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(54) Title: METHOD AND DEVICE FOR OPERATING A VEHICLE
(54) Bezeichnung : VERFAHREN UND VORRICHTUNG ZUM BETREIBEN EINES FAHRZEUGS

(57) Abstract: The invention relates to a method for operating a vehicle, the

Fig. 1

vehicle being guided in a car park by remote control in such a way that a
predetermined minimum distance from mobile objects in the vicinity of the
vehicle is observed. The invention further relates to a device for operating a

vehicle, to a car parking system for vehicles and to a computer program.

(57) Zusammenfassung: Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum Betreiben
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eines Fahrzeugs, wobei das Fahrzeug aut einem Parkplatz ferngesteuert derart
gefiihrt wird, dass ein vorbestimmter Mindestabstand zu mobilen Objekten im

Umfeld des Fahrzeugs eingehalten wird. Die Erfindung betrifft ferner eine
Vorrichtung zum Betreiben eines Fahrzeugs, ein Parkplatzsystem fiir Fahrzeuge
sowie ein Computerprogramm.
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Beschreibung

Titel
Verfahren und Vorrichtung zum Betreiben eines Fahrzeugs

Die Erfindung betrifft ein Verfahren und eine Vorrichtung zum Betreiben eines
Fahrzeugs. Die Erfindung betrifft ferner ein Parkplatzsystem fiir Fahrzeuge sowie

ein Computerprogramm.

Stand der Technik

Bei einem vollautomatisierten (autonomen) sogenannten Valet Parking wird ein
Fahrzeug von seinem Fahrer auf einer Abgabestelle, z.B. vor einem Parkhaus,
geparkt und von da fahrt das Fahrzeug selber in eine Parkposition/Parkbucht und
wieder zurlick zur Abgabestelle.

Bei einem solchen automatischen Parkvorgang gibt es eine Vielzahl von
Herausforderungen, z.B.:

Im Mischbetrieb (gleichzeitiger Betrieb von autonom fahrenden Fahrzeugen und
nicht autonom fahrenden Fahrzeugen, also manuell geflihrte Fahrzeuge) kann es
zu Situationen kommen, in denen sich die Fahrzeuge (autonom fahrende
Fahrzeuge und Fahrzeuge mit einem menschlichen Fahrer) abstimmen miissen.
Im Normalfall wird dies zwischen menschlichen Fahrern z.B. per Handzeichen
durchgeflhrt.

Ferner kdnnen die einzelnen Fahrzeugsensoriken oder die Infrastruktur
Unzulénglichkeiten in einer Genauigkeit oder einer Robustheit aufweisen. Das
heil3t, dass bei (nahen) Annaherungen oder Vorbeifahren eine Gefahr von
Kollisionen bestehen kénnte.
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Offenbarung der Erfindung

Die der Erfindung zugrunde liegende Aufgabe kann daher darin gesehen werden,
ein Verfahren zum Betreiben eines Fahrzeugs bereitzustellen, welches eine
Gefahr von Kollisionen in einem Mischbetrieb von autonom und nicht autonom

fahrenden Fahrzeugen auf einem Parkplatz verringert oder sogar vermeidet.

Die der Erfindung zugrunde liegende Aufgabe kann auch darin gesehen werden,
eine entsprechende Vorrichtung zum Betreiben eines Fahrzeugs bereitzustellen.

Die der Erfindung zugrunde liegende Aufgabe kann darin gesehen werden, ein
entsprechendes Parkplatzsystem flir Fahrzeuge bereitzustellen.

Des Weiteren kann die der Erfindung zugrunde liegende Aufgabe darin gesehen
werden, ein entsprechendes Computerprogramm bereitzustellen.

Nach einem Aspekt wird ein Verfahren zum Betreiben eines Fahrzeugs
bereitgestellt, wobei das Fahrzeug auf einem Parkplatz ferngesteuert derart
geflihrt wird, dass ein vorbestimmter Mindestabstand zu mobilen Objekten im
Umfeld des Fahrzeugs eingehalten wird.

Gemal} einem weiteren Aspekt wird eine Vorrichtung zum Betreiben eines
Fahrzeugs bereitgestellt, umfassend eine Fernsteuerung zum ferngesteuerten
Fuhren des Fahrzeugs derart, dass ein vorbestimmter Mindestabstand des
Fahrzeugs zu mobilen Objekten im Umfeld des Fahrzeugs eingehalten werden

kann.

Nach einem Aspekt wird ein Parkplatzsystem flr Fahrzeuge bereitgestellt,
umfassend einen Parkplatz und die erfindungsgemafe Vorrichtung.

Gemal} einem weiteren Aspekt wird ein Computerprogramm bereitgestellt,
welches Programmcode zur Durchfiihrung des erfindungsgemafen Verfahrens
umfasst, wenn das Computerprogramm auf einem Computer ausgefiihrt wird.



10

15

20

25

30

WO 2016/066351

Nach einem Aspekt wird ein Fahrzeug bereitgestellt, welches eine
Fuhrungseinrichtung zum autonomen Fithren des Fahrzeugs und eine
Kommunikationsschnittstelle umfasst, wobei die Kommunikationsschnittstelle
ausgebildet ist, Uber ein Kommunikationsnetzwerk Fernsteuerungssignale zu
empfangen, wobei die Fihrungseinrichtung ausgebildet ist, das Fahrzeug
ansprechend auf die Fernsteuerungssignale autonom zu fihren.

Die Erfindung umfasst also insbesondere den Gedanken, das Fahrzeug auf
einem Parkplatz derart ferngesteuert zu fiihren, dass stets ein vorbestimmter
Mindestabstand zu mobilen Objekten im Umfeld des Fahrzeugs eingehalten wird.
Dadurch also, dass stets ein vorbestimmter Mindestabstand eingehalten wird,
wird in vorteilhafter Weise eine Kollisionsgefahr verringert oder sogar ganz
vermieden. Somit ist also in vorteilhafter Weise auch ein Mischbetrieb von
autonom fahrenden und nicht autonom fahrenden Fahrzeugen auf dem Parkplatz
ermoglicht. Insbesondere kann so in vorteilhafter Weise eine Unzulanglichkeit in
einer Genauigkeit bezlglich einer Umfeldsensorik von Fahrzeugen oder
beziglich einer Infrastruktur kompensiert werden.

Es wird also verhindert, dass sich die Fahrzeuge zu nahe kommen. Dies
insbesondere dadurch, dass der vorbestimmte Mindestabstand eingehalten wird.

Ein Parkplatz im Sinne der vorliegenden Erfindung kann auch als eine Parkflache
bezeichnet werden und dient als Abstellflache flir Fahrzeuge. Der Parkplatz
bildet somit insbesondere eine zusammenhangende Flache, die mehrere
Stellplatze (bei einem Parkplatz auf privatem Grund) oder Parkstande (bei einem
Parkplatz auf éffentlichem Grund) aufweist. Der Parkplatz kann nach einer
Ausfuhrungsform von einem Parkhaus umfasst sein. Insbesondere ist der
Parkplatz von einer Garage umfasst.

Parkstéande oder Stellplatze kdnnen im Folgenden auch als Parkpositionen
bezeichnet werden. Eine Parkposition im Sinne der vorliegenden Erfindung ist
eine Position, an welcher das Fahrzeug autonom oder ferngesteuert parken soll.
Das heifit also, dass nach einer Ausflihrungsform vorgesehen ist, dass das
Fahrzeug autonom an der Parkposition parkt oder ferngesteuert an der

PCT/EP2015/072326
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Parkposition parkt. Das heil3t also, dass das Fahrzeug ferngesteuert derart
geflihrt wird, dass es an der Parkposition parkt.

Eine Abgabeposition, die auch als eine Abgabestelle bezeichnet werden kann, im
Sinne der vorliegenden Erfindung, ist eine Position, an welcher ein Fahrer des
Fahrzeugs sein Fahrzeug fiir einen autonomen oder ferngesteuerten
Parkvorgang abstellen und von dieser sein Fahrzeug zu einem spateren
Zeitpunkt wieder abholen kann. Das heilit also insbesondere, dass das an der
Abgabeposition abgestellte Fahrzeug derart ferngesteuert auf dem Parkplatz
gefihrt wird, dass es von der Abgabeposition zu einer Parkposition fahrt und dort
insbesondere einparkt. Das Ermitteln, auf welcher Parkposition das Fahrzeug
einparken soll, kann beispielsweise wie noch nachstehend erldutert durchgefiihrt

werden.

Gemal einer weiteren Ausflihrungsform ist vorgesehen, dass das Fahrzeug
autonom aus der Parkposition ausparkt oder derart ferngesteuert gefiihrt wird,
dass es aus der Parkposition ausparkt.

In einer anderen Ausfiihrungsform ist vorgesehen, dass das Fahrzeug autonom
von der Parkposition zu der Abgabeposition zuriickfahrt oder derart ferngesteuert
geflhrt wird, dass es von der Parkposition zurlick zu der Abgabeposition fahrt.

Autonom im Sinne der vorliegenden Erfindung bedeutet insbesondere, dass das
Fahrzeug selbststandig, also ohne einen Eingriff eines Fahrers, navigiert oder
fahrt. Das Fahrzeug fahrt also selbststandig, insbesondere navigiert
selbststandig, auf dem Parkplatz, ohne dass ein Fahrer hierfiir das Fahrzeug
steuern oder sich in diesem befinden musste. Das heif3t also insbesondere, dass
das Fahrzeug beispielsweise eine Filihrungseinrichtung fiir die Navigation des
Fahrzeugs umfasst, die ausgebildet ist, das Fahrzeug autonom zu flihren.

Ein Fihren im Sinne der vorliegenden Erfindung umfasst insbesondere eine
Quer- und/oder eine Langsfihrung des Fahrzeugs.

Ein solch autonom fahrendes Fahrzeug, das automatisch ein- und ausparken
kann, wird beispielsweise als ein AVP-Fahrzeug bezeichnet. AVP steht fiir

PCT/EP2015/072326
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"Automatic Valet Parking" und kann mit "automatischer Parkvorgang" Ubersetzt
werden. Fahrzeuge, die diese AVP-Funktionalitét nicht aufweisen, werden
beispielsweise als normale oder manuelle Fahrzeuge bezeichnet.

Nach einer Ausfiihrungsform ist vorgesehen, dass das Fernsteuern Uber ein
Kommunikationsnetzwerk durchgefiihrt wird. Das heif3t also insbesondere, dass
Fernsteuerungsbefehle liber ein Kommunikationsnetzwerk an das Fahrzeug
gesendet werden.

In einer Ausflihrungsform ist vorgesehen, dass das Kommunikationsnetzwerk ein
WLAN-Netzwerk und/oder ein Mobilfunknetzwerk umfasst.

Nach einer Ausfiihrungsform ist vorgesehen, dass eine lUiber das
Kommunikationsnetzwerk durchgefiihrte Kommunikation verschlisselt wird. Das
heil3t also insbesondere, dass Befehle, Signale, Daten, die Uber das
Kommunikationsnetzwerk, zum Beispiel zwischen einem Fahrzeug und einer
Vorrichtung, insbesondere eines Parkhaussystems, verschliisselt wird respektive
sind. Dadurch ist insbesondere ein Mitlesen der Kommunikation seitens
Unbefugter in vorteilhafter Weise verhindert oder zumindest erschwert.

In einer anderen Ausfihrungsform ist vorgesehen, dass zum Einhalten des
vorbestimmten Mindestabstands das Fahrzeug in eine von mehreren
Parkpositionen des Parkplatzes gefiihrt wird. Das heil3t also insbesondere, dass
das Fahrzeug zum Einhalten des vorbestimmten Mindestabstands ferngesteuert
in eine von mehreren Parkpositionen des Parkplatzes geflihrt wird. Insbesondere
ist vorgesehen, dass das Fahrzeug auf dieser Parkposition, in welche es gefiihrt
wurde, abgestellt, also insbesondere geparkt, wird. Dadurch, dass das Fahrzeug
in eine von mehreren Parkpositionen gefihrt wird, wird es in vorteilhafter Weise
aus dem fahrenden oder flieRenden Verkehr herausgenommen. Das heif3t also
insbesondere, dass es nicht mehr ein aktiver Teilnehmer des fahrenden oder
flieRenden Verkehrs ist. In der Parkposition befindet sich das Fahrzeug in
vorteilhafter Weise aulderhalb der Fahrspuren des Parkplatzes. Es stellt somit in
vorteilhafter Weise kein Hindernis mehr fiir weitere Fahrzeuge, die auf dem
Parkplatz fahren, dar. Somit kann also einfach und effektiv sichergestellt werden,
dass der vorbestimmte Mindestabstand eingehalten werden kann.
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Nach einer anderen Ausfiihrungsform ist vorgesehen, dass die Parkposition
abhangig von einem Parameter ermittelt wird. Dadurch wird insbesondere der
technische Vorteil bewirkt, dass das Ermitteln, in welche der mehreren
Parkpositionen das Fahrzeug gefiihrt wird, aufgrund der Parametrisierung an
verschiedene Situationen angepasst werden kann. Somit ist ein flexibleres
Konzept gegeben, um den vorbestimmten Mindestabstand mittels des Fiihrens
des Fahrzeugs in eine Parkposition geschaffen.

In einer anderen Ausfiihrungsform ist vorgesehen, dass die Parkposition

abhangig von mehreren Parametern ermittelt wird.

In einer anderen Ausfiihrungsform ist vorgesehen, dass der Parameter eine
momentane und/oder erwartete Verkehrssituation auf dem Parkplatz beschreibt.
Dadurch wird insbesondere der technische Vorteil bewirkt, dass die konkret
vorliegende Verkehrssituation und/oder die erwartete Verkehrssituation auf dem
Parkplatz bei dem Ermitteln der Parkposition berticksichtigt wird. Somit ist also
eine flexible und angepasste Fiuhrung des Fahrzeugs ermdglicht.

Gemal einer weiteren Ausfiuhrungsform ist vorgesehen, dass, wenn die
momentane und/oder erwartete Verkehrssituation ein Fehlen von Gegenverkehr
und ein nachfolgendes Fahrzeug umfasst, das Fahrzeug in diejenige
Parkposition geflihrt wird, die bezogen auf seine momentane Position am
entferntesten auf dem Parkplatz vorgesehen ist.

Dadurch also, dass das Fahrzeug auf die entfernteste Parkposition gefiihrt wird,
ist insbesondere der technische Vorteil bewirkt, dass es mdglichst weit entfernt
von dem nachfolgenden Fahrzeug abgestellt wird. Somit wird also eine
entsprechend grof3e Distanz zwischen den beiden Fahrzeugen bewirkt.

In einer anderen Ausfiihrungsform ist vorgesehen, dass, wenn die momentane
und/oder erwartete Verkehrssituation ein Vorhandensein von Gegenverkehr und
ein Fehlen von einem nachfolgenden Fahrzeug umfasst, das Fahrzeug in
diejenige Parkposition gefiihrt wird, die bezogen auf seine momentane Position
am nachsten auf dem Parkplatz vorgesehen ist.



10

15

20

25

30

35

WO 2016/066351 PCT/EP2015/072326

Dadurch wird insbesondere der technische Vorteil bewirkt, dass das Fahrzeug
moglichst schnell aus einer Fahrspur herausfahrt. Dies insbesondere dadurch,
dass es auf die nachste Parkposition geflhrt wird.

Nach einer anderen Ausfihrungsform ist vorgesehen, dass, wenn die
momentane und/oder erwartete Verkehrssituation ein Vorhandensein von
Gegenverkehr und ein Vorhandensein von einem nachfolgenden Fahrzeug
umfasst, das Fahrzeug in diejenige Parkposition gefiihrt wird, die bezogen auf
seine momentane Position am nachsten auf dem Parkplatz vorgesehen ist.

Auch dadurch wird insbesondere der technische Vorteil bewirkt, dass das
Fahrzeug mdglichst schnell aus einer Fahrspur entfernt wird. Dies insbesondere
dadurch, dass das Fahrzeug auf die nachste Parkposition geflihrt wird.

In einer anderen Ausfiihrungsform ist vorgesehen, dass, wenn die momentane
und/oder erwartete Verkehrssituation ein vorausfahrendes Fahrzeug und/oder
ein sich vorausbefindendes Lebewesen und ein Fehlen von einem
nachfolgenden Fahrzeug umfasst, das Fahrzeug in diejenige Parkposition gefuhrt
wird, die bezogen auf seine momentane Position sowohl am nachsten auf dem
Parkplatz als auch mindestens eine Parkposition vor der Parkposition des
vorausfahrenden Fahrzeugs und/oder einer Position eines sich
vorausbefindenden Lebewesen vorgesehen ist.

Dadurch wird insbesondere der technische Vorteil bewirkt, dass zum einen das
Fahrzeug mdglichst schnell aus einer Fahrspur herausgenommen wird, wobei
zum anderen noch ein Sicherheitsabstand, zumindest eine Parkposition,
zwischen dem Fahrzeug und einem vorausfahrenden Fahrzeug, das an seiner
ihm zugewiesenen Parkposition parken soll respektive einer Position eines sich
vorausbefindenden Lebewesens geschaffen ist.

Nach einer Ausfiihrungsform sind mehrere Lebewesen vorgesehen, die
insbesondere gleich oder vorzugsweise unterschiedlich gebildet sind. Ein
Lebewesen im Sinne der vorliegenden Erfindung ist beispielsweise ein Mensch
oder ein Tier.
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In einer anderen Ausfiihrungsform ist vorgesehen, dass, wenn die momentane
und/oder erwartete Verkehrssituation ein vorausfahrendes Fahrzeug und/oder
ein sich vorausbefindendes Lebewesen und ein Vorhandensein von einem
nachfolgenden Fahrzeug umfasst, das Fahrzeug in diejenige Parkposition gefuhrt
wird, die vor eine Parkposition des vorausfahrenden Fahrzeugs und/oder einer
Position eines sich vorausbefindenden Lebewesens vorgesehen ist.

Auch dadurch wird, wie bereits vorstehend erlautert, ein Mindestabstand,
zumindest eine Parkposition, zwischen dem Fahrzeug und einem
vorausfahrenden Fahrzeug respektive einem sich vorausbefindenden
Lebewesen geschaffen.

Funktionalitdten der Vorrichtung, insbesondere der Fernsteuerung, ergeben sich
aus Ausfuhrungsformen des Verfahrens und umgekehrt. Das heifdt also
insbesondere, dass die Fernsteuerung eingerichtet ist, die einzelnen
Verfahrensschritte, wie sie im Zusammenhang mit den Ausfihrungsformen des
Verfahrens beschrieben sind, durchzufiihren, also das Fahrzeug entsprechend

zu fuhren.

Das heif3t also insbesondere, dass nach einer Ausfliihrungsform die Vorrichtung
eingerichtet ist, das erfindungsgemale Verfahren durchzufiihren.

Nach einer Ausfiihrungsform sind mehrere Fahrzeuge vorgesehen, wobei
zumindest eines dieser Fahrzeuge oder mehrere dieser Fahrzeuge gemall dem
hier beschriebenen Verfahren betrieben wird. Das heil3t also insbesondere, dass
nach einer Ausflihrungsform ein Verfahren zum Betreiben von mehreren
Fahrzeugen vorgesehen ist, wobei ein oder mehrere Fahrzeuge auf dem
Parkplatz ferngesteuert derart geflihrt werden, dass ein vorbestimmter
Mindestabstand zu mobilen Objekten im Umfeld des Fahrzeugs eingehalten wird.

Nach einer Ausfiihrungsform ist eine Kommunikationsschnittstelle vorgesehen,
die ausgebildet ist, Fernsteuerungssignale iber ein Kommunikationsnetzwerk an
ein Fahrzeug zu senden. Diese Fernsteuerungssignale werden nach einer
anderen Ausflihrungsform mittels der Fernsteuerung generiert oder erzeugt.
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Die Erfindung wird im Folgenden anhand von bevorzugten
Ausflhrungsbeispielen naher erlautert. Hierbei zeigen

Fig. 1 ein Verfahren zum Betreiben eines Fahrzeugs,

Fig. 2 eine Vorrichtung zum Betreiben eines Fahrzeugs und

Fig. 3 ein Parkplatzsystem fur Fahrzeuge.

Fig. 1 zeigt ein Ablaufdiagramm eines Verfahrens zum Betreiben eines
Fahrzeugs.

Gemalf} einem Schritt 101 wird das Fahrzeug auf einem Parkplatz derart
ferngesteuert geflihrt, dass gemaf einem Schritt 103 ein vorbestimmter
Mindestabstand zu mobilen Objekten im Umfeld des Fahrzeugs eingehalten wird.

Ein mobiles Objekt im Sinne der vorliegenden Erfindung ist beispielsweise eine
Person, also ein Mensch, oder ein Tier. Ein mobiles Objekt im Sinne der
vorliegenden Erfindung ist insbesondere ein weiteres Fahrzeug. Das weitere
Fahrzeug ist beispielsweise ein autonomes oder manuelles Fahrzeug. Wenn im
Zusammenhang mit dem "mobilen Objekt" der Singular verwendet wurde, so soll
stets der Plural und umgekehrt mitgelesen werden. Auch weitere AVP-Fahrzeuge

kdnnen vorzugsweise ferngesteuert werden.

Fig. 2 zeigt eine Vorrichtung 201 zum Betreiben eines Fahrzeugs.

Die Vorrichtung 201 umfasst eine Fernsteuerung 203 zum ferngesteuerten
Fuhren des Fahrzeugs derart, dass ein vorbestimmter Mindestabstand des
Fahrzeugs zu mobilen Objekten im Umfeld des Fahrzeugs eingehalten werden
kann. Die Fernsteuerung kann allgemein insbesondere als eine

Fernsteuerungseinrichtung bezeichnet werden.

Nach einer Ausflihrungsform umfasst die Vorrichtung 201 eine
Kommunikationsschnittstelle, die ausgebildet ist, Uber ein
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Kommunikationsnetzwerk Fernsteuerungssignale an ein Fahrzeug zu senden.
Diese Fernsteuerungssignale werden insbesondere mittels der Fernsteuerung
oder Fernsteuerungseinrichtung 203 generiert oder erzeugt. Diese
Fernsteuerungssignale oder Fernsteuerungsbefehle ,sagen” oder befehlen also
dem Fahrzeug, wie es fahren soll, dass ein vorbestimmter Mindestabstand des
Fahrzeugs zu mobilen Objekten im Umfeld des Fahrzeugs eingehalten werden

kann.

Fig. 3 zeigt ein Parkplatzsystem 301 fur Fahrzeuge.

Das Parkplatzsystem 301 umfasst einen Parkplatz 303, der beispielsweise
mehrere Parkstande oder Stellplatze aufweist. Das Parkplatzsystem 301 umfasst
ferner die Vorrichtung 201 der Fig. 2.

Die Erfindung umfasst also insbesondere den Gedanken, ein Verfahren, eine
Vorrichtung, ein Parkplatzsystem sowie ein Computerprogramm bereitzustellen,
mittels welchen insbesondere bei einem vollautomatischen (autonomen) Valet
Parking eine Gefahr von Kollisionen sowie einem "Aufeinandertreffen” von AVP-
Fahrzeugen mit anderen Fahrzeugen (normalen oder weiteren AVP-Fahrzeugen)
und/oder mit Personen vermindert oder sogar verhindert werden kann. Der
erfindungsgemale Gedanke ist hier insbesondere, dass ein
Parkplatzverwaltungssystem, hier realisiert durch die Vorrichtung, die AVP-
Fahrzeuge so "steuert", also fernsteuert, dass diese mit einem Mindestabstand
zu anderen Fahrzeugen und/oder Personen, also mobilen Objekten, autonom
fahren kdnnen. Dieser Mindestabstand oder vorbestimmter Mindestabstand ist
dabei insbesondere definierbar.

Das Fernsteuern bedeutet im Sinne der vorliegenden Erfindung insbesondere,
dass mittels der Fernsteuerung eine Kontrolle darliber besteht, wann das
Fahrzeug, insbesondere das AVP-Fahrzeug losfahrt, fahrt, einparkt oder stoppt
oder anhalt oder sich abstellt. Das heifdt also insbesondere, dass ein
Parkplatzmanagementsystem die Kontrolle hat, wann ein AVP-Fahrzeug losfahrt,
fahrt, einparkt, ausparkt, stoppt, anhalt oder sich abstellt. Das Fernsteuern
umfasst also einen oder mehrere der nachstehend genannten Mandver:

Losfahren, Fahren, Einparken, Ausparken, Stoppen, Anhalten und Abstellen.
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Des Weiteren wird mittels der Fernsteuerung insbesondere gesteuert oder
kontrolliert, mit welchen Geschwindigkeiten, mit und/oder auf welchen Wegen
oder Trajektorien das Fahrzeug fahren darf oder soll. Das Fernsteuern umfasst
also insbesondere ein Steuern einer Fahrzeuggeschwindigkeit und/oder einer
Fahrzeugtrajektorie und/oder einer Fahrzeugverzdgerung und/oder einer
Fahrzeugbeschleunigung.

Des Weiteren wird mittels der Fernsteuerung gesteuert oder kontrolliert, in
welche Parkposition, z.B. in welche Parkbucht, das AVP-Fahrzeug fahren soll
oder darf. Hierbei ist die Auswahl und die Zuweisung der Parkposition, z.B. der
Parkbucht, fir das AVP-Fahrzeug ein besonders bevorzugtes und sinnvolles
Kriterium, da es malgeblich einen Verkehr oder ein Aufeinandertreffen bestimmt.

Nach nicht gezeigten Ausfiihrungsformen kdnnen beispielsweise zumindest eine
oder mehrere der folgenden Situationen auftreten, dies insbesondere in Bezug
auf die Zeit, die das AVP-Fahrzeug fur einen Ein- und/oder Ausparkvorgang
und/oder sowie fur die Fahrt zur Parkposition und/oder zur Abgabeposition (auch
Dropzone genannt) bendtigt:

1. Kein Gegenverkehr (Fehlen oder Abwesenheit von einem vorausfahrenden
Fahrzeug) und kein nachfolgendes Fahrzeug oder keine nachfolgenden
Fahrzeuge oder kein nachfolgendes AVP-Fahrzeug oder keine nachfolgenden
AVP-Fahrzeuge (also eine Abwesenheit oder ein Fehlen von einem
nachfolgenden Fahrzeug).

2. Kein Gegenverkehr und ein oder mehrere nachfolgende Fahrzeuge,
insbesondere AVP-Fahrzeuge.

3. Gegenverkehr (Fahrzeuge und/oder Personen und/oder Tiere) und kein
nachfolgendes Fahrzeug oder keine nachfolgenden Fahrzeuge oder kein
nachfolgendes AVP-Fahrzeug oder keine nachfolgenden AVP-Fahrzeuge.

4. Gegenverkehr (Fahrzeuge und/oder Personen und/oder Tiere) und ein oder
mehrere nachfolgende Fahrzeuge, insbesondere AVP-Fahrzeuge.
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5. Ein oder mehrere vorausfahrende Fahrzeuge respektive sich
vorausbefindende Personen oder Tiere (Singular soll mitgelesen werden) und
kein oder keine nachfolgende Fahrzeuge, insbesondere AVP-Fahrzeuge.

6. Ein oder mehrere vorausfahrende Fahrzeuge respektive Personen und/oder
Tiere und ein oder mehrere nachfolgende Fahrzeuge, insbesondere AVP-
Fahrzeuge.

Die vorstehend genannten Situationen sind also insbesondere relevant bei einer
Ermittlung der Fahrwege fiir eine Verhinderung des Aufeinandertreffens
respektive fiir einen vorgegebenen Mindestabstand.

Die vorstehend genannten Situationen beziehen sich dabei vorzugsweise immer
auf die fiir das AVP-Fahrzeug zu fahrende Strecke respektive Weg oder
Trajektorie.

Nach einer Ausfiihrungsform ist vorgesehen, dass die ferngesteuerte Fihrung
abhangig von einer jeweiligen Geschwindigkeit, mit der sich das Fahrzeug und
die gegebenenfalls vorhandenen weiteren Fahrzeuge und/oder Personen
und/oder Tiere bewegen, durchgefiihrt wird, vorzugsweise wird die
ferngesteuerte Flihrung abhangig von Toleranzen in der jeweiligen
Geschwindigkeit durchgefihrt.

Gemal einer weiteren Ausflihrungsform ist vorgesehen, dass die ferngesteuerte
Fuhrung derart durchgefiihrt wird, dass ein Aufeinandertreffen des Fahrzeugs auf
einen Gegenverkehr verhindert wird. Prioritat hat also insbesondere ein
Verhindern von Aufeinandertreffen von Gegenverkehr, da an diesem
vorbeigefahren werden muss. Das heildt also insbesondere, dass nach einer
Ausflhrungsform ein solches Aufeinandertreffen verhindert wird. Bei
vorausfahrendem und/oder nachfolgendem Verkehr ist ein Stoppen mdglich,
wobei dies nach einer Ausflihrungsform vorgesehen ist, womit ein

Mindestabstand in vorteilhafter Weise erreicht werden kann.
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Das heif3t also insbesondere, dass nach einer weiteren Ausfliihrungsform
vorgesehen ist, das Fahrzeug und/oder weitere Fahrzeuge zu stoppen. Dies
insbesondere dadurch, dass mittels der Fernsteuerung ein Stoppsignal an das
oder die Fahrzeuge gesendet wird. Dies beispielsweise Uber das
Kommunikationsnetzwerk. Dies also insbesondere mittels der

Kommunikationsschnittstelle.

In einer Ausfuhrungsform ist vorgesehen, dass, wenn ein Aufeinandertreffen des
Fahrzeugs auf einen Gegenverkehr nicht verhindert werden kann, ein
Stoppsignal an das Fahrzeug und/oder an das oder die Fahrzeuge des
Gegenverkehrs gesendet wird. Sollte also nach dieser Ausfilhrungsform ein
Aufeinandertreffen nicht verhindert werden kénnen, zum Beispiel weil der
Gegenverkehr vermutlich schneller kommt, als der Parkvorgang abgeschlossen
sein wird, dann wird nach dieser Ausfiihrungsform ein Stoppsignal flr eines oder
mehrere der Fahrzeuge gesendet. Dies beispielsweise mittels der Vorrichtung,
also insbesondere mittels der Fernsteuerung, insbesondere mittels eines
Parkplatzverwaltungssystems. Somit kann beispielsweise in vorteilhafter Weise
bewirkt werden, dass maximal ein Fahrzeug zur gleichen Zeit in Bewegung ist.

Ein Algorithmus der Zuweisung einer Parkposition flr das Fahrzeug ist nach
weiteren Ausfuhrungsformen wie folgt:

Wenn nach einer Ausfiihrungsform die erste vorstehend genannte Situation
vorliegt, so ist es nach einer Ausfiihrungsform egal, in welche Parkposition, z.B.
Parkbucht, das Fahrzeug geflihrt wird. Es ist nach einer Ausfiihrungsform
vorgesehen, dass zusatzliche Kriterien fiir die Auswahl der Parkposition
mitbetrachtet werden kdnnen.

Wenn nach einer Ausfiihrungsform die zweite vorstehend genannte Situation
vorliegt, so bekommt das Fahrzeug die am entfernteste Parkposition.

Wenn nach einer weiteren Ausfiihrungsform die dritte vorstehend genannte
Situation vorliegt, so bekommt das Fahrzeug die nachste Parkposition.
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Wenn nach einer weiteren Ausfiihrungsform die vorstehend genannte vierte
Situation vorliegt, so bekommt das Fahrzeug die nachste Parkposition.

Wenn gemal} einer weiteren Ausfiihrungsform die filinfte vorstehend genannte
Situation vorgesehen ist, so bekommt das Fahrzeug die nachste Parkposition,
aber mindestens eine Parkposition vor der Parkposition des vorausfahrenden

respektive vor den zu erwartenden Personen.

Wenn nach einer Ausfiihrungsform die sechste vorstehend genannte Situation
vorgesehen ist, so bekommt das Fahrzeug die Parkposition vor der Parkposition
des vorausfahrenden Fahrzeugs respektive vor den zu erwartenden Personen.

Nach einer Ausflhrungsform ist vorgesehen, dass der Parkplatz verschiedene
voneinander abgegrenzte Bereiche umfasst, die insbesondere derart ausgebildet
sind, dass diese getrennt voneinander angefahren werden kdnnen. Es also
vorzugsweise verschiedene voneinander abgegrenzte Bereiche auf dem
Parkplatz gibt, wie zum Beispiel eine linke Parkhaushalfte und eine rechte
Parkhaushalfte. Diese verschieden voneinander abgegrenzten Bereiche sind
derart ausgebildet, dass diese separat (also getrennt voneinander) und
mindestens grofdtenteils separat angefahren werden kdnnen. Dies vereinfacht in
vorteilhafter Weise die Durchfiihrung des erfindungsgemalen Verfahrens.

Nach einer anderen Ausflihrungsform ist vorgesehen, dass der Parkplatz,
insbesondere das Parkhaus, fur das vollautomatische Valet Parking einen
eigenen Bereich reserviert hat. Also ist nach einer Ausflihrungsform vorgesehen,
dass der Parkplatz einen fir ein vollautomatisches Valet Parking reservierten
eigenen Bereich umfasst. Dadurch kdnnen in vorteilhafter Weise mogliche
Probleme durch einen Mischverkehr respektive durch Fuldganger usw.
umgangen werden. Auch dadurch wird in vorteilhafter Weise die Durchflihrung
des Verfahrens weiter vereinfacht.

Nach einer Ausfiihrungsform ist vorgesehen, dass eine Anwesenheit und eine
Bewegung von AVP-Fahrzeugen, insbesondere von normalen Fahrzeugen,
und/oder Personen durch ein Parkplatzmanagementsystem, das eine

PCT/EP2015/072326
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Parkhausiberwachung umfassend beispielsweise ein Videokamerasystem

umfasst, iberwacht wird.

Nach einer weiteren Ausflihrungsform wird der gesamte Vorgang oder zumindest
einige der vorstehend genannten Verfahrensschritte, fiir Dokumentationszwecke
dokumentiert. Das heifl3t, dass nach einer Ausflihrungsform zumindest einige,
vorzugsweise alle, der vorstehend und nachstehend genannten
Verfahrensschritte flir Dokumentationszwecke dokumentiert, insbesondere
aufgezeichnet, insbesondere mittels einer oder mehrere Videokameras
aufgezeichnet, werden.

Das Dokumentieren, insbesondere das Aufzeichnen, wird nach einer
Ausfuhrungsform mittels einer Parkplatziiberwachung, insbesondere einer
Parkhaustberwachung, durchgefiihrt. Die Parkplatziiberwachung umfasst nach
einer Ausfiihrungsform eine oder mehrere Videokameras.

Nach einer Ausfiihrungsform ist eine Parkplatziiberwachung zum Uberwachen
des Parkplatzes vorgesehen, die ferner ausgebildet ist, zumindest einige,
insbesondere alle, der vorstehend und nachstehend genannten
Verfahrensschritte zu dokumentieren, insbesondere aufzuzeichnen.

Nach einer Ausfihrungsform werden die Befehle, also insbesondere die
Fernsteuerungsbefehle, von dem Parkplatzverwaltungssystem an das oder die
AVP-Fahrzeuge Ubertragen, z.B. iber WLAN.
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Anspriiche

. Verfahren zum Betreiben eines Fahrzeugs, wobei das Fahrzeug auf einem

Parkplatz ferngesteuert derart gefuihrt (101) wird, dass ein vorbestimmter
Mindestabstand zu mobilen Objekten im Umfeld des Fahrzeugs eingehalten
(103) wird.

. Verfahren nach Anspruch 1, wobei zum Einhalten des vorbestimmten

Mindestabstands das Fahrzeug in eine von mehreren Parkpositionen des
Parkplatzes gefihrt wird.

. Verfahren nach Anspruch 2, wobei die Parkposition abhangig von einem

Parameter ermittelt wird.

. Verfahren nach Anspruch 3, wobei der Parameter eine momentane und/oder

erwartete Verkehrssituation auf dem Parkplatz beschreibt.

. Verfahren nach Anspruch 4, wobei, wenn die momentane und/oder erwartete

Verkehrssituation ein Fehlen von Gegenverkehr und ein nachfolgendes
Fahrzeug umfasst, das Fahrzeug in diejenige Parkposition gefiihrt wird, die
bezogen auf seine momentane Position am entferntesten auf dem Parkplatz
vorgesehen ist.

. Verfahren nach Anspruch 4 oder 5, wobei, wenn die momentane und/oder

erwartete Verkehrssituation ein Vorhandensein von Gegenverkehr und ein
Fehlen von einem nachfolgenden Fahrzeug umfasst, das Fahrzeug in
diejenige Parkposition gefiihrt wird, die bezogen auf seine momentane
Position am nachsten auf dem Parkplatz vorgesehen ist.

. Verfahren nach einem der Anspriiche 4 bis 6, wobei, wenn die momentane

und/oder erwartete Verkehrssituation ein Vorhandensein von Gegenverkehr

PCT/EP2015/072326
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und ein Vorhandensein von einem nachfolgenden Fahrzeug umfasst, das
Fahrzeug in diejenige Parkposition gefuhrt wird, die bezogen auf seine
momentane Position am nachsten auf dem Parkplatz vorgesehen ist.

Verfahren nach einem der Anspriiche 4 bis 7, wobei, wenn die momentane
und/oder erwartete Verkehrssituation ein vorausfahrendes Fahrzeug
und/oder ein sich vorausbefindendes Lebewesen und ein Fehlen von einem
nachfolgenden Fahrzeug umfasst, das Fahrzeug in diejenige Parkposition
geflhrt wird, die bezogen auf seine momentane Position sowohl am nachsten
auf dem Parkplatz als auch mindestens eine Parkposition vor der
Parkposition des vorausfahrenden Fahrzeugs und/oder einer Position eines
sich vorausbefindenden Lebewesen vorgesehen ist.

Verfahren nach einem der Anspriiche 4 bis 8, wobei, wenn die momentane
und/oder erwartete Verkehrssituation ein vorausfahrendes Fahrzeug
und/oder ein sich vorausbefindendes Lebewesen und ein Vorhandensein von
einem nachfolgenden Fahrzeug umfasst, das Fahrzeug in diejenige
Parkposition geflihrt wird, die vor eine Parkposition des vorausfahrenden
Fahrzeugs und/oder einer Position eines sich vorausbefindenden
Lebewesens vorgesehen ist.

Verfahren nach einem der vorherigen Anspriiche, wobei die ferngesteuerte
Flhrung abhangig von einer jeweiligen Geschwindigkeit, mit der sich das
Fahrzeug und die gegebenenfalls vorhandenen weiteren Fahrzeuge und/oder
Personen und/oder Tiere bewegen, durchgefiihrt wird, vorzugsweise wird die
ferngesteuerte Fihrung abhangig von Toleranzen in der jeweiligen
Geschwindigkeit durchgefihrt.

Verfahren nach einem der vorherigen Ansprliche, wobei die ferngesteuerte
Fuhrung derart durchgefiihrt wird, dass ein Aufeinandertreffen des Fahrzeugs
auf einen Gegenverkehr verhindert wird.

Verfahren nach einem der vorherigen Anspriiche, wobei, wenn ein

Aufeinandertreffen des Fahrzeugs auf einen Gegenverkehr nicht verhindert
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werden kann, ein Stoppsignal an das Fahrzeug und/oder an das oder die
Fahrzeuge des Gegenverkehrs gesendet wird.

Verfahren nach einem der vorherigen Anspriiche, wobei zumindest einige,
vorzugsweise alle, der vorstehend genannten Verfahrensschritte der
vorherigen Anspriiche fir Dokumentationszwecke dokumentiert,
insbesondere aufgezeichnet, insbesondere mittels einer oder mehrere

Videokameras aufgezeichnet, werden.

Vorrichtung (201) zum Betreiben eines Fahrzeugs, umfassend eine
Fernsteuerung (203) zum ferngesteuerten Fiihren des Fahrzeugs derart,
dass ein vorbestimmter Mindestabstand des Fahrzeugs zu mobilen Objekten
im Umfeld des Fahrzeugs eingehalten werden kann.

Parkplatzsystem (301) fur Fahrzeuge, umfassend einen Parkplatz (303) und
die Vorrichtung (201) nach Anspruch 14.

Parkplatzsystem (301) nach Anspruch 15, wobei der Parkplatz (303)
verschiedene voneinander abgegrenzte Bereiche umfasst, die insbesondere
derart ausgebildet sind, dass diese getrennt voneinander angefahren werden
kénnen.

Parkplatzsystem (301) nach Anspruch 15 oder 16, wobei der Parkplatz (303)
einen fir ein vollautomatisches Valet Parking reservierten eigenen Bereich
umfasst.

Parkplatzsystem (301) nach einem der Ansprliche 15 bis 17, umfassend
ferner eine Parkplatziiberwachung zum Uberwachen des Parkplatzes (303),
die ferner ausgebildet ist, zumindest einige, insbesondere alle, der in den
Anspriichen 1 bis 13 genannten Verfahrensschritte zu dokumentieren.

Computerprogramm, umfassend Programmcode zur Durchfiihrung des
Verfahrens nach einem der Anspriiche 1 bis 13, wenn das
Computerprogramm auf einem Computer ausgefiihrt wird.
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