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(54) Bezeichnung: Verfahren zum Betreiben eines Abschlepproboters

(57) Zusammenfassung: Die Erfindung betrifft ein Verfahren
zum Betreiben eines Abschlepproboters, wobei bei einem
Auftreten eines Fehlers wahrend einer autonomen Fahrt ei-
nes Fahrzeugs innerhalb eines Parkplatzes, wobei der Feh-
ler dazu fihrt, dass das Fahrzeug seine autonome Fahrt
nicht mehr fortflihren kann, der Abschlepproboter beauftragt
wird, das Fahrzeug zu einer vorbestimmten Position abzu-
schleppen, so dass der Abschlepproboter ansprechend auf
die Beauftragung das Fahrzeug zu der vorbestimmten Posi-
tion abschleppt.

Die Erfindung betrifft ferner einen Abschlepproboter, ein
Parksystem sowie ein Computerprogramm.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum Be-
treiben eines Abschlepproboters. Die Erfindung be-
trifft ferner einen Abschlepproboter, ein Parksystem
sowie ein Computerprogramm.

Stand der Technik

[0002] Bei einem hoch/vollautomatisierten (autono-
men) sogenannten Valet Parking wird das Fahrzeug
von seinem Fahrer auf einer Abgabestelle, zum Bei-
spiel vor einem Parkhaus, geparkt und von dort fahrt
das Fahrzeug selbsténdig in eine Parkposition/Park-
bucht und wieder zuriick zur Abgabestelle.

[0003] Problematisch bei diesem Szenario kann ein
Fehlerfall sein, das heif3t, wenn das Fahrzeug auf
dem Weg stehenbleibt und das Parkhaus/der Park-
platz dadurch blockiert wird.

[0004] Bekannt sind ferner Robotersysteme fir
Parkhauser, die das Fahrzeug von der Abgabestelle
zur Parkposition und zurlick fahren.

Offenbarung der Erfindung

[0005] Die der Erfindung zugrunde liegende Aufga-
be kann darin gesehen werden, ein Verfahren zum
Betreiben eines Abschlepproboters bereitzustellen,
welches es ermoglicht, dass ein Parkhaus oder ein
Parkplatz bei einem Fehler eines autonom fahrenden
Fahrzeugs durch dieses nicht blockiert wird.

[0006] Die der Erfindung zugrunde liegende Aufga-
be kann des Weiteren darin gesehen werden, einen
entsprechenden Abschlepproboter anzugeben.

[0007] Des Weiteren kann die der Erfindung zugrun-
de liegende Aufgabe darin gesehen werden, ein ent-
sprechendes Parksystem anzugeben.

[0008] Die der Erfindung zugrunde liegende Aufga-
be kann auch darin gesehen werden, ein entspre-
chendes Computerprogramm anzugeben.

[0009] Diese Aufgaben werden mittels des jeweili-
gen Gegenstands der unabhangigen Anspriche ge-
I6st. Vorteilhafte Ausgestaltungen der Erfindung sind
Gegenstand von jeweils abhangigen Unteranspri-
chen.

[0010] Nach einem Aspekt wird ein Verfahren zum
Betreiben eines Abschlepproboters bereitgestellt,
wobei bei einem Auftreten eines Fehlers wahrend ei-
ner autonomen Fahrt eines Fahrzeugs innerhalb ei-
nes Parkplatzes, wobei der Fehler dazu flhrt, dass
das Fahrzeug seine autonome Fahrt nicht mehr fort-
fihren kann (zum Beispiel fihrt der Fehler dazu,
dass das Fahrzeug liegenbleibt), der Abschlepprobo-
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ter beauftragt wird, das (zum Beispiel liegengeblie-
bene) Fahrzeug zu einer vorbestimmten Position ab-
zuschleppen, so dass der Abschlepproboter anspre-
chend auf die Beauftragung das (zum Beispiel liegen-
gebliebene) Fahrzeug zu der vorbestimmten Position
abschleppt.

[0011] Nach noch einem Aspekt wird ein Abschlep-
proboter bereitgestellt, der eingerichtet ist, anspre-
chend auf eine Beauftragung ein innerhalb eines
Parkplatzes vorhandenes (zum Beispiel liegengeblie-
benes) Fahrzeug, das aufgrund eines Fehlerfalls sei-
ne autonome Fahrt nicht mehr fortfihren kann, zu ei-
ner vorbestimmten Position abzuschleppen.

[0012] Nach noch einem Aspekt wird ein Parksystem
bereitgestellt, umfassend einen Parkplatz und den er-
findungsgemafen Abschlepproboter.

[0013] Nach noch einem Aspekt wird ein Compu-
terprogramm bereitgestellt, welches Programmcode
zur Durchfiihrung des erfindungsgemalfien Verfah-
rens umfasst, wenn das Computerprogramm auf ei-
nem Computer ausgefiihrt wird.

[0014] Die Erfindung umfasst also insbesondere den
Gedanken, im Fehlerfall eines automatischen Valet
Parking Parkvorgangs, bei dem das Fahrzeug selbst
von der Abgabestelle zur Parkposition oder von die-
ser zurlickfahrt, das Fahrzeug durch einen Abschlep-
proboter abzuschleppen oder aus dem Weg zu rau-
men. Denn das Fahrzeug ist nicht mehr in der Lage,
seine autonome Fahrt fortzusetzen oder fortzuftihren.
Das heil’t, dass das Fahrzeug seine autonome Fahr-
aufgabe nicht mehr durchfuhren kann. Vorzugswei-
se stellt dies das Fahrzeug selbst fest. Der Fall, dass
das Fahrzeug nicht mehr in der Lage ist, seine auto-
nome Fahrt fortzufihren, umfasst insbesondere den
Fall, dass das Fahrzeug liegenbleibt. Wenn im Lichte
der Beschreibung Ausfiihrungen im Zusammenhang
mit einem liegengebliebenen Fahrzeug gemacht wer-
den, so soll stets der allgemeine Fall mitgelesen wer-
den, dass das Fahrzeug aufgrund des Fehlerfalls sei-
ne autonome Fahrt nicht mehr fortfiihren kann. Das
,Liegenbleiben® ist somit als ein Beispiel und als ein
Platzhalter fir den allgemeinen Fall zu sehen.

[0015] Das Abschleppen im Fehlerfall bewirkt in vor-
teilhafter Weise, dass ein liegengebliebenes Fahr-
zeug (allgemein ein Fahrzeug, das seine autonome
Fahraufgabe nicht mehr durchfiihren kann, also ein
Fahrzeug, dass nicht mehr in der Lage ist, seine au-
tonome Fahrt fortzufiihren) kein Hindernis mehr fir
weitere Fahrzeuge oder Personen darstellt. Weitere
Fahrzeuge kdnnen so ungestért innerhalb des Park-
platzes fahren. Das heif3t also in vorteilhafter Weise,
dass der Parkplatz auch im Fehlerfall in Betrieb blei-
ben kann.
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[0016] Ein Parkplatz im Sinne der vorliegenden Er-
findung kann auch als eine Parkflache bezeichnet
werden und dient als Abstellflache fiir Fahrzeuge.
Der Parkplatz bildet somit insbesondere eine zusam-
menhangende Flache, die mehrere Stellplatze (bei
einem Parkplatz auf privatem Grund) oder Parkstan-
de (bei einem Parkplatz auf 6ffentlichem Grund) auf-
weist. Der Parkplatz kann nach einer Ausflihrungs-
form von einem Parkhaus umfasst sein. Insbesonde-
re ist der Parkplatz von einer Garage umfasst.

[0017] Eine autonome Fahrt eines Fahrzeugs inner-
halb des Parkplatzes ist nach einer Ausfihrungsform
eine autonome Fahrt des Fahrzeugs von einer Abga-
bestelle, an welcher ein Fahrer des Fahrzeugs sein
Fahrzeug abgeben kann, hin zu einem Stellplatz, also
zu einer Parkposition, oder umgekehrt. Das heif3t al-
so insbesondere, dass die autonome Fahrt des Fahr-
zeugs ein automatisches Ein- oder Ausparken umfas-
sen kann.

[0018] Ein Fehler im Sinne der vorliegenden Erfin-
dung ist beispielsweise ein Defekt im Antriebsmotor
des Fahrzeugs, das heil3t, dass der Antriebsmotor
nicht mehr funktioniert. Ein Fehler ist beispielswei-
se ein Defekt in einer Bremse des Fahrzeugs. Das
heil’t, dass die Bremse des Fahrzeugs nicht mehr
geht oder nicht mehr ordnungsgemafe funktioniert.
Ein Fehler ist beispielsweise ein Hindernis fir das
Fahrzeug, welches das Fahrzeug nicht autonom um-
fahren kann.

[0019] Weiterhin kann ein Fehler ein Vorliegen einer
Situation umfassen, in der das Fahrzeug nicht mehr
weil}, was es tun soll. Zum Beispiel treffen ein auto-
nom fahrendes Fahrzeug und ein ,manuelles Fahr-
zeug“ (ein Fahrzeug, welches nicht autonom, son-
dern manuell mittels eines Fahrers gefuhrt wird) auf-
einander und die Vorfahrtsregel kann nicht geklart
werden. Menschen machen dies beispielsweise Gber
Handzeichen aus, wer zuerst fahren soll. Dies ist in
der Regel zwischen einem autonom fahrenden und
einem manuellen Fahrzeug nicht mdéglich.

[0020] Ein Fehler umfasst beispielsweise denn Fall,
dass das Fahrzeug nicht mehr genligend Informatio-
nen (zum Beispiel eine digitale Karte) hat, um die
Fahraufgabe auszufiihren. Oder das Fahrzeug stellt
fest, dass die Informationen einen Fehler oder einen
scheinbaren Fehler aufweisen.

[0021] Das Abschleppen im Sinne der vorliegenden
Erfindung umfasst insbesondere ein Wegtranspor-
tieren des Fahrzeugs mittels des Abschlepproboters
von der Position, in welcher das Fahrzeug liegenge-
blieben ist, zu der vorbestimmten Position. Diese vor-
bestimmte Position kann insbesondere als eine Feh-
lerflaiche bezeichnet werden. Fehlerflache deshalb,
da ein Fahrzeug nur im Fehlerfall dort mittels des Ab-
schlepproboters abgestellt wird.
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[0022] Nach einer Ausflhrungsform ist vorgesehen,
dass der Abschlepproboter als ein Parkroboter gebil-
det ist. Ein solcher Parkroboter ist insbesondere da-
fur eingerichtet, ein Fahrzeug autonom hin zu einer
Parkposition, also zu einer Stellflache, zu transpor-
tieren und dort abzustellen und von dieser Parkpo-
sition wieder zurlick zu einer Abholposition zu brin-
gen oder zu transportieren, von welcher ein Fahrer
des Fahrzeugs sein Fahrzeug wieder abholen kann.
Der Abschlepproboter tibernimmt somit eine Doppel-
funktion: Abschleppen und automatisches Ein- oder
Ausparken von Fahrzeugen. Somit kann ein solcher
Abschlepproboter besonders effizient eingesetzt wer-
den, da er, wenn kein Fehlerfall auftritt, dafiir verwen-
det werden kann, um Fahrzeuge autonom einzupar-
ken oder auszuparken, die dies nicht selbststandig
durchfiihren kénnten. Das heif3t also insbesondere,
dass ein solcher Abschlepproboter besser ausgelas-
tet werden kann.

[0023] In einer anderen Ausflihrungsform ist vorge-
sehen, dass die autonome Fahrt des Fahrzeugs mit-
tels eines fahrzeugexternen Uberwachungssystems
auf Fehler Uberwacht wird. Dadurch wird insbeson-
dere der technische Vorteil bewirkt, dass beispiels-
weise von einem Parkplatzmanagement beobachtet
werden kann, ob wahrend der autonomen Fahrt des
Fahrzeugs ein Fehler auftritt. Insofern kann dann das
Parkplatzmanagement entsprechend handeln.

[0024] Das fahrzeugexterne Uberwachungssystem
umfasst beispielsweise eine oder mehrere Video-
kameras. Das heilt also insbesondere, dass das
Parksystem eine oder mehrere Videokameras fir die
Uberwachung der autonomen Fahrt aufweisen kann.
So ist beispielsweise ein Parkhaus mit einer oder
mehreren Uberwachungs- oder Videokameras vor-
gesehen, um die autonome Fahrt des Fahrzeugs zu
Uberwachen.

[0025] Gemal einer weiteren Ausflihrungsform ist
vorgesehen, dass der Abschlepproboter anspre-
chend auf eine Fehlermeldung des Fahrzeugs mit
dem Abschleppen beauftragt wird. Das heil3t also
insbesondere, dass hier das Fahrzeug selbst einen
Fehler detektiert hat und diesen dann meldet, ins-
besondere meldet das Fahrzeug seinen Fehler an
ein Parkplatzmanagement. Ansprechend auf diese
Fehlermeldung wird dann die Beauftragung des Ab-
schlepproboters mit dem Abschleppen durchgefiihrt.

[0026] Gemal einer anderen Ausfihrungsform ist
vorgesehen, dass ein Bereich, in welchem sich der
Abschlepproboter bewegt, um das Fahrzeug abzu-
schleppen, fiir weitere Fahrzeuge und/oder fiir Per-
sonen zumindest wahrend einer Abschleppzeit ge-
sperrt wird. Dadurch wird insbesondere der techni-
sche Vorteil bewirkt, dass eine Sicherheit fur weite-
re Fahrzeuge und fiir Personen erhéht wird, insofern
diese aullerhalb des Bereichs bleiben, in welchem
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sich der Abschlepproboter wahrend des Abschlep-
pens bewegt.

[0027] Beispielhafte Absperrmalinahmen sind also
zum Beispiel, dass durch eine Infrastruktur (Ampeln,
Schranken, usw.) eine Einfahrt von manuellen Fahr-
zeugen, in diesen Bereich, in dem sich der Abschlep-
proboter bewegt, zu verbieten oder zu verhindern.
Das heildt, dass Lichtsignalgeber (Ampeln, Singular
soll mitgelesen werden) und/oder Schranken zum
Beispiel so gesteuert werden, dass zum Absper-
ren die Ampeln ein rotes Signallicht aussenden und/
oder dass die Schranken (der Singular soll mitgele-
sen werden) zum Absperren geschlossen werden.
Des Weiteren ist vorzugsweise vorgesehen, dass au-
tonome Fahrzeuge vom koordinierenden Parkplatz-
managementsystem eine Nachricht (zum Beispiel
Uber WLAN) bekommen, dass deren Fahrt umgelei-
tet wird, oder das diese Stoppen sollen.

[0028] Gemal einer weiteren Ausflihrungsform ist
vorgesehen, dass zumindest eine der folgenden Akti-
vitdten dokumentiert wird: autonome Fahrt des Fahr-
zeugs innerhalb des Parkplatzes und Abschleppen
des Fahrzeugs mittels des Abschlepproboters. Da-
durch wird insbesondere der technische Vorteil be-
wirkt, dass auch zu einem spateren Zeitpunkt, al-
so insbesondere nach dem Abschleppen, die ein-
zelnen Aktivitdten nochmals analysiert werden kén-
nen. Dies ist besonders vorteilhaft, um mogliche Op-
timierungen in einem Abschleppvorgang planen zu
kénnen. Das Dokumentieren umfasst beispielswei-
se das Anfertigen von Videoaufzeichnungen. Das
heil3t also insbesondere, dass die vorstehend ge-
nannten Aktivitdten mittels einer oder mehrerer Vi-
deokameras aufgezeichnet werden. Ein weiterer Vor-
teil der Dokumentation der Vorgange ist insbesonde-
re, dass leichter nachgewiesen werden kann, ob ei-
ne Beschadigung, zum Beispiel eine Beschadigung
des Fahrzeugs, zum Beispiel wahrend des Abschlep-
pens, wahrend des Vorgangs stattgefunden hat (oder
nicht). Dies ist insbesondere dann sinnvoll und vor-
teilhaft, wenn die Vorgdnge dokumentiert werden, die
die Aktivitaten des Abschlepproboters betreffen, also
insbesondere das Abschleppen.

[0029] In einer anderen Ausflihrungsform ist vorge-
sehen, dass alle Aktivitdten, insbesondere die au-
tonome Fahrt des Fahrzeugs innerhalb des Park-
platzes und/oder das Abschleppen des Fahrzeugs
mittels des Abschlepproboters und/oder die Fahrt
des Abschlepproboters, durch das Parkplatzmanage-
mentsystem dokumentiert werden, beispielsweise in-
dem Videoaufzeichnungen angefertigt werden.

[0030] Ein Parkplatzmanagementsystem koordiniert
insbesondere eine Vergabe der Stellplatze oder
Parkstande, also die Parkpositionen und/oder tber-
gibt den autonomen Fahrzeugen die fir die autono-
me Fahrt notwendigen Informationen (zum Beispiel
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eine digitale Karte des Parkplatzes, insbesondere
des Parkhauses). Das Parkplatzmanagementsystem
kann vorzugsweise eine Datenverarbeitungseinrich-
tung umfassen, die die vorstehend genannten Auf-
gaben des Parkplatzmanagementsystems durchfiihrt
oder unterstutzt.

[0031] In einer anderen Ausflhrungsform ist vor-
gesehen, dass das Parksystem ein fahrzeugexter-
nes Uberwachungssystem zum Uberwachen einer
autonomen Fahrt eines Fahrzeugs innerhalb des
Parkplatzes auf Fehler umfasst. Ein solches Uber-
wachungssystem umfasst beispielsweise eine oder
mehrere Videokameras, die insbesondere auch als
Uberwachungskameras bezeichnet werden kénnen.

[0032] Nach einer Ausflihrungsform ist eine Doku-
mentationseinrichtung zum Dokumentieren von zu-
mindest einer der folgenden Aktivitaten vorgesehen:
autonome Fahrt des Fahrzeugs innerhalb des Park-
platzes und Abschleppen des Fahrzeugs mittels des
Abschlepproboters.

[0033] Die Erfindung wird im Folgenden anhand von
bevorzugten Ausfiihrungsbeispielen naher erlautert.
Hierbei zeigen

[0034] Fig. 1 ein Ablaufdiagramm eines Verfahrens
zum Betreiben eines Abschlepproboters,

[0035] Fig. 2 einen Abschlepproboter und
[0036] Fig. 3 ein Parksystem.

[0037] Es wird an dieser Stelle angemerkt, dass die
Zeichnungen in den Figuren lediglich schematische
Blockdiagramme sind und daher keine realen Abbil-
dungen eines Abschlepproboters oder eines Park-
systems sind.

[0038] Es wird noch einmal angemerkt, dass die For-
mulierungen ,liegenbleiben® oder ,liegengebliebenes
Fahrzeug® als Beispiel und als Platzhalter fiir den all-
gemeinen Fall vorgesehen sind, dass das Fahrzeug
seine autonome Fahrt nicht mehr durchfiihren kann.

[0039] Fig. 1 zeigt ein Ablaufdiagramm eines Ver-
fahrens zum Betreiben eines Abschlepproboters.

[0040] Gemal einem Schritt 101 wird bei einem
Auftreten eines Fehlers wahrend einer autonomen
Fahrt eines Fahrzeugs innerhalb eines Parkplatzes
(oder auf einem Parkplatz), wobei der Fehler dazu
fuhrt, dass das Fahrzeug liegenbleibt, ein Abschlep-
proboter beauftragt, das liegengebliebene Fahrzeug
zu einer vorbestimmten Position abzuschleppen. Das
heil3t also, dass im Schritt 101 der Abschlepproboter
einen Abschleppbefehl erhalt.
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[0041] Ansprechend auf die Beauftragung, also an-
sprechend auf den Abschleppbefehl, schleppt der
Abschlepproboter geman einem Schritt 103 das lie-
gengebliebene Fahrzeug zu der vorbestimmten Po-
sition ab.

[0042] In einer nicht gezeigten Ausflihrungsform ist
der Abschlepproboter ein Parkroboter. In einer wei-
teren nicht gezeigten Ausflihrungsform wird der Feh-
ler mittels eines fahrzeugexternen Uberwachungs-
systems detektiert. In einer anderen nicht gezeigten
Ausfihrungsform wird der Abschlepproboter anspre-
chend auf eine Fehlermeldung des Fahrzeugs mit
dem Abschleppen beauftragt. Das heil’t also, dass
in dieser Ausfliihrungsform das Fahrzeug selbst den
Fehler meldet.

[0043] Fig. 2 zeigt einen Abschlepproboter 201,
der eingerichtet ist, ansprechend auf eine Beauftra-
gung ein innerhalb eines Parkplatzes liegengebliebe-
nes Fahrzeug zu einer vorbestimmten Position abzu-
schleppen. Der Abschlepproboter 201 ist beispiels-
weise ein Parkroboter.

[0044] Fig. 3 zeigt ein Parksystem 301.

[0045] Das Parksystem 301 umfasst einen Parkplatz
303 sowie den Abschlepproboter 201 der Fig. 2. Der
Parkplatz 303 umfasst mehrere Stellplatze oder Park-
stande, die der Ubersicht halber hier im Einzelnen
nicht gezeigt sind. Insbesondere umfasst der Park-
platz 303 die vorbestimmte Position, so dass der Ab-
schlepproboter 201 das liegengebliebene Fahrzeug
zu einer Position abschleppt, die noch innerhalb des
Parkplatzes 303 angeordnet ist.

[0046] Nach weiteren nicht gezeigten Ausfiihrungs-
formen sind eine oder mehrere der folgenden Schrit-
te in beliebiger Kombination vorgesehen:
1. Die autonome Fahrt des Fahrzeugs, insbe-
sondere der automatische Park- oder Entparkvor-
gang des Fahrzeugs, wird von einem Parkplatz-
management verfolgt, zum Beispiel mittels Video-
kameras.
2. Bemerkt das Parkplatzmanagement einen Feh-
ler, zum Beispiel weil das Fahrzeug nicht weiter-
fahrt, und/oder meldet das Fahrzeug dem Park-
platzmanagement einen Fehler, dann wird der
Abschlepproboter, insbesondere der Parkrobo-
ter, vom Parkplatzmanagement automatisch zum
Wegraumen des Fahrzeugs beauftragt.
3. Der Abschlepproboter, vorzugsweise der Park-
platzroboter, fahrt automatisch zum Fahrzeug und
fahrt das Fahrzeug zu einer Fehlerflache, also zu
einer vorbestimmten Position.
4. Vom Parkplatzmanagement wird fir diesen
Vorgang der Bereich fiir den Fahrvorgang des Ab-
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schlepproboters, insbesondere des Parkplatzro-
boters, mit und ohne Fahrzeug vorzugsweise flr
weiteren Verkehr, also fur weitere Fahrzeuge und/
oder Personen, gesperrt.

[0047] Nach einer Ausflihrungsform ist vorgesehen,
dass der Bereich, in dem sich der Parkplatzroboter,
allgemein der Abschlepproboter. befindet, fir Men-
schen mindestens in seiner Fahrzeit gesperrt wird.

[0048] In einer anderen Ausfihrungsform ist vorge-
sehen, dass alle Aktivitaten, insbesondere die au-
tonome Fahrt des Fahrzeugs innerhalb des Park-
platzes und/oder das Abschleppen des Fahrzeugs
mittels des Abschlepproboters und/oder die Fahrt
des Abschlepproboters, durch das Parkplatzmanage-
mentsystem dokumentiert werden, beispielsweise in-
dem Videoaufzeichnungen angefertigt werden.

[0049] Ein Parkplatzmanagementsystem koordiniert
insbesondere eine Vergabe der Stellplatze oder
Parkstande, also die Parkpositionen und/oder Uber-
gibt den autonomen Fahrzeugen die notwendigen
Informationen (zum Beispiel eine digitale Karte des
Parkplatzes, insbesondere des Parkhauses). Das
Parkplatzmanagementsystem kann vorzugsweise ei-
ne Datenverarbeitungseinrichtung umfassen, die die
vorstehend genannten Aufgaben des Parkplatzma-
nagementsystems durchfiihrt oder unterstitzt.

Patentanspriiche

1. Verfahren zum Betreiben eines Abschlepprobo-
ters (201), wobei bei einem Auftreten eines Fehlers
wahrend einer autonomen Fahrt eines Fahrzeugs
innerhalb eines Parkplatzes (303), wobei der Feh-
ler dazu fiihrt, dass das Fahrzeug seine autonome
Fahrt nicht mehr fortfiihren kann, der Abschlepprobo-
ter (201) beauftragt (101) wird, das Fahrzeug zu einer
vorbestimmten Position abzuschleppen, so dass der
Abschlepproboter (201) ansprechend auf die Beauf-
tragung das Fahrzeug zu der vorbestimmten Position
abschleppt (103).

2. Verfahren nach Anspruch 1, wobei die autonome
Fahrt des Fahrzeugs mittels eines fahrzeugexternen
Uberwachungssystems auf Fehler iberwacht wird.

3. Verfahren nach Anspruch 2, wobei das Uber-
wachungssystem zumindest eine Videokamera um-
fasst.

4. Verfahren nach einem der vorherigen Anspri-
che, wobei der Abschlepproboter (201) ansprechend
auf eine Fehlermeldung des Fahrzeugs mit dem Ab-
schleppen beauftragt wird.

5. Verfahren nach einem der vorherigen Anspri-
che, wobei ein Bereich, in welchem sich der Ab-
schlepproboter (201) bewegt, um das Fahrzeug ab-
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zuschleppen, fir weitere Fahrzeuge und/oder fiir Per-
sonen zumindest wahrend einer Abschleppzeit ge-
sperrt wird.

6. Verfahren nach einem der vorherigen Anspri-
che, wobei zumindest eine der folgenden Aktivitaten
dokumentiert wird: autonome Fahrt des Fahrzeugs
innerhalb des Parkplatzes (303) und Abschleppen
des Fahrzeugs mittels des Abschlepproboters (201).

7. Verfahren nach einem der vorherigen Anspru-
che, wobei der Abschlepproboter (201) als ein Park-
roboter gebildet ist.

8. Abschlepproboter (201), der eingerichtet ist, an-
sprechend auf eine Beauftragung ein innerhalb eines
Parkplatzes (303) vorhandenes Fahrzeugs, das auf-
grund eines Fehlerfalls seine autonome Fahrt nicht
mehr fortfihren kann, zu einer vorbestimmten Positi-
on abzuschleppen.

9. Parksystem (301), umfassend einen Parkplatz
(303) und einen Abschlepproboter (201) nach An-
spruch 8.

10. Parksystem (301) nach Anspruch 9, um-
fassend ein fahrzeugexternes Uberwachungssystem
zum Uberwachen einer autonomen Fahrt eines Fahr-
zeugs innerhalb des Parkplatzes (303) auf Fehler.

11. Parksystem nach Anspruch 9 oder 10, wobei ei-
ne Dokumentationseinrichtung zum Dokumentieren
von zumindest einer der folgenden Aktivitaten vorge-
sehen ist: autonome Fahrt des Fahrzeugs innerhalb
des Parkplatzes (303) und Abschleppen des Fahr-
zeugs mittels des Abschlepproboters (201).

12. Computerprogramm, umfassend Programm-
code zur Durchfiihrung des Verfahrens nach einem
der Anspriiche 1 bis 7, wenn das Computerprogramm
auf einem Computer ausgefiihrt wird.

Es folgt eine Seite Zeichnungen
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Anhéangende Zeichnungen
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