. Bei dem
Winkeleinstellprozess entsprechen Schritt S$303,
Schritt $306 und Schritt $308 jeweils einem Fehler-
behandlungsprozess. Fir Schritt S303, da der ers-
te Winkeleinstellprozess auch dann ausgefihrt wird,
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wenn sich das R-Sonar 202 oder dergleichen in ei-
nem Fehlerzustand befindet, ist der Prozess in Schritt
8303 in dem Fehlerbehandlungsprozess entspre-
chend einer Vorrichtung in einem Fehlerzustand ent-
halten.

[0103] Nachstehend ist ein Parkprozess unter Be-
zugnahme auf Fig. 10 beschrieben. Beim Parkpro-
zess wird, wie oben beschrieben, das Fahrzeug 10
unter Verwendung von Information des R-Sonars
202, des RS-Sonars 204, der R-Kamera 302 und der
RS-Kamera 304 in die Parkliicke PS eingeparkt.

[0104] Daher bestimmt die Hauptsteuereinheit 214
in Schritt 401, ob ein Fehler an der R-seitigen Erfas-
sungsvorrichtung aufgetreten ist. Mit anderen Wor-
ten, die Hauptsteuereinheit 214 bestimmt, ob ein Feh-
ler entweder am R-Sonar 202 oder an der R-Kame-
ra 303 aufgetreten ist. Dann bestimmt die Hauptsteu-
ereinheit 214, wenn bestimmt wird, dass kein Fehler
an der R-seitigen Erfassungsvorrichtung aufgetreten
ist (d. h. Schritt $401: NEIN), in Schritt S402, ahn-
lich Schritt $302, ob ein Fehler an der RS-seitigen Er-
fassungsvorrichtung aufgetreten ist. Die Hauptsteu-
ereinheit 214 fihrt, wenn bestimmt wird, dass kein
Fehler an der RS-seitigen Erfassungsvorrichtung auf-
getreten ist (d. h. Schritt S402: NEIN), den ersten
Parkprozess in Schritt S403 aus. Insbesondere flihrt
die Hauptsteuereinheit 214 den Parkprozess auf der
Grundlage der Erfassungssignale des R-Sonars 202,
des RS-Sonars 204 und der Bildsignale der R-Kame-
ra 302 und der RS-Kamera 304 aus.

[0105] Bei der Bestimmung fiir das RS-Sonar 204 in
Schritt S402, wenn sowohl das erste RS-Sonar 204a
als auch das zweite RS-Sonar 204b in einem norma-
len Zustand sind, ahnlich der von Schritt S302, be-
stimmt die Hauptsteuereinheit 214, dass keine Fehler
am RS-Sonar 204 aufgetreten sind.

[0106] Die Hauptsteuereinheit 214 bestimmt, wenn
in Schritt $401 bestimmt wird, dass ein Fehler an der
R-seitigen Erfassungsvorrichtung aufgetreten ist (d.
h. Schritt $401: JA), in Schritt S404, ob an beiden Er-
fassungsvorrichtungen auf der R-Seite Fehler aufge-
treten sind. Wenn bestimmt wird, dass an beiden R-
seitigen Erfassungsvorrichtungen keine Fehler auf-
getreten sind (d. h. Schritt S404: NEIN), bestimmt die
Hauptsteuereinheit 214 in Schritt $405, ob sowohl am
ersten RS-Sonar 204a als auch am zweiten RS-So-
nar 204b Fehler aufgetreten sind.

[0107] Die Hauptsteuereinheit 214 fihrt, wenn be-
stimmt wird, dass keine Fehler an beiden, dem ersten
RS-Sonar 204a und dem zweiten RS-Sonar 204b,
aufgetreten sind (d. h. Schritt S405: NEIN), den zwei-
ten Parkprozess in Schritt S406 aus. Mit anderen
Worten, die Hauptsteuereinheit 214 fiihrt den zweiten
Parkprozess aus, wenn bestimmt wird, dass entwe-

der das erste RS-Sonar 204a oder das zweite RS-
Sonar 204b in dem normalen Zustand ist.

[0108] Wenn bestimmt wird, dass am ersten RS-So-
nar 204a und am zweiten RS-Sonar 204b Fehler auf-
getreten sind (d. h. S405: JA), bestimmt die Haupt-
steuereinheit 214 in Schritt S407, ob ein Fehler an
der RS-Kamera 304 aufgetreten ist. Die Hauptsteu-
ereinheit 214 fihrt, wenn in Schritt S407 bestimmt
wird, dass kein Fehler an der RS-Kamera 304 auf-
getreten ist (d. h. Schritt S407: NEIN), den zweiten
Parkprozess in Schritt S406 aus. Aulzerdem flihrt die
Hauptsteuereinheit 214 Prozesse im Anschluss an
den Schritt S405 aus, wenn bestimmt wird, dass ein
Fehler an der RS-seitigen Erfassungsvorrichtung auf-
getreten ist (d. h. S402: JA).

[0109] Gemal: dem zweiten Parkliickenerfassungs-
prozess in Schritt S406 werden Fehlerzustédnde des
R-Sonars 202, des RS-Sonars 204, der R-Kamera
302 und der RS-Kamera 304 identifiziert und Pro-
zesse in Ubereinstimmung mit den Fehlerzustédnden
ausgefihrt. Insbesondere wird der Prozess in Schritt
S$406 fir den Fall ausgefiihrt, dass ein Fehler an min-
destens einem der Gerate R-Sonar 202, RS-Sonar
204, R-Kamera 302 und RS-Kamera 304 aufgetreten
ist und der Bereich vor und links neben dem Fahr-
zeug 10 erkannt werden kann. Daher fihrt die Haupt-
steuereinheit 214 einen Parklickenerfassungspro-
zess unter Verwendung von Information der Erfas-
sungsvorrichtung aus, die keine Fehler aufweist.

[0110] Ferner ist die Hauptsteuereinheit 214 nicht in
der Lage, den Zustand hinter dem Eigenfahrzeug 10
zu erkennen, wenn in Schritt S407 bestimmt wird,
dass an beiden R-seitigen Erfassungsvorrichtungen
Fehler aufgetreten sind (d. h. Schritt S407: JA). In
gleicher Weise kann die Hauptsteuereinheit 214 den
Zustand auf der rechten Seite des Eigenfahrzeugs 10
nicht erkennen, wenn bestimmt wird, dass ein Fehler
an der RS-Kamera 304 aufgetreten ist (d. h. Schritt
$407: JA). Daher stoppt die Hauptsteuereinheit 214
in diesen Fallen den Parkprozess in Schritt S408.

[0111] AnschlieBend steuert die Hauptsteuereinheit
214 in Schritt S409 die Anzeigeeinheit 41, um ei-
nen Prozess zum Anzeigen des entsprechenden Bil-
des auszuflihren, nachdem die Prozesse der Schritte
$403, S406 und S408 ausgefiihrt wurden. Zum Bei-
spiel steuert die Hauptsteuereinheit 214 fiir den Fall,
dass der erste Parkprozess in Schritt S403 ausge-
fuhrt wird, die Anzeigeeinheit 41, um ein Bild anzu-
zeigen, das daruber informiert, dass der Parkprozess
normal ausgefiihrt wird.

[0112] Ferner steuert die Hauptsteuereinheit 214 fir
den Fall, dass der zweite Parkprozess in Schritt S406
ausgefiihrt werden soll, die Anzeigeeinheit 41, um
ein Bild anzuzeigen, das den Insassen dariber infor-
miert, dass sich eine Erfassungsvorrichtung in einem
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Fehlerzustand befindet und dass der zweite Parkpro-
zess ausgefuhrt wird.

[0113] Fur den Fall, dass der Parkprozess in Schritt
S$408 beendet wird, steuert die Hauptsteuereinheit
214 die Anzeigeeinheit 41, um ein Bild anzuzeigen,
das den Insassen daruber informiert, dass sich die
Erfassungsvorrichtung in einem Fehlerzustand befin-
det und dass der Parkprozess nicht ausgefihrt wer-
den kann.

[0114] Vorstehend ist der Parkprozess der vorlie-
genden Ausflhrungsform beschrieben. Im Parkpro-
zess entsprechen Schritt $403, Schritt $406 und
Schritt $408 jeweils einem Fehlerbehandlungspro-
zess. Fur Schritt $403, da der erste Parkprozess
auch dann ausgefiihrt wird, wenn sich das F-Sonar
201 oder dergleichen in einem Fehlerzustand befin-
det, ist der Prozess in Schritt S403 in dem Fehlerbe-
handlungsprozess entsprechend einer Vorrichtung in
einem Fehlerzustand enthalten.

[0115] Zur Erlduterung des automatischen Parkpro-
zesses zuriickkehrend, wie in Fig. 7 gezeigt, flhrt die
Hauptsteuereinheit 214 einen Bestimmungsprozess
von Schritt 8109 aus, nachdem der Parkprozess von
Schritt $108 ausgefiihrt wurde. Die Hauptsteuerein-
heit 214 bestimmt in Schritt $109, ob ein Stopppro-
zess oder ein automatischer Parkprozess ausgefihrt
wird. AnschlieBend fihrt die Hauptsteuereinheit 214
wiederholt Prozesse im Anschluss an Schritt $101
aus, wenn bestimmt wird, dass der Prozess nicht ge-
stoppt und der automatische Parkprozess nicht abge-
schlosseniist (d. h. Schritt $109: NEIN). Andererseits,
wenn bestimmt wird, dass der Prozess gestoppt oder
der automatische Parkprozess abgeschlossen ist (d.
h. Schritt $109: JA), beendet die Hauptsteuereinheit
214 den automatischen Parkprozess.

[0116] Wie beschrieben, werden gemal der vor-
liegenden Ausfihrungsform bei der Durchfiihrung
des automatischen Parkprozesses Prozesse in Uber-
einstimmung mit den Fehlerzustanden der Sonare
201 bis 204 und der Kameras 301 bis 304 ausge-
fuhrt, die fir die jeweiligen Prozesse verwendet wer-
den. Mit anderen Worten, bei einem in Fig. 5A ge-
zeigten Beispiel, bei dem der Parkliickenerfassungs-
prozess ausgefuhrt wird, fihrt die Hauptsteuereinheit
214 den Parkliickenerfassungsprozess basierend auf
den Fehlerzustanden des F-Sonars 201 und der F-
Kamera 301 und den Fehlerzustadnden des LS-Son-
ars 203 und der LS-Kamera 303 aus. Auch im Bei-
spiel von Fig. 5B, bei dem der Winkeleinstellprozess
ausgefihrt wird, fihrt die Hauptsteuereinheit 214 den
Winkeleinstellprozess basierend auf den Fehlerzu-
stdnden des F-Sonars 201 und der F-Kamera 301
und den Fehlerzustdnden des RS-Sonars 204 und
der RS-Kamera 304 aus. Im Beispiel von Fig. 5C,
bei dem der Parkprozess ausgefiuhrt wird, fihrt die
Hauptsteuereinheit 214 den Parkllickenerfassungs-

prozess basierend auf den Fehlerzustidnden des R-
Sonars 202 und der R-Kamera 302 und den Fehler-
zustanden des RS-Sonars 204 und der RS-Kamera
304 aus.

[0117] Dann fihrt die Hauptsteuereinheit 214 die je-
weiligen zweiten Prozesse oder den Stoppprozess
aus, wenn sich eine Erfassungsvorrichtung, die erfor-
derliche Information fiir die jeweiligen Prozesse er-
fasst, in einem Fehlerzustand befindet. Mit anderen
Worten, die Hauptsteuereinheit 214 flhrt die jeweili-
gen Prozesse auch dann weiter aus, wenn eine Er-
fassungsvorrichtung, die Information erfasst, fir die
jeweiligen Prozesse nicht erforderlich ist. So halt die
Hauptsteuereinheit 214 die Ausfihrung des Parkpro-
zesses aufrecht, obwohl sich beispielsweise das F-
Sonar 201 bei der Ausfiihrung des Parkprozesses in
einem Fehlerzustand befindet. Dadurch kann der In-
sasse den automatischen Parkprozess effektiv nut-
zen.

[0118] Ferner ist die Hauptsteuereinheit 214 konfi-
guriert, um eine Ausfiihrung der jeweiligen Prozesse
auch dann aufrechtzuerhalten, wenn bei einigen der
Erfassungsvorrichtungen, die die fir die jeweiligen
Prozesse erforderliche Information erfassen, ein Feh-
ler aufgetreten ist. Zum Beispiel fihrt die Hauptsteu-
ereinheit 214 bei der Durchfiihrung des Parkliicken-
erfassungsprozesses, wenn sich entweder das F-So-
nar 201 oder die F-Kamera 301 in einem Fehlerzu-
stand befindet, den zweiten Parkliickenerfassungs-
prozess auch dann aus, wenn wenigstens entweder
das LS-Sonar 203 oder die LS-Kamera 303 in einem
normalen Zustand ist. So kann der Insasse den auto-
matischen Parkprozess effektiv nutzen.

[0119] Ferner ist das LS-Sonar gemafy der vorlie-
genden Ausfiihrungsform aus dem ersten LS-Sonar
203a und dem zweiten LS-Sonar 203b aufgebaut, die
getrennt voneinander angeordnet sind. Die Haupt-
steuereinheit 214 fihrt, auch wenn sich entweder das
erste LS-Sonar 203a oder das zweite LS-Sonar 203b
in einem Fehlerzustand befindet, die jeweiligen zwei-
ten Prozesse unter Verwendung der Erfassungssi-
gnale des anderen Sonars aus. In dhnlicher Weise
fuhrt die Hauptsteuereinheit 214, auch wenn sich ent-
weder das erste RS-Sonar 204a oder das zweite RS-
Sonar 204b in einem Fehlerzustand befindet, die je-
weiligen zweiten Prozesse unter Verwendung der Er-
fassungssignale des anderen Sonars aus. So kann
der Insasse den automatischen Parkprozess effektiv
nutzen.

(Zweite Ausfiihrungsform)

[0120] Nachstehend ist die zweite Ausfihrungsform
beschrieben. GemaR der vorliegenden Ausfiihrungs-
form sind der Parkliickenerfassungsprozess und der
Winkeleinstellprozess gegenuber denjenigen der ers-
ten Ausfiihrungsform modifiziert. Da andere Konfigu-
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rationen mit denen der ersten Ausfuihrungsform tber-
einstimmen, entféllt deren Erlauterung.

[0121] Zunéchst ist ein Parkllickenerfassungspro-
zess der vorliegenden Ausflhrungsform unter Be-
zugnahme auf Fig. 11 beschrieben.

[0122] Bei dem Parklickenerfassungsprozess be-
stimmt die Hauptsteuereinheit 214 in Schritt $214, ob
an beiden der R-seitigen Erfassungsvorrichtungen,
die flr den Parkprozess verwendet werden, Fehler
aufgetreten sind. Mit anderen Worten, die Hauptsteu-
ereinheit 214 bestimmt, ob sowohl am R-Sonar 202
als auch an der R-Kamera 302 Fehler aufgetreten
sind. AnschlieRend fuhrt die Hauptsteuereinheit 214
den Prozess in Schritt $211 aus, wenn bestimmt wird,
dass keine Fehler an beiden R-seitigen Erfassungs-
vorrichtungen aufgetreten sind (d. h. Schritt $210:
NEIN). In Schritt $211 bestimmt die Hauptsteuerein-
heit 214, ob an den beiden RS-seitigen Erfassungs-
vorrichtungen, die flir den Parkprozess und den Win-
keleinstellprozess verwendet werden, Fehler aufge-
treten sind. Mit anderen Worten, die Hauptsteuerein-
heit 214 bestimmt, ob sowohl am RS-Sonar 204 als
auch an der RS-Kamera 304 Fehler aufgetreten sind.
Die Hauptsteuereinheit 214 fiihrt sequentiell Prozes-
se im Anschluss an Schritt $201 aus, wenn bestimmt
wird, dass keine Fehler an beiden RS-seitigen Er-
fassungsvorrichtungen aufgetreten sind (d. h. Schritt
S$211: NEIN).

[0123] Es ist zu beachten, dass sich die Bestim-
mung in Schritt $210, dass an beiden RS-seitigen Er-
fassungsvorrichtungen Fehler aufgetreten sind, auf
einen Fall bezieht, in dem das RS-Sonar 204 und
die RS-Kamera 304 in Fehlerzustanden sind und die
Hauptsteuereinheit 214 nicht in der Lage ist, den Zu-
stand auf der rechten Seite zu erkennen. Insbeson-
dere bezieht sich der Fehler des RS-Sonars 204 auf
einen Fall, in dem sowohl das erste RS-Sonar 204a
als auch das zweite RS-Sonar 204b Fehlerzustande
aufweisen.

[0124] Die Hauptsteuereinheit 214 stoppt den Park-
lickenerfassungsprozess in Schritt $208, wenn be-
stimmt wird, dass an beiden R-seitigen Erfassungs-
vorrichtungen Fehler aufgetreten sind (d. h. Schritt
$210: JA). AuRerdem stoppt die Hauptsteuerein-
heit 214 den Parklickenerfassungsprozess in Schritt
$208, wenn bestimmt wird, dass an beiden RS-seiti-
gen Erfassungsvorrichtungen Fehler aufgetreten sind
(d. h. Schritt $211: JA)

[0125] Mitanderen Worten, gemal der vorliegenden
Ausfuhrungsform wird fir den Fall, dass der Park-
lickenerfassungsprozess ausgefihrt wird und der
Stoppprozess im nachfolgenden Winkeleinstellpro-
zess und dem Parkprozess ausgefiihrt wird, der Park-
lickenerfassungsprozess gestoppt, wodurch der au-
tomatische Parkprozess in Schritt S109 beendet wird.

[0126] Nachstehend ist ein Winkeleinstellprozess
der vorliegenden Offenbarung unter Bezugnahme
auf Fig. 12 beschrieben.

[0127] Bei dem Winkeleinstellprozess bestimmt die
Hauptsteuereinheit 214 ahnlich wie in Schritt $210 in
Schritt S310, ob an beiden R-seitigen Erfassungsvor-
richtungen, die fir den Parkprozess verwendet wer-
den, Fehler aufgetreten sind. Anschliel3end fliihrt die
Hauptsteuereinheit 214 sequentiell Prozesse im An-
schluss an Schritt 301 aus, wenn bestimmt wird, dass
keine Fehler an den beiden R-seitigen Erfassungs-
vorrichtungen aufgetreten sind (d. h. Schritt $310:
NEIN).

[0128] Andererseits stoppt die Hauptsteuereinheit
214 den Winkeleinstellprozess in Schritt $308, wenn
in Schritt $310 bestimmt wird, dass ein Fehler an der
R-seitigen Erfassungsvorrichtung aufgetreten ist (d.
h. Schritt $310: JA).

[0129] Mit anderen Worten, &hnlich wie im oben be-
schriebenen Parkliickenerfassungsprozess wird ge-
maf dem Winkeleinstellprozess fiir den Fall, dass der
Stopp-Prozess im nachfolgenden Parkprozess aus-
geflhrt wird, der Winkeleinstellprozess gestoppt, wo-
durch der automatische Parkprozess in Schritt S109
beendet wird.

[0130] Wie beschrieben, wird gemafl der vorlie-
genden Ausfihrungsform bei der Durchfiihrung des
automatischen Parkprozesses fiir den Fall, dass
die Erfassungsvorrichtung fiir nachfolgende Prozes-
se verwendet wird, der automatische Parkprozess
gestoppt, bevor die nachfolgenden Prozesse aus-
gefihrt werden. Dementsprechend wird verhindert,
dass der automatische Parkprozess mitten in der Ver-
arbeitung abgebrochen wird, und es wird verhindert,
dass er die Insassen belastigt und ihnen Unannehm-
lichkeiten bereitet.

(Weitere Ausflihrungsformen)

[0131] Die vorliegende Offenbarung ist vorstehend
anhand der Ausfiihrungsformen beschrieben. Die
vorliegende Offenbarung ist jedoch nicht auf die Aus-
fihrungsformen und deren Struktur beschrankt. Die
vorliegende Offenbarung umfasst verschiedene Mo-
difikationsbeispiele und Modifikationen im Bereich
aquivalenter Konfigurationen. Darlber hinaus liegen
verschiedene Kombinationen und Modi sowie andere
Kombinationen und Modi, die ein Element oder mehr
oder weniger Elemente dieser verschiedenen Kombi-
nationen enthalten, innerhalb des Bereichs und des
technischen Umfangs der vorliegenden Offenbarung.

[0132] In den oben beschriebenen Ausfiihrungsfor-
men kann die Hinderniserfassungseinheit 20 bei-
spielsweise konfiguriert sein, um einen Entfernungs-
sensor zum Erfassen eines Hindernisses mit Hil-
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fe von Lichts zu enthalten, anstatt die Sonare
201 bis 204 zu verwenden. AulRerdem kann die Bil-
derfassungseinheit 30 konfiguriert sein, um anstelle
der jeweiligen Kameras 301 bis 304 einen Bilderken-
nungssensor oder dergleichen zu enthalten.

[0133] In den oben beschriebenen Ausflihrungsfor-
men kann die Hauptsteuereinheit 214 auch in die So-
nar-Steuereinheit 213 integriert sein. Die Hauptsteu-
ereinheit 214 kann in der Kamera-ECU 310 und nicht
in der Sonar-ECU 210 vorgesehen sein. Ferner kann,
wie in Fig. 13 gezeigt, die Hauptsteuereinheit 214 ge-
trennt von der Sonar-ECU 210 oder der Kamera-ECU
310 vorgesehen sein und in einer integrierten ECU
120 angeordnet sein, die eine Gesamtsteuerung in
Bezug auf eine Fahrt des Eigenfahrzeugs 10 aus-
fUhrt.

[0134] Dann kann in den oben beschriebenen Aus-
fihrungsformen die Fehlerbestimmung der Sonare
201 bis 204 und der Kameras 301 bis 304 von der
Hauptsteuereinheit 214 durchgefiihrt werden.

[0135] Dartber hinaus kann in den oben beschrie-
benen Ausfiihrungsformen der Winkeleinstellprozess
beim automatischen Parkprozess in Abhangigkeit
von der Position des Eigenfahrzeugs 10 zu einer
Zeit, zu der die Parkliicke PS erfasst wird, entfallen.
Mit anderen Worten, fiir den Fall, dass der Parkpro-
zess nach Abschluss des Parklliickenerfassungspro-
zesses ausgefihrt werden kann, kann der Winkelein-
stellprozess entfallen.

[0136] In den oben beschriebenen Ausflihrungsfor-
men kann der Parkliickenerfassungsprozess auf der
Grundlage der Information in dem vorbestimmten
Zeitraum vor dem Start des Parkllickenerfassungs-
prozesses ausgefiihrt werden. Wenn dann die Park-
licke PS auf der Grundlage der Information vor dem
Start des Prozesses erfasst wird, kann die Haupt-
steuereinheit 214 anschlieRend den Winkeleinstell-
prozess durchfiihren.

[0137] Weiterhin kann in den oben beschriebenen
Ausfiihrungsformen das F-Sonar 201 so konfiguriert
sein, dass das erste bis vierte F-Sonar 201a bis 201d
nicht integriert, sondern separat vorgesehen sind. In
diesem Fall kann ein Teilfehler im F-Sonar 201 auf-
treten. Ebenso kann das R-Sonar 202 so konfiguriert
sein, dass das erste bis vierte R-Sonar 202a bis 202d
nicht integriert, sondern separat vorgesehen sind.

[0138] In den oben beschriebenen Ausflihrungsfor-
men kann das LS-Sonar 203 so konfiguriert sein,
dass das erste LS-Sonar 203a und das zweite LS-So-
nar 203b integriert sind. In diesem Fall wird bestimmt,
dass sich das LS-Sonar 203 insgesamt in einem Feh-
lerzustand befindet, auch wenn entweder am ersten
LS-Sonar 203a oder am zweiten LS-Sonar 203b ein
Fehler aufgetreten ist. In &hnlicher Weise kann das

RS-Sonar 204 so konfiguriert sein, dass das erste
RS-Sonar 204a und das zweite RS-Sonar 204b inte-
griert sind.

[0139] Ferneristin den oben beschriebenen Ausfih-
rungsformen die Anzahl der Sonare, die das F-Sonar
201 und das R-Sonar 202 bilden, nicht auf vier be-
schrankt, sondern kann entsprechend geandert wer-
den. Ebenso ist die Anzahl der Sonare, die das LS-
Sonar 203 und das RS-Sonar 204 bilden, nicht auf
zwei beschrankt, sondern kann entsprechend gean-
dert werden.

[0140] Dariber hinaus kénnen geman den oben be-
schriebenen Ausfiihrungsformen bestimmte Inhalte
der jeweiligen zweiten Prozesse in geeigneter Weise
geandert werden, so dass die Inhalte in Abhangigkeit
vom Fahrzeugtyp, in dem die Parkassistenzvorrich-
tung 1 montiert ist, gedndert werden oder die Inhalte
vom Insassen ausgewahlt werden.

[0141] Zum Beispiel kann die Hauptsteuereinheit
214 fur den Fall, dass der zweite Parkliickenerfas-
sungsprozess in Schritt $206 ausgefihrt wird, be-
stimmen, dass ein nachfolgender Parkliickenerfas-
sungsprozess nach Abschluss des zweiten Parkli-
ckenerfassungsprozesses nicht ausgeflihrt werden
soll. In &hnlicher Weise kann die Hauptsteuerein-
heit 214 fir den Fall, dass der zweite Winkeleinstell-
prozess in Schritt $306 ausgefiihrt wird, bestimmen,
dass ein nachfolgender Winkeleinstellprozess nach
Abschluss des zweiten Winkeleinstellprozesses nicht
ausgefiihrt werden soll. AuBerdem kann die Haupt-
steuereinheit 214 bei der Ausfihrung des zweiten
Parkprozesses in Schritt S406 bestimmen, dass der
nachfolgende Parkprozess nach Abschluss des zwei-
ten Parkprozesses nicht ausgefiihrt werden soll. In
diesem Fall darf der nachfolgende Parkprozess ins-
gesamt nicht ausgefiihrt werden. Mit anderen Wor-
ten, wenn z. B. der nachfolgende Parkprozess nichtin
dem Parkprozess ausgefuhrt wird, kdnnen der nach-
folgende Parkliickenerfassungsprozess und der Win-
keleinstellprozess nicht ausgefiihrt werden.

[0142] Ferner kann die Hauptsteuereinheit 214 so
konfiguriert sein, dass der Notbremssteuerungspro-
zess deaktiviert ist, wenn die jeweiligen zweiten Pro-
zesse ausgeflihrt werden. Wenn beispielsweise bei
der Ausfiihrung des zweiten Parkliickenerfassungs-
prozesses ein Fehler entweder am F-Sonar 201 oder
an der F-Kamera 301 aufgetreten ist, wird die Ge-
nauigkeit bei der Erkennung eines Zustands vor dem
Fahrzeug 10 im Vergleich zu einem Fall, in dem sich
das F-Sonar 201 oder die F-Kamera 301 in dem nor-
malen Zustand befinden, verringert. Daher kann in
einem solchen Fall der Zustand vor dem Fahrzeug
10 moglicherweise falsch erkannt werden. In die-
sem Fall wird die Notbremssteuerung haufig in einem
falsch erkannten Zustand betrieben, was zu Unbe-
hagen bei den Insassen fihrt. Daher darf die Haupt-
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steuereinheit 213 bei der Ausflihrung der jeweiligen
zweiten Prozesse den Notbremssteuerungsprozess
nicht ausfiihren. Die Hauptsteuereinheit 214 kann je-
doch vorzugsweise die Anzeigeeinheit 41 so ansteu-
ern, dass sie anzeigt, dass die Notbremssteuerung
nicht durchgeflihrt werden sollte, um so die Aufmerk-
samkeit der Insassen zu erhéhen.

[0143] Ferner kdnnen in den oben beschriebenen
Ausfihrungsformen fir den Fall, dass ein Genauig-
keitsunterschied zwischen der Sonareinheit 200 und
der Kameraeinheit 300 vorliegt, die jeweiligen ersten
Prozesse auch dann durchgefiihrt werden, wenn ein
Fehler entweder an der Sonareinheit 200 oder an der
Kameraeinheit 300 aufgetreten ist. Wenn zum Bei-
spiel die Genauigkeit des F-Sonars 201 héher ist als
die der F-Kamera 301 und das LS-Sonar 203 und die
LS-Kamera 303 sich in dem normalen Zustand be-
finden, kann der Parkliickenerfassungsprozess wie
folgt konfiguriert sein. D. h., die Hauptsteuereinheit
214 fuhrt den ersten Parkliickenerfassungsprozess
auch dann aus, wenn die F-Kamera 301 in einem
Fehlerzustand ist, aber das F-Sonar 201 in dem nor-
malen Zustand ist, und fiihrt den zweiten Parkliicken-
erfassungsprozess in dem Fall aus, in dem das F-So-
nar 201 in einem Fehlerzustand ist und die F-Kamera
301 in dem normalen Zustand ist.

[0144] Ferner ist gemal den oben beschriebenen
Ausfiihrungsformen ein Fall beschrieben, in dem
zwei geparkte Fahrzeuge 110 auf beiden Seiten der
Parkliicke PS geparkt sind. Firr den Fall, dass das LS-
Sonar 203 die Parkliicke PS erfasst, kann die Haupt-
steuereinheit 214 jedoch konfiguriert sein, um, so-
lange eine Parkposition eines der beiden geparkten
Fahrzeuge 110 identifiziert wird, die Parklicke PS in
Bezug auf das identifizierte geparkte Fahrzeug zu er-
fassen. Mit anderen Worten, die Hauptsteuereinheit
214 kann bestimmen, dass die Parklicke PS vorhan-
den ist, wenn kein Hindernis innerhalb eines vorbe-
stimmten Breitenbereichs erfasst wird, der die Breite
des Eigenfahrzeugs 10 in Bezug auf das identifizierte
geparkte Fahrzeug 110 Uberschreitet.

[0145] Die Steuereinheit und das zugehdrige Ver-
fahren, die in der vorliegenden Offenbarung offen-
bart sind, kdnnen von einem dedizierten Computer
ausgefihrt werden, der aus einem Prozessor und ei-
nem Speicher besteht, die programmiert sind, um ei-
ne oder mehrere durch Computerprogramme verkor-
perte Funktionen auszufiihren. Alternativ kbnnen die
Steuereinheit und das zugehdrige Verfahren, die in
der vorliegenden Offenbarung offenbart sind, von ei-
nem dedizierten Computer ausgefiihrt werden, der
durch einen Prozessor bereitgestellt wird, der aus ei-
ner oder mehreren dedizierten Hardware-Logikschal-
tungen besteht. Des Weiteren kdnnen die Steuer-
einheit und das zugehorige Verfahren, die in der
vorliegenden Offenbarung offenbart sind, durch ei-
nen oder mehrere dedizierte Computer realisiert wer-

den, in denen ein Prozessor und ein Speicher, die
zur Ausfiihrung einer oder mehrerer Funktionen pro-
grammiert sind, sowie ein aus einer oder mehreren
Hardware-Logikschaltungen konfigurierter Prozessor
kombiniert sind. Darliber hinaus kénnen die Com-
puterprogramme als Befehlscodes, die vom Com-
puter ausgefuhrt werden, auf einem computerlesba-
ren, nichtflichtigen, materiellen Aufzeichnungsmedi-
um gespeichert sein.
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Patentanspriiche

1. Parkassistenzvorrichtung, die an einem Fahr-
zeug (10) angebracht und konfiguriert ist, um ein Ein-
parken des Fahrzeugs in einer Parkliicke (PS) zu un-
terstiitzen, wobei die Parkassistenzvorrichtung auf-
weist:

- eine Hinderniserfassungseinheit (20), die ein Erfas-
sungssignal basierend auf einem Abstand zwischen
dem Fahrzeug und einem Hindernis um das Fahr-
zeug herum erfasst;

- eine Bilderfassungseinheit (30), die ein Bildsignal
entsprechend einem Bild um das Fahrzeug herum er-
fasst; und

- eine Steuereinheit (214), die basierend auf dem Er-
fassungssignal und dem Bildsignal einen automati-
schen Parkprozess ausfihrt, der die Parkliicke er-
fasst und das Fahrzeug in die Parkliicke einparkt, wo-
bei

- die Steuereinheit konfiguriert ist, um beim Ausfih-
ren des automatischen Parkprozesses einen Fehler-
behandlungsprozess in Abhangigkeit eines Zustands
des automatischen Parkprozesses fiir den Fall aus-
zufiihren, dass ein Fehler entweder in der Hindernis-
erfassungseinheit oder in der Bilderfassungseinheit
auftritt.

2. Parkassistenzvorrichtung nach Anspruch 1, wo-
bei
- die Hinderniserfassungseinheit mehrere Erfas-
sungseinheiten (201-204) enthalt, die jeweils an ver-
schiedenen Positionen angeordnet sind;
- die Bilderfassungseinheit mehrere Abbildungsein-
heiten (301-304) enthélt, die jeweils an verschiede-
nen Positionen angeordnet sind; und
- die Steuereinheit konfiguriert ist, um beim Ausfih-
ren des automatischen Parkprozesses den Fehlerbe-
handlungsprozess fir den Fall, dass ein Fehler ent-
weder in der Hinderniserfassungseinheit oder in der
Bilderfassungseinheit auftritt, in Abhangigkeit einer
Position der Hinderniserfassungseinheit oder der Bil-
derfassungseinheit, bei der der Fehler auftritt, und
eines Zustands des automatischen Parkprozesses
auszufihren.

3. Parkassistenzvorrichtung nach Anspruch 2, wo-
bei
- die Steuereinheit konfiguriert ist, um den auto-
matischen Parkprozess, der einen Parklickenerfas-
sungsprozess enthalt, der die Parklicke erfasst, un-
ter Verwendung eines Erfassungssignals der Hinder-
niserfassungseinheit, die auf einer Frontseite in Be-
zug auf eine Vorwarts-Rickwarts-Richtung des Fahr-
zeugs angeordnet ist, und eines Bildsignals von der
Bilderfassungseinheit, die auf der Frontseite ange-
ordnet ist, und eines Erfassungssignals der Hinder-
niserfassungseinheit, die auf einer Seite in Bezug auf
eine Fahrzeugquerrichtung des Fahrzeugs angeord-
net ist, und eines Bildsignals der Bilderfassungsein-

heit, die auf der einen Seite angeordnet ist, auszufiih-
ren; und

- dann, wenn der Parklickenerfassungsprozess, der
ausgefuhrt wird, wenn die Hinderniserfassungsein-
heit und die Bilderfassungseinheit, die fiir den Parkli-
ckenerfassungsprozess verwendet werden, in einem
normalen Zustand sind, als ein erster Parkllckener-
fassungsprozess definiert wird,

- die Steuereinheit konfiguriert ist, um, in dem Parklu-
ckenerfassungsprozess, einen zweiten Parklicken-
erfassungsprozess auszufilhren, der sich von dem
ersten Parklickenerfassungsprozess unterscheidet,
oder einen Stoppprozess, der den ersten Parkllicken-
erfassungsprozess stoppt, als den Fehlerbehand-
lungsprozess auszufihren, fir den Fall, dass ein Feh-
ler entweder in der Hinderniserfassungseinheit oder
in der Bilderfassungseinheit auftritt, die fur den Park-
lickenerfassungsprozess verwendet werden.

4. Parkassistenzvorrichtung nach Anspruch 2 oder
3, wobei
- die Steuereinheit konfiguriert ist, um den auto-
matischen Parkprozess einschliel3lich eines Winkel-
einstellprozesses, der einen Winkel des Fahrzeugs
in Bezug auf die Parkliicke andert, unter Verwen-
dung eines Erfassungssignals von der Hindernis-
erfassungseinheit, die auf einer Frontseite in Be-
zug auf eine Vorwarts-Rickwarts-Richtung des Fahr-
zeugs angeordnet ist, und eines Bildsignals der Bil-
derfassungseinheit, die auf der Frontseite angeord-
net ist, und eines Erfassungssignals der Hinderniser-
fassungseinheit, die auf einer Seite in Bezug auf eine
Fahrzeugquerrichtung des Fahrzeugs angeordnet ist,
und eines Bildsignals von der Bilderfassungseinheit,
die auf der einen Seite angeordnet ist, auszufiihren;
und
- dann, wenn der Winkeleinstellprozess, der ausge-
fuhrt wird, wenn die Hinderniserfassungseinheit und
die Bilderfassungseinheit, die fir den Winkeleinstell-
prozess verwendet werden, in dem normalen Zu-
stand sind, als ein erster Winkeleinstellprozess defi-
niert wird,
- die Steuereinheit konfiguriert ist, um, in dem Win-
keleinstellprozess, einen zweiten Winkeleinstellpro-
zess auszufuhren, der sich von dem ersten Winkel-
einstellprozess unterscheidet, oder einen Stopppro-
zess, der den ersten Winkeleinstellprozess stoppt,
als den Fehlerbehandlungsprozess auszufiihren, fir
den Fall, dass ein Fehler entweder in der Hindernis-
erfassungseinheit oder in der Bilderfassungseinheit
auftritt, die fir den Winkeleinstellprozess verwendet
werden.

5. Parkassistenzvorrichtung nach einem der An-
spruiche 2 bis 4, wobei
- die Steuereinheit konfiguriert ist, um den automati-
schen Parkprozess, der einen Parkprozess zum Ein-
parken des Fahrzeugs in die Parklicke enthalt, un-
ter Verwendung eines Erfassungssignals der Hinder-
niserfassungseinheit, die auf einer Heckseite in Be-
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zug auf eine Vorwarts-Rickwarts-Richtung des Fahr-
zeugs angeordnet ist, und eines Bildsignals von der
Bilderfassungseinheit, die auf der Heckseite ange-
ordnet ist, und eines Erfassungssignals von der Hin-
derniserfassungseinheit, die auf einer Seite in Bezug
auf eine Fahrzeugquerrichtung des Fahrzeugs ange-
ordnet ist, und eines Bildsignals der Bilderfassungs-
einheit, die auf der einen Seite angeordnet ist, aus-
zufiihren; und

- dann, wenn der Parkprozess, der ausgefiihrt wird,
wenn die Hinderniserfassungseinheit und die Bilder-
fassungseinheit, die flr den Parkprozess verwendet
werden, in dem normalen Zustand sind, als ein erster
Parkprozess definiert wird,

- die Steuereinheit konfiguriert ist, um, in dem Park-
prozess, einen zweiten Parkprozess auszufilihren,
der sich von dem ersten Parkprozess unterscheidet,
oder einen Stoppprozess, der den ersten Parkpro-
zess stoppt, als den Fehlerbehandlungsprozess aus-
zufuihren, fur den Fall, dass ein Fehler entweder in
der Hinderniserfassungseinheit oder in der Bilderfas-
sungseinheit auftritt, die fir den Parkprozess verwen-
det werden.

6. Parkassistenzvorrichtung nach einem der An-
spriche 3 bis 5, wobei
- die Parkassistenzvorrichtung ferner eine Bremsein-
heit (60) enthalt, die eine Bremskraft auf das Fahr-
zeug erzeugt; und
- die Steuereinheit konfiguriert ist, um beim Ausflhren
des automatischen Parkprozesses eine Notbrems-
steuerung fur den Fall zu ermdglichen, dass die Hin-
derniserfassungseinheit und die Bilderfassungsein-
heit, die flr den automatischen Parkprozess verwen-
det werden, in dem normalen Zustand sind, und um
beim Ausflihren des automatischen Parkprozesses
eine Notbremssteuerung fiir den Fall zu unterbinden,
dass ein Fehler entweder in der Hinderniserfassungs-
einheit oder in der Bilderfassungseinheit, die fiir den
automatischen Parkprozess verwendet werden, auf-
tritt.

7. Parkassistenzvorrichtung nach einem der An-
spriiche 2 bis 6, wobei
- die Hinderniserfassungseinheit an jeder von bei-
den Seiten in einer Fahrzeugquerrichtung des Fahr-
zeugs angeordnet ist und mehrere Erfassungseinhei-
ten (203a, 203b, 204a, 204b) enthalt, die in einer Vor-
warts-Rickwarts-Richtung des Fahrzeugs angeord-
net sind; und
- die Steuereinheit konfiguriert ist, um beim Aus-
fuhren des automatischen Parkprozesses den auto-
matischen Parkprozess auch dann aufrechtzuerhal-
ten, wenn ein Fehler an einigen der mehreren Er-
fassungseinheiten auftritt, die in der Vorwéarts-Rick-
warts-Richtung angeordnet sind.

Es folgen 16 Seiten Zeichnungen
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Anhéangende Zeichnungen
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FIG.3
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FIG.6A
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FIG.6B
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FIG

.6C
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FIG.12

WINKELEINSTELL-
PROZESS

FEHLER
AN BEIDEN

AN F-SEITIGER
ERFASSUNGSVOR-

FEHLER
AN BEIDEN

Y

ERFASSUNGSVOR-
RICHTM

NEIN FEHLER
JA
ALS AUCH AM ZWEITEN
RS-SONAR ? S307
FEHLER
AN RS-KAMERA ?
NEIN
) $308
303 5306 /
ERSTER WINKEL- ZWEITER WINKEL- PROZESS
EINSTELLPROZESS EINSTELLPROZESS STOPPEN
< v |

PROZESS ZUM ANZEIGEN | —S309
ENTSPRECHENDEN BILDES

37/38



DE 11 2019 006 043 TS 2021.10.28

FIG.13
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