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(54) Bezeichnung: Fahrunterstützungsvorrichtung

(57) Zusammenfassung: Eine Fahrunterstützungsvorrich-
tung (6) enthält einen Anordnungsspeicher (66), der ein ver-
gangenes Bild, welches um einen Zielparkbereich herum
aufgenommen wurde, speichert, einen Aufnahmebilderlan-
gungsabschnitt (61), der ein vorliegendes aufgenommenes
Bild um den Zielparkbereich herum beim Parken oder Ab-
fahren gegenüber dem Zielparkbereich erlangt, sowie einen
Hindernisspezifizierungsabschnitt (70), der ein nicht orts-
festes Hindernis um den Zielparkbereich herum auf der
Grundlage einer Differenz zwischen dem vergangenen auf-
genommenen Bild, gespeichert im Anordnungsspeicher und
dem vorliegenden aufgenommenen Bild, erlangt vom Anord-
nungserlangungsabschnitt spezifiziert. Ein Meldeabschnitt
(72) macht eine Meldung, welche das Vorhandensein eines
nicht ortsfesten Objekts anzeigt, wenn eine nahe Annähe-
rung an das nicht ortsfeste Objekt erfolgt.
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Beschreibung

QUERVERWEIS AUF
ZUGEHÖRIGE ANMELDUNG

[0001] Die vorliegende Anmeldung basiert auf der
japanischen Patenanmeldung Nr. 2014-119944 vom
10. Juni 2014; auf den dortigen Offenbarungsgehalt
wird vollinhaltlich Bezug genommen.

TECHNISCHES GEBIET

[0002] Die vorliegende Erfindung betrifft eine Fahr-
unterstützungsvorrichtung, welche das Vorhanden-
sein eines Hindernisses meldet.

STAND DER TECHNIK

[0003] Es ist eine Technologie bekannt, welche un-
ter Verwendung von Hindernissensoren wie einer Ka-
mera oder einem Sonar im Fahrzeug ein Hindernis
erkennt und das Vorhandensein des Hindernisses
meldet.

[0004] Patentliteratur 1 beschreibt eine Fahrunter-
stützungsvorrichtung, welche das Vorhandensein
oder Nichtvorhandensein eines Hindernisses um ein
Fahrzeug herum auf der Grundlage von Ausgangs-
signalen von Abstandssensoren erkennt, welche in
einem vorderen Abschnitt und einem hinteren Ab-
schnitt eines Eigenfahrzeugs eingebaut sind und das
Vorhandensein eines Hindernisses durch Summtöne
meldet, wenn eine enge Annäherung an das Hinder-
nis nahe beim Fahrzeug erkannt wird.

DRUCKSCHRIFTLICHER STAND DER TECHNIK

PATENTLITERATUR

[0005]
Patentliteratur 1: JP 2011-126337 A

ZUSAMMENFASSUNG DER ERFINDUNG

[0006] Es sei angenommen, dass ein ortsfestes Hin-
dernis (nachfolgend: ortsfestes Objekt) an einer Po-
sition um einen Parkbereich herum, wie beispielswei-
se zu Hause vorhanden ist, was bewirkt, dass das
Eigenfahrzeug sich bei jedem Parken oder Abfahren
nahe an das ortsfeste Objekt heranbewegen muss.
In solchen Fällen muss die Fahrunterstützungsvor-
richtung gemäß Patentliteratur 1 wiederholt das Vor-
handensein des ortsfesten Objekts bei jedem Parken
oder Abfahren melden, obgleich der Fahrer sich be-
reits an das Vorhandensein des ortsfesten Objekts
gewöhnt hat.

[0007] Derartige wiederholte Meldungen eines be-
reits erlernten ortsfesten Objekts können Folgendes
bewirken: Ein neues Hindernis (d. h. ein nicht ortsfes-

tes Objekt, welches nicht ortsfest ist) kann sich um
den Parkbereich herum einfinden, was zu einer Mel-
dung über das nicht ortsfeste Objekt führt. Diese Mel-
dung kann von einem Benutzer irrtümlich als dem er-
lernten Ortsfestobjekt zugehörig angenommen wer-
den. Dies kann bewirken, dass der Benutzer das
Vorhandensein des nicht ortsfesten Objekts nicht er-
kennt.

[0008] Es ist Aufgabe der vorliegenden Erfindung,
eine Fahrunterstützungsvorrichtung zu schaffen, die
es einem Fahrer ermöglicht, problemlos das Vorhan-
densein eines nicht ortsfesten Hindernisses, falls die-
ses vorhanden ist, um einen Parkbereich herum zu
erkennen, selbst wenn es ein ortsfestes Objekt gibt,
an welches sich das Eigenfahrzeug bei jedem Parken
oder Abfahren nahe heranbewegen muss.

[0009] Gemäß einem Beispiel der vorliegenden Er-
findung ist eine Fahrunterstützungsvorrichtung ge-
schaffen, welche einen Meldeabschnitt enthält, der
eine Meldung an einen Fahrer des Fahrzeugs durch-
führt. Die Fahrunterstützungsvorrichtung enthält wei-
terhin einen Anordnungsspeicher, einen Anord-
nungserlangungsabschnitt und einen Hindernisspe-
zifizierungsabschnitt. Der Anordnungsspeicher spei-
chert eine vergangene Hindernisanordnung um einen
Parkbereich herum, welcher als ein Ziel dient. Der
Anordnungserlangungsabschnitt erlangt eine vorlie-
gende Hindernisanordnung um den Parkbereich her-
um bei einem Parkbereichbefahrvorgang. Der Park-
bereichbefahrvorgang ist entweder ein Fahrvorgang,
der bewirkt, dass das Fahrzeug in den Parkbe-
reich einfährt, oder ein Fahrvorgang, der bewirkt,
dass das Fahrzeug aus dem Parkbereich ausfährt
oder beides hiervon. Der Hindernisspezifizierungs-
abschnitt spezifiziert ein nicht ortsfestes Hindernis,
welches ein Hindernis ist, welches um dem Park-
bereich herum nicht ortsfest ist, auf der Grundlage
einer Differenz zwischen der vergangenen Hinder-
nisanordnung, gespeichert im Anordnungsspeicher
und der vorliegenden Hindernisanordnung, erlangt
durch den Anordnungserlangungsabschnitt. Der Mel-
deabschnitt führt eine Meldung durch, welche das
Vorhandensein eines nicht ortsfesten Hindernisses
angibt, das durch den Hindernisspezifizierungsab-
schnitt spezifiziert wurde.

[0010] Wenn nur ein ortsfestes Hindernis um ei-
nen Parkbereich herum vorhanden ist, der als das
Ziel dient, wird irgendein Unterschied zwischen der
vergangenen Hindernisanordnung und der vorliegen-
den Hindernisanordnung um den Parkbereich her-
um nicht gefunden. Wenn ein nicht ortsfestes Hinder-
nis um den Parkbereich herum vorhanden ist, wird
zwischen der vergangenen Hindernisanordnung und
der vorliegenden Hindernisanordnung um den Park-
bereich herum ein Unterschied gefunden. Der Un-
terschied zwischen der vergangenen Hindernisan-
ordnung, gespeichert im Anordnungsspeicher, und
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der vorliegenden Hindernisanordnung, erlangt durch
den Anordnungserlangungsabschnitt, erlaubt es dem
Hindernisspezifizierungsabschnitt, ein nicht ortsfes-
tes Hindernis zu spezifizieren, welches ein Hindernis
ist, das um den Parkbereich herum nicht ortsfest ist.

[0011] Zusätzlich meldet der Meldeabschnitt das
Vorhandensein des nicht ortsfesten Hindernisses,
welches vom Hindernisspezifizierungsabschnitt spe-
zifiziert wurde, wenn das ortsfeste Hindernis vorhan-
den ist. Dies ermöglicht es einem Fahrer, problem-
los das Vorhandensein eines nicht ortsfesten Hinder-
nisses, wenn dieses vorhanden ist, um einen Park-
bereich herum zu erkennen, auch dann, wenn es ein
ortsfestes Hindernis gibt, an welches sich das Eigen-
fahrzeugs stets nahe bei jedem Parken oder Abfah-
ren heranbewegen muss, so dass die Vertrautheit
mit dem ortsfesten Hindernis die Aufmerksamkeit des
Fahrers auf Hindernis verringern kann.

[0012] Die ermöglicht es einen Fahrer, das Vorhan-
densein eines nicht ortsfesten Hindernisses, wenn
diese vorhanden ist, um einen Parkbereich herum
problemlos zu erkennen, selbst wenn es ein ortsfes-
tes Hindernis gibt, an welches sich das Eigenfahr-
zeug bei jedem Parken oder Abfahren nah heranbe-
wegen muss.

KURZE BESCHREIBUNG DER ZEICHNUNG

[0013] Die obigen und weitere Einzelheiten, Aspekte
und Vorteile der vorliegenden Erfindung ergeben sich
besser aus der folgenden detaillierten Beschreibung
unter Bezugnahme auf die beigefügte Zeichnung. In
der Zeichnung ist:

[0014] Fig. 1 ein Blockdiagramm, welches schema-
tisch ein Beispiel des Aufbaus eines Fahrunterstüt-
zungssystems gemäß einer ersten Ausführungsform
der Erfindung zeigt;

[0015] Fig. 2 ein Blockdiagramm, welches schema-
tisch ein Beispiel des Aufbaus einer Fahrunterstüt-
zungs-ECU zeigt;

[0016] Fig. 3 ein Flussdiagramm, welches ein Bei-
spiel des Ablaufs eines Hindernislernprozesses in der
Fahrunterstützungs-ECU zeigt;

[0017] Fig. 4 eine Darstellung, welche ein Beispiel
einer Entsprechungsbeziehung zwischen aufgenom-
menen Bildern und Mustern von Park- und Weg-
fahrrichtungen des Fahrzeugs gegenüber einem Ziel-
parkbereich zeigt;

[0018] Fig. 5 ein Flussdiagramm, welches ein Bei-
spiel des Ablaufs eines Park- oder Wegfahrunter-
stützungsprozesses in der Fahrunterstützungs-ECU
zeigt;

[0019] Fig. 6 ein Flussdiagramm, welches ein Bei-
spiel eines Ablaufs eines meldungszugehörigen Pro-
zesses bei der ersten Ausführungsform zeigt;

[0020] Fig. 7 eine schematische Darstellung eines
Beispiels, bei dem um einen Zielparkbereich kein
nicht ortsfestes Objekte vorhanden ist,

[0021] Fig. 8 eine schematische Darstellung eines
Beispiels, bei dem in dem gleichen Zielparkbereich
wie in Fig. 7 ein nicht ortsfestes Objekt vorhanden ist;

[0022] Fig. 9 ein Flussdiagramm eines Beispiels ei-
nes Ablaufs eines meldungszugehörigen Prozesses
bei einem ersten Abwandlungsbeispiel;

[0023] Fig. 10 ein Blockdiagramm zur Erläuterung
des schematischen Aufbaus einer Fahrunterstüt-
zungs-ECU 6 gemäß einem zweiten Abwandlungs-
beispiel;

[0024] Fig. 11 eine Darstellung eines Beispiels ei-
ner Entsprechungsbeziehung zwischen aufgenom-
menen Bildern und Mustern von Park- oder Wegfahr-
richtungen des Fahrzeugs abhängig von Fahrern und
Zielparkbereichen bei dem zweiten Abwandlungsbei-
spiel; und

[0025] Fig. 12 ein Blockdiagramm eines Beispiels
eines schematischen Aufbaus eines Fahrunterstüt-
zungssystems gemäß einem sechsten Abwand-
lungsbeispiel.

AUSFÜHRUNGSFORMEN ZUR
DURCHFÜHRUNG DER ERFINDUNG

(Erste Ausführungsform)

<Schematischer Aufbau des
Fahrunterstützungssystems 100>

[0026] Fig. 1 ist eine Darstellung, welche schema-
tisch ein Ausgestaltungsbeispiel eines Fahrunterstüt-
zungssystems 100 zeigt, bei welchem die vorliegen-
de Erfindung zur Anwendung gelangt. Das Fahrun-
terstützungssystem 100, welches in ein Fahrzeug
eingebaut ist, umfasst eine Kamera 1, eine Fahr-
zeugzustandssensorgruppe 2, eine Navigationsvor-
richtung 3, eine Anzeigevorrichtung 4, eine Tonaus-
gabevorrichtung 5 und eine Fahrunterstützungs-ECU
6. Nachfolgend wird das Fahrzeug, in welches das
Fahrunterstützungssystem 100 eingebaut ist, auch
als Trägerfahrzeug oder Eigenfahrzeug bezeichnet.

[0027] Die Kamera 1, welche im Fahrzeug einge-
baut ist, nimmt ein Bild des Fahrzeugumgebungsbe-
reichs um das Fahrzeug herum auf. Die Kamera 1
kann auch als Hindernissensor oder Abbildungsvor-
richtung bezeichnet werden. Die Kamera 1 ist bei der
vorliegenden Ausführungsform als Beispiel in Form
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einer Frontkamera und einer Heckkamera ausgelegt.
Die Frontkamera nimmt ein Bild in einem Bereich vor-
derhalb des Fahrzeugs in einem bestimmten Sicht-
winkel auf, der auch einen Eckabschnitt vorderhalb
des Fahrzeugs umfasst. Die Heckkamera nimmt ein
Bild eines Bereichs hinterhalb des Fahrzeugs in ei-
nen bestimmten Sichtwinkel auf, der auch einen Eck-
abschnitt hinterhalb des Fahrzeugs umfasst. Die Ka-
mera 1 ist als Beispiel der vorliegenden Ausführungs-
form als Stereokamera ausgelegt.

[0028] Die Fahrzeugzustandssensorgruppe 2 ist ei-
ne Gruppe verschiedener Sensoren, welche Fahr-
zeugzustände des Fahrzeugs erkennen. Die Fahr-
zeugzustandssensorgruppe 2 enthält einen Fahr-
zeuggeschwindigkeitssensor, der die Geschwindig-
keit des Fahrzeugs erkennt; einen Schaltpositions-
sensor, der eine Schaltstellung des Fahrzeugs er-
kennt; und einen Lenkwinkelsensor, der einen Lenk-
winkel des Fahrzeugs erkennt.

[0029] Die Navigationsvorrichtung 3 enthält eine Po-
sitionserkennungseinheit 31 und eine Karten-Daten-
bank (DB) 32. Die Positionserkennungseinheit 31 er-
kennt eine momentane Position des Fahrzeugs fort-
laufend beispielsweise unter Verwendung eines Po-
sitionierungssystems, welches die momentane Posi-
tion des Fahrzeugs auf der Grundlage von Sende-
wellen von Positionssatelliten erkennt. Die momen-
tane Position des Fahrzeugs ist eine Position einer
Hinterradachse des Fahrzeugs, welche beispielswei-
se durch Längen- und Breitengradkoordinaten ange-
geben wird. Die Karten-DB 32 speichert Kartenda-
ten einschließlich Straßendaten, welche Knotenda-
ten und Verbindungsdaten beinhalten. Knoten ent-
sprechen jeweils einen Punkt auf der Straße in Form
beispielsweise einer Kreuzung, einer Abzweigung
oder einer Einfahrt, wo die Straße auf einer elektroni-
schen Karte aufteilt; Verbindungen verbinden jeweils
die Knoten.

[0030] Die Anzeigevorrichtung 4 zeigt Texte und Bil-
der entsprechend von Anweisungen durch die Fahr-
unterstützungs-ECU 6. Die Anzeigevorrichtung 4,
welche vollfarbig anzeigen kann, beinhaltet eine Flüs-
sigkristallanzeige. Die Anzeigevorrichtung 4 kann ei-
ne Anzeige beinhalten, welche im Instrumentenbrett
enthalten ist, oder eine HUD (head-up Anzeige). Die
Tonausgabevorrichtung 5 enthält einen Lautsprecher
und gibt Ansagen entsprechend Anweisungen durch
die Fahrunterstützungs-ECU 6 aus. Die Anzeigevor-
richtung 4 oder die Tonausgabevorrichtung 5 können
auch als Meldevorrichtung bezeichnet werden.

[0031] Die Fahrunterstützungs-ECU 6 umfasst im
Wesentlichen einen Mikrocomputer mit einer bekann-
ten CPU, Speichern wie ROM oder RAM, I/O und ei-
nen Bus, der diese Bestandteile verbindet. Die Fahr-
unterstützungs-ECU 6 führt verschiedene Verarbei-
tungen auf der Grundlage einer Vielzahl von Informa-

tionen durch, welche von der Kamera 1, der Fahr-
zeugzustandssensorgruppe 2 und der Navigations-
vorrichtung 3 ausgegeben werden. Die Fahrunter-
stützungs-ECU 6 kann auch als Fahrunterstützungs-
vorrichtung bezeichnet werden.

[0032] Sämtliche oder Teile der Funktionen, welche
von der Fahrunterstützungs-ECU 6 durchgeführt wer-
den, können auch als Hardwarebestandteile in Form
von einem oder mehreren ICs ausgelegt sein.

<Detaillierter Aufbau der
Fahrunterstützungs-ECU 6>

[0033] Gemäß Fig. 2 enthält die Fahrunterstüt-
zungs-ECU 6 einen Aufnahmebilderlangungsab-
schnitt 61, einen Zielparkbereichsspezifizierungsab-
schnitt 62, einen Parkbereichsspeicher 63, einen
Lernbestimmungsabschnitt 64, einen Musterspezifi-
zierungsabschnitt 65, einen Anordnungsspeicher 66,
einen Anordnungsspeicherabschnitt 67, einen Un-
terstützungsbestimmungsabschnitt 68, einen alt/neu-
Vergleichsabschnitt 69, einen Hindernisspezifizie-
rungsabschnitt 70, einen Näheerkennungsabschnitt
71 (auch als Erkennungsabschnitt bezeichenbar) und
einen Meldeabschnitt 72 (auch als Meldeverarbei-
tungsabschnitt bezeichenbar). Der Speicher kann
auch als Speichereinheit oder Speichervorrichtung
bezeichnet werden. Weiterhin kann der Speicherab-
schnitt auch als Speicherverarbeitungsabschnitt be-
zeichnet werden.

[0034] Der Aufnahmebilderlangungsabschnitt 61 er-
langt ein Aufnahmebild, welche sukzessive von der
Kamera 1 aufgenommen worden ist. Der Zielparkbe-
reichsspezifizierungsabschnitt 62 spezifiziert einen
Parkbereich (nachfolgend als Zielparkbereich be-
zeichnet), welcher als Ziel dient, um zum Zeitpunkt
des Einparkens oder Wegfahrens Unterstützung zu
leisten und speichert die Position des spezifizierten
Zielparkbereichs in dem Parkbereichsspeicher 63.
Die Position des Zielparkbereichs wird beispielswei-
se mittels der Koordinaten von Länge und Breite an-
gegeben.

[0035] Ein Beispiel des Zielparkbereichs kann eine
Position sein, welche in der Navigationsvorrichtung
3 als Wohnort des Benutzers registriert ist. Weiter-
hin kann ein anderes Beispiel des Zielparkbereichs
eine Fahrzeugposition sein, wenn ein Benutzer einen
Schalter (nicht gezeigt) zum Festlegen des Zielpark-
bereichs handhabt. Ein noch anderes Beispiel für den
Zielparkbereich kann einen Position sein, an der das
Fahrzeug dreimal oder öfter geparkt worden ist. Das
Parken des Fahrzeugs (das heißt das Abstellen des
Fahrzeugs) kann von der Fahrunterstützungs-ECU 6
auf der Grundlage davon bestimmt werden, dass die
Fahrzeugzustandssensorgruppe 2 erkennt, dass die
Schaltposition in die Parkposition bewegt wurde.
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[0036] Der Parkbereichspezifizierungsabschnitt 62
kann verschiedene Zielparkbereiche spezifizieren,
beispielsweise den Parkbereich zuhause und einen
Parkbereich im Büro. In solchen Fällen speichert
der Parkbereichsspeicher 63 verschiedene Positio-
nen der jeweiligen Zielparkbereiche.

[0037] Der Lernbestimmungsabschnitt 64, der Mus-
terspezifizierungsabschnitt 65, der Anordnungsspei-
cher 66, der Anordnungsspeicherabschnitt 67, der
Unterstützungsbestimmungsabschnitt 68, der alt/
neu-Vergleichsabschnitt 69, der Hindernisspezifizie-
rungsabschnitt 70, der Näheerkennungsabschnitt 71
und der Meldeabschnitt 72 werden später noch näher
beschrieben.

<Hindernislernprozess bei
der ersten Ausführungsform>

[0038] Nachfolgend wird unter Bezugnahme auf das
Flussdiagramm von der Fig. 3 ein Hindernislern-
prozess durch die Fahrunterstützungs-ECU 6 erläu-
tert. Es sei weiterhin festzuhalten, dass ein Flussdia-
gramm oder die Abarbeitung eines Prozesses bei der
vorliegenden Erfindung Abschnitte (auch als Schritte
bezeichnet) enthält, welche beispielsweise mit S1 be-
zeichnet sind. Weiterhin kann jeder Abschnitt in meh-
rere Abschnitte unterteilt werden, sowie verschiede-
ne Abschnitte können zu einem einzelnen Abschnitt
kombiniert werden. Weiterhin kann jeder Abschnitt
auch als Vorrichtung oder Modul bezeichnet werden.
Weiterhin kann jeder Abschnitt oder können kombi-
nierte Abschnitte nicht nur (i) als Softwareabschnitt in
Kombination mit einer Hardwareeinheit (zum Beispiel
Computer) erhalten werden, sondern auch (ii) als
Hardwareabschnitt (zum Beispiel integrierte Schal-
tung, festverdrahtete Logik) mit oder ohne der Funk-
tion einer zugehörigen Vorrichtung. Weiterhin kann
sich der Hardwareabschnitt im Inneren eines Mikro-
computers befinden. Der Hindernislernprozess dient
zur Speicherung einer Hindernisanordnung, welche
die Anordnung eines oder mehrere Hindernisse um
einen Zielparkbereich herum ist. Das Flussdiagramm
in Fig. 3 beginnt, wenn der Zündschalter des Fahr-
zeugs in den Zustand EIN gebracht wird.

[0039] Zunächst bestimmt der Lernbestimmungsab-
schnitt 64 bei S1, ob das Fahrzeug mit entweder
einem Fahrbetrieb beginnt, der das Fahrzeug in
den Zielparkbereich bringt oder mit einem Fahrbe-
trieb, der das Fahrzeug aus dem Zielparkbereich
herausbringt (nachfolgend „parken” oder „abfahren”
bezeichnet). Beispielsweise kann bestimmt werden,
dass das Fahrzeug mit einem Parken im Zielpark-
bereich beginnt, wenn folgendes gleichzeitig erfüllt
ist: Der Abstand zwischen der momentanen Positi-
on des Fahrzeugs und der Position des Zielparkbe-
reichs, gespeichert im Parkbereichsspeicher 63, ist
kleiner als ein bestimmter Abstand von beispielswei-
se 15 m; die Schaltposition des Fahrzeugs, erkannt

durch die Fahrzeugzustandssensorgruppe 2 ist nicht
die Parkposition; und die von der Fahrzeugzustands-
sensorgruppe 2 erkannte Fahrzeuggeschwindigkeit
ist gleich oder kleiner als beispielsweise eine Fahr-
zeugschrittgeschwindigkeit. Weiterhin kann bestimmt
werden, dass das Fahrzeug mit einem Abfahren aus
dem Zielparkbereich beginnt, wenn folgendes gleich-
zeitig erfüllt ist: der Abstand zwischen der momenta-
ner Position des Fahrzeugs und der Position des Ziel-
parkbereichs ist kleiner als der bestimmte Abstand;
und die Schaltposition des Fahrzeugs, erkannt von
der Fahrzeugzustandssensorgruppe 2, bewegt sich
aus der Parkposition in die Vorausfahrtposition oder
die Rückwärtsfahrtposition.

[0040] Weiterhin kann eine andere Bedingung hin-
zugefügt werden, beispielsweise dass der Lenkwin-
kel des Fahrzeugs, der von der Fahrzeugzustands-
sensorgruppe 2 erkannt wird, sich um einen bestimm-
ten Wert oder mehr ändert.

[0041] Wenn der Beginn des Parkens oder Abfah-
rens bestimmt wird (S1: JA), geht der Ablauf zu S2.
Wenn der Beginn des Parkens oder Abfahrens nicht
bestimmt wird (S1: NEIN), geht der Ablauf zu S6.

[0042] Bei S2 spezifiziert der Musterspezifizierungs-
abschnitt 65 ein Muster entsprechend einem Zustand
des Fahrzeugs. Nachfolgend werden die Fälle des
Spezifizierens der Muster von Park- oder Abfahr-
richtungen des Fahrzeugs bezüglich des Zielparkbe-
reichs als ein Beispiel der vorliegenden Ausführungs-
form erläutert. Die Muster von Park- oder Abfahr-
richtungen des Fahrzeugs bezüglich des Zielpark-
bereichs können aus der momentanen Position des
Fahrzeugs, der Fahrtrichtung des Fahrzeugs unter
Verwendung der sukzessive erhaltenen Positionsda-
ten des Fahrzeugs, den Verknüpfungsdaten und dem
Zielparkbereich spezifiziert werden.

[0043] Die Muster von Park- oder Abfahrrichtungen
des Fahrzeugs bezüglich des Zielparkbereichs ent-
halten gemäß Fig. 4 zwölf Muster wie folgt: „rück-
wärts einfahren von rechts”, „rückwärts einfahren von
links”, „rückwärts geradeaus einfahren”, „vorwärts
einfahren von rechts”, „vorwärts einfahren von links”,
rückwärts geradeaus einfahren”, „rückwärts ausfah-
ren nach rechts”, „rückwärts ausfahren nach links”,
rückwärts geradeaus ausfahren”, „vorwärts ausfah-
ren nach rechts”, „vorwärts ausfahren nach links”,
„vorwärts geradeaus ausfahren”. Fig. 4 ist eine Dar-
stellung, welche ein Beispiel einer Entsprechungsbe-
ziehung zwischen aufgenommenen Bildern und Mus-
tern der Park- oder Abfahrrichtungen des Fahrzeugs
bezüglich eines Zielparkbereichs zeigt. Die Entspre-
chungsbeziehung ist in dem Anordnungsspeicher 66
bezüglich eines jeden Zielparkbereichs gespeichert.
Fig. 4 zeigt die Entsprechungsbeziehung zwischen
aufgenommenen Bilder und Mustern von Park- oder
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Abfahrrichtungen des Fahrzeugs bezüglich des Ziel-
parkbereichs C.

[0044] Bei S3 bestimmt der Anordnungsspeicherab-
schnitt 67, ob ein aufgenommenes Bild betreffend
des bei S2 spezifizierten Musters vorab in dem An-
ordnungsspeicher 66 gespeichert wurde. Es sei an-
genommen, dass der letzte Hindernislernprozess das
aufgenommene Bild betreffend des entsprechenden
Musters gespeichert hat. In einem solchen Fall wird
das aufgenommene Bild über das bei S2 spezifizier-
te Muster vorab im Anordnungsspeicher 66 gespei-
chert. Im Gegensatz hierzu sei angenommen, dass
der Hindernislernprozess das erste Mal durchgeführt
wird, sodass irgendein aufgenommenes Bild über
das entsprechende Muster nicht gespeichert ist. In
einem solchen Fall wird das aufgenommene Bild be-
treffend des bei S2 spezifizierten Musters nicht vor-
läufig in dem Anordnungsspeicher 66 gespeichert.

[0045] Wenn bestimmt wird, dass das aufgenomme-
ne Bild nicht gespeichert ist (S3: NEIN), geht der
Ablauf zu S4. Bei S4 erlangt der Aufnahmebilder-
langungsabschnitt 61 ein aufgenommenes Bild. Das
erlangte aufgenommene Bild wird dann in dem An-
ordnungsspeicherabschnitt 67 in dem Anordnungs-
speicher 66 in Zuordnung zu dem bei S2 spezifi-
zierten Muster gespeichert (siehe Fig. 4), was den
Hindernislernprozess beendet. Das aufgenommene
Bild, welches von dem Aufnahmebilderlangungsab-
schnitt 61 erlangt wird, wird von der Kamera 1 erhal-
ten, welches ein Bild in einem Bereich in Fahrtrich-
tung des Fahrzeugs aufnimmt. Das heißt, die Front-
kamera nimmt das aufgenommene Bild bei einer Vor-
wärtsbewegung auf und die Heckkamera nimmt das
aufgenommene Bild bei einer Rückwärtsbewegung
auf.

[0046] Hierbei erzeugen die entsprechenden Mus-
ter von „rückwärts einfahren von rechts” und „vor-
wärts einfahren von rechts” jeweils aufgenommene
Bilder, die einander ähnlich sind. Auf ähnliche Weise
erzeugen die zugehörigen Muster von „rückwärts ein-
fahren von links” und „vorwärts einfahren von links”
jeweils aufgenommene Bilder, die einander ähnlich
sind. Die zugehörigen Muster von „rückwärts gerade-
aus einfahren” und „rückwärts geradeaus einfahren”
erzeugen jeweils aufgenommene Bilder, die einan-
der ähnlich sind. Die zugehörigen Muster von „rück-
wärts ausfahren nach rechts” und „vorwärts ausfah-
ren nach rechts” schaffen jeweils aufgenommene Bil-
der, die einander ähnlich sind. Die zugehörigen Mus-
ter von „rückwärts ausfahren nach links” und „vor-
wärts ausfahren nach links” schaffen jeweils aufge-
nommene Bilder, die einander ähnlich sind. Die zu-
gehörigen Muster von „rückwärts geradeaus ausfah-
ren” und „vorwärts geradeaus ausfahren” schaffen
jeweils aufgenommene Bilder, die einander ähnlich
sind. Wenn ein betreffendes aufgenommenes Bild für
ein Muster der zugehörigen Muster erlangt wird, kann

das betreffende aufgenommene Bild auch für das
andere Muster der zugehörigen Muster gespeichert
werden.

[0047] Wenn bestimmt wird, dass das aufgenomme-
ne Bild bereits gespeichert worden ist (S3: JA), geht
der Ablauf zu S5. Bei S5 bestimmt der Anordnungs-
speicherabschnitt 67, ob das aufgenommene Bild,
welches in dem bei S2 spezifizierten Muster gespei-
chert wurde, aktualisiert werden muss. Beispielswei-
se muss das aufgenommene Bild aktualisiert wer-
den, wenn irgendein nicht ortsfester Gegenstand, der
nicht ortsfest ist, nicht aus dem aufgenommenen Bild
spezifiziert wird, das bei S27 von dem Aufnahme-
bilderlangungsabschnitt 61 des Park- oder Abfahr-
unterstützungsprozesses erlangt wird, der beispiels-
weise parallel mit dem Hindernislernprozess durch-
geführt wird. Der Park- oder Abfahrunterstützungs-
prozess wird später erläutert. Ein Hindernis, welches
nicht ortsfest ist, wird auch als nicht ortsfestes Hin-
dernis oder bewegliches Hindernis bezeichnet. Um-
gekehrt wird ein Hindernis, welches ortsfest ist, als
ortsfestes Hindernis oder unbewegliches Hindernis
bezeichnet.

[0048] Wenn bestimmt wird, dass das aufgenom-
men Bild aktualisiert werden muss (S5: JA), geht der
Ablauf zu S4. Bei S4 wird das von dem Aufnahme-
bilderlangungsabschnitt 61 erlangte aufgenommene
Bild von dem Anordnungsspeicherabschnitt 67 im
Anordnungsspeicher 66 überschrieben, um dem bei
S2 spezifizierten Muster zugeordnet zu sein, sodass
die Aktualisierung des aufgenommenen Bilds durch-
geführt wird. Wenn im Gegensatz hierzu nicht be-
stimmt wird, dass das aufgenommene Bild aktuali-
siert werden muss (S5: NEIN), geht der Ablauf zu S6.

[0049] Oben wurde der Aufbau erläutert, der be-
stimmt, ob das aufgenommene Bild aktualisiert wer-
den muss; es kann jedoch eine andere Konfiguration
geschaffen werden, welche das aufgenommene Bild
stets aktualisiert, ohne zu bestimmen, ob eine Aktua-
lisierung erfolgen muss.

[0050] Wenn bei S6 bestimmt wird, dass die Zeit zu
Beendigung des Hindernislernprozesses da ist (S6:
JA), wird der Hindernislernprozess beendet. Wenn
weiterhin nicht bestimmt wird, dass der Zeitpunkt
zum Beenden des Hindernislernprozesses da ist (S6:
NEIN), kehrt der Ablauf zu S1 zurück, um den Pro-
zess wieder durchzuführen. Ein Beispiel des Zeit-
punkts zur Beendigung des Hindernislernprozesses
kann der Zeitpunkt sein, zu dem der Abstand zwi-
schen der momentanen Position des Fahrzeugs und
der Position des Zielparkbereichs, die in dem Park-
bereichsspeicher 63 gespeichert ist, gleich oder grö-
ßer als der bestimmte Abstand ist oder kann der Zeit-
punkt sein, zu dem die Zündung des Fahrzeugs in
den Zustand AUS gebracht wird.
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<Park- oder Abfahrunterstützungsprozess
bei der ersten Ausführungsform>

[0051] Nachfolgend wird ein Park- oder Abfahrun-
terstützungsprozess durch die Fahrunterstützungs-
ECU 6 anhand des Flussdiagramms von Fig. 5 be-
schrieben. Der Park- oder Abfahrunterstützungspro-
zess führt eine Meldung entsprechend einem Hin-
dernis durch, welches sich zum Zeitpunkt des Par-
kens oder Abfahrens gegenüber einem Zielparkbe-
reich nahe an das Fahrzeug annähert. Das Flussdia-
gramm in Fig. 5 beginnt, wenn der Zündschalter des
Fahrzeugs in den Zustand EIN gebracht wird und wird
parallel mit dem oben genannten Hindernislernpro-
zess durchgeführt.

[0052] Zunächst wird bei S21 ähnlich wie bei S1
von dem Unterstützungsbestimmungsabschnitt 68
bestimmt, ob das Fahrzeug entweder einen Fahrbe-
trieb beginnt, der das Fahrzeug in den Zielparkbe-
reich hineinbringt oder mit einem Fahrvorgang be-
ginnt, der bewirkt, dass das Fahrzeug aus dem Ziel-
parkbereich ausfährt (das heißt „parken” oder „ab-
fahren”). Wenn der Beginn des Parkens oder Abfah-
rens bestimmt wird (S21: JA), geht der Ablauf zu S22.
Wenn der Beginn des Parkens oder Abfahrens nicht
bestimmt wird (S21: NEIN), geht der Ablauf zu S29.

[0053] Bei S22 spezifiziert ähnlich wie bei S2 der
Musterspezifizierungsabschnitt 65 ein Muster ent-
sprechend dem Zustand des Fahrzeugs. Ein Bei-
spiel der vorliegenden Ausführungsform bestimmt
das Muster der Park- oder Abfahrrichtung des Fahr-
zeugs gegenüber dem Zielparkbereich.

[0054] Hierbei kann die Verarbeitung von S21 bis
S22 die Schritte S1 bis S2 aus dem Hindernislern-
prozess verwenden, der parallel zu dem Park- oder
Abfahrunterstützungsprozess durchgeführt wird. In
solchen Fällen kann einer von Lernbestimmungsab-
schnitt 64 und Unterstützungsbestimmungsabschnitt
68 mit der Funktion des anderen aus Lernbe-
stimmungsabschnitt 64 und Unterstützungsbestim-
mungsabschnitt 68 versehen werden.

[0055] Bei S23 bestimmt der Anordnungsspeicher-
abschnitt 67, ob das aufgenommene Bild in dem An-
ordnungsspeicher 66 bezüglich der Kombination aus
dem bei S22 spezifizierten Muster und dem Zielpark-
bereich gespeichert ist, für den bei S21 das Par-
ken oder Abfahren bestimmt wurde. Genauer gesagt,
wenn das aufgenommene Bild des entsprechenden
Musters vom letzten Hindernislernprozess gespei-
chert worden ist, wird bestimmt, dass das aufgenom-
mene Bild im Anordnungsspeicher 66 gespeichert ist.
Wenn das aufgenommene Bild des entsprechenden
Musters nicht gespeichert ist, wird nicht bestimmt,
dass das aufgenommene Bild im Anordnungsspei-
cher 66 gespeichert ist. Wenn bestimmt wird, dass
das aufgenommene Bild gespeichert ist (S23: JA),

geht der Ablauf zu S24. Wenn bestimmt wird, dass
das aufgenommene Bild nicht gespeichert ist (S23:
NEIN), geht der Ablauf zu S29.

[0056] Bei S24 erlangt der Aufnahmebilderlan-
gungsabschnitt 61 das vorliegende aufgenomme-
ne Bild. Daher kann der Aufnahmebilderlangungsab-
schnitt 61 auch als Anordnungserlangungsabschnitt
bezeichnet werden. Bei S25 wird das zuletzt aufge-
nommene Bild, das zusammen mit dem bei S22 spe-
zifizierten Muster gespeichert worden ist, aus dem
Anordnungsspeicher 66 gelesen. Das vorliegende
aufgenommene Bild, das bei S24 erlangt wurde und
das zuletzt aufgenommene Bild, das bei S25 aus
dem Anordnungsspeicher 66 gelesen wird, haben
entsprechende Muster, welche zueinander identisch
sind im Hinblick auf die Park- oder Abfahrrichtung ge-
genüber dem Zielparkbereich zum Zeitpunkt der Auf-
nahme.

[0057] Auch wenn ein aufgenommenes Bild im An-
ordnungsspeicher 66 bei S4 des Hindernislernpro-
zesses gespeichert wird, der aktuell parallel zu dem
Park- oder Abfahrunterstützungsprozess durchge-
führt wird, erfolgt ein Speichern des aufgenommenen
Bilds auf der Grundlage der Verarbeitung bei S27
nach S25. Somit liest S25 das aufgenommene Bild,
welches im Anordnungsspeicher 66 durch den ver-
gangenen Hindernislernprozess gespeichert wurde,
eher aus als der Hindernislernprozess, der momen-
tan parallel zu dem Park- oder Abfahrunterstützungs-
prozess durchgeführt wird.

[0058] Bei S26 vergleicht der alt/neu-Vergleichsab-
schnitt 69 das vorliegende aufgenommene Bild, das
bei S24 erlangt wurde, mit dem zuletzt aufgenom-
menen Bild, das bei S25 aus dem Anordnungsspei-
cher 66 gelesen wurde und erkennt den Unterschied
in den aufgenommenen Bildern. Ein derartiger Unter-
schied in den aufgenommenen Bildern kann erkannt
werden, in dem das zuletzt aufgenommene Bild vom
vorliegenden aufgenommenen Bild subtrahiert wird,
beispielsweise ähnlich zu einem bekannten tempo-
rären Differenzabbildungsverfahren. Weiterhin kann
die Differenz als größer als ein Fehlerwert erkannt
werden.

[0059] Der obige Fehlerwert kann in vorteilhafter
Weise einen Fehler enthalten, der äquivalent zu ei-
ner Fahrspurdifferenz ist, die zwischen dem zuletzt
aufgenommenen Bild und dem vorliegenden aufge-
nommenen Bild aufgrund der Abweichung zwischen
den vorherigen und momentanen Fahrspuren auftritt,
auch wenn das gleiche Muster von Park- oder Abfahr-
richtung des Fahrzeugs verwendet wird. Diese Kon-
figuration kann verhindern, dass die Fahrspurdiffe-
renz missverständlich als Differenz zwischen dem zu-
letzt aufgenommenen Bild und dem momentan auf-
genommenen Bild betrachtet wird, sodass die Ge-
nauigkeit bei der Spezifizierung eines nicht ortsfesten
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Objekts verbessert wird, wie später noch beschrieben
wird.

[0060] Das (i) bei S24 erlangte vorliegende aufge-
nommene Bild und das (ii) zuletzt aufgenommene
Bild, das bei S25 aus dem Anordnungsspeicher 66
gelesen wird, sind zueinander identisch hinsichtlich
des Musters von Parken oder Abfahren gegenüber
dem Zielparkbereich während der Aufnahmezeit und
haben annähernd identische Aufnahmerichtung und
Aufnahmeposition. Die Anordnung eines ortsfesten
Hindernisses wird somit in jedem von zuletzt aufge-
nommenen Bild und momentan aufgenommenen Bild
identisch. Eine Subtraktion des zuletzt aufgenomme-
nen Bilds vom vorliegenden aufgenommenen Bild
führt somit zu einer einfachen Erkennung der Diffe-
renz der aufgenommenen Bilder.

[0061] Weiterhin können zwischen dem zuletzt auf-
genommenen Bild und dem momentan aufgenom-
menen Bild Abweichungen in Aufnahmerichtung und
Aufnahmeposition vorliegen. Um eine solche Abwei-
chung zu berücksichtigen, kann der Einfluss auf-
grund der Abweichung wünschenswerterweise ent-
fernt werden, bevor das zuletzt aufgenommene Bild
vom vorliegenden aufgenommenen Bild subtrahiert
wird. Beispielsweise können verschiedene gemein-
same charakteristische Punkte zwischen dem mo-
mentanen aufgenommenen Bild und dem zuletzt auf-
genommenen Bild erkannt werden; die aufgenomme-
nen Bilder können Bearbeitungen wie Vergrößerung,
Verkleinerung oder Drehung unterworfen werden, so-
dass die Positionen der verschiedenen charakteris-
tischen Punkte einander überlagern. Dies kann den
Einfluss aufgrund einer Abweichung von Aufnahme-
richtung oder Aufnahmeposition beseitigen.

[0062] Bei S27 spezifiziert der Hindernisspezifizie-
rungsabschnitt 70 ein nicht ortsfestes Hindernis (das
heißt ein nicht ortsfestes Objekt) und ein ortsfestes
Hindernis (das heißt ein ortsfestes Objekt) um den
Zielparkbereich herum auf der Grundlage der bei S26
erkannten Differenz.

[0063] Ein Beispiel verwendet ein Quellenbild und ei-
ne Abstandsverteilung (das heißt ein Distanzbild), um
verschiedene Hindernisse, beispielsweise ein drei-
dimensionales Objekt, eine Wand, ein Fahrrad, ein
Fußgänger, in dem aufgenommenen Bild unter Ver-
wendung eines bekannten Bilderkennungsprozesses
zu erkennen und erkennt auch die Abstände zwi-
schen dem Fahrzeug und den Hindernissen. Das Dis-
tanzbild wird aus der Azimut-Differenz des momentan
aufgenommenen Bilds der Stereokamera mittels ei-
nes bekannten Stereobildprozesses erlangt. Aus den
erkannten Hindernissen wird ein Objekt, das an einer
Position der bei S26 erkannten Differenz vorhanden
ist, als nicht ortsfestes Objekt spezifiziert; ein Objekt,
das an einer Position anders als die Position der Dif-

ferenz von S26 existiert, wird als ortsfestes Objekt
spezifiziert.

[0064] Zusätzlich erkennt der Hindernisspezifizie-
rungsabschnitt 70 sukzessive Abstände zwischen
dem Fahrzeug und den ortsfesten Objekten oder
nicht ortsfesten Objekten auf der Grundlage des Dis-
tanzbilds, welches aus den aufgenommenen Bilder
erhalten wird, die sukzessive von dem Aufnahme-
bildererlangungsabschnitt 61 aufgenommen werden.
Sobald ein ortsfestes Objekt oder nicht ortsfestes Ob-
jekt spezifiziert worden ist, kann der Hindernisspe-
zifizierungsabschnitt 70 sukzessive die Distanz zwi-
schen dem Fahrzeug und dem ortsfesten Objekt oder
nicht ortsfesten Objekt erkennen, in dem die Positi-
on des ortsfesten Objekts oder nicht ortsfesten Ob-
jekts in dem aufgenommenen Bild mittels eines be-
kannten Bereichsverfolgungsprozesses nachverfolgt
wird, ohne dass wiederholt das ortsfeste Objekt oder
nicht ortsfeste Objekt spezifiziert wird.

[0065] Bei S28 wird ein meldungszugehöriger Pro-
zess durchgeführt. Nachfolgend wird der meldungs-
zugehörige Prozess unter Bezugnahme auf das
Flussdiagramm von Fig. 6 beschrieben.

[0066] Zunächst bestimmt bei S281 der Näheerken-
nungsabschnitt 71, ob ein dem Fahrzeug am nächs-
ten liegendes Hindernis ein nicht ortsfestes Objekt
ist, und zwar aus dem Abstand zwischen dem Fahr-
zeug und dem ortsfesten Objekt oder nicht ortsfesten
Objekt, der sukzessive von dem Hindernisspezifizie-
rungsabschnitt 70 erkannt wird. Wenn das dem Fahr-
zeug am nächsten liegende Hindernis als ein nicht
ortsfestes Objekt bestimmt wird (S281: JA), geht der
Ablauf zu S282. Wenn im Gegensatz hierzu das dem
Fahrzeug am nächsten liegende Hindernis nicht als
nicht ortsfestes Objekt bestimmt wird (S281: NEIN),
geht der Ablauf zu S284. Wenn das nicht ortsfes-
te Objekt vom Hindernisspezifizierungsabschnitt 70
nicht spezifiziert wird oder wenn das dem Fahrzeug
am nächsten liegende Hindernis ein ortsfestes Ob-
jekt ist, obgleich ein nicht ortsfestes Objekt spezifi-
ziert wird, wird bestimmt, dass das dem Fahrzeug am
nächsten liegende Hindernis kein nicht ortsfestes Ob-
jekt ist.

[0067] Hierbei kann das dem Fahrzeug am nächsten
liegende Hindernis als ein Zielhindernis definiert wer-
den, welches bis zu einem Kontakt zu dem Fahrzeug
den kleinsten Abstand hat. Genauer gesagt, es sei
angenommen, dass sich das Fahrzeug weiterhin be-
wegt und sich nahe an ein bestimmtes Hindernis her-
anbewegt. Wenn vorhergesagt werden kann, dass
das Fahrzeug nicht in Kontakt mit dem bestimmten
Hindernis kommt, wird das bestimmte Hindernis nicht
als Zielhindernis definiert. Im Gegensatz hierzu, nur
wenn vorhergesagt werden kann, dass das Fahrzeug
in Kontakt mit dem spezifizierten Hindernis gelangt,
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wird das spezifizierte Hindernis als Zielhindernis de-
finiert.

[0068] Wenn bei S282 der Abstand zwischen dem
Fahrzeug und dem nicht ortsfesten Objekt, welches
als dem Fahrzeug am nächsten liegend bestimmt
worden ist, gleich oder kleiner als ein Setzabstand ist
(S282: JA), geht der Ablauf zu S283. Im Gegensatz
hierzu, wenn der Abstand zwischen dem Fahrzeug
und dem nicht ortsfesten Objekt, welches als dem
Fahrzeug am nächsten liegend bestimmt worden ist,
größer als der Setzabstand ist (S282: NEIN), geht der
Ablauf zu S286. Der Setzabstand kann entsprechend
der Fahrzeuggeschwindigkeit des Fahrzeugs gesetzt
werden und notwendig für das Fahrzeug sein, zumin-
dest einen Kontakt mit dem Hindernis zu vermeiden.

[0069] Bei S283 weist der Meldeabschnitt 72 die An-
zeigevorrichtung 4 oder die Tonausgabevorrichtung
5 an, eine Meldung durchzuführen, welche das Vor-
handensein des nicht ortsfesten Objekts angibt (d. h.,
eines Hindernisses, das nicht ortsfest ist). Ein Bei-
spiel einer Meldung wäre „Hindernis an einer Positi-
on unterschiedlich zur üblichen Position vorhanden”,
wobei dieser Text angezeigt oder mittels Sprachaus-
gabe angegeben wird. Ein anderes Beispiel ist die
Ausgabe eines Alarmtons für ein nicht ortsfestes Hin-
dernis, der sich von einem Alarmton für ein ortsfestes
Hindernis unterscheidet.

[0070] Weiterhin kann die Meldung, die das Vorhan-
densein eines nicht ortsfesten Objekts angibt, sich mit
verringerndem Abstand zwischen dem Fahrzeug und
dem nicht ortsfesten Objekt ändern, beispielsweise
eine Verkürzung des Zyklus des Alarmtons mit ab-
nehmendem Abstand zwischen Fahrzeug und orts-
festem Objekt.

[0071] Bei S284 wird, nachdem das dem Fahrzeug
am nächsten liegende Hindernis als nicht ein nicht
ortsfestes Objekt bestimmt worden ist, bestimmt, ob
der Abstand zwischen dem Fahrzeug und dem nicht
ortsfesten Objekt, welches als dem Fahrzeug am
nächsten befindlich bestimmt worden ist, gleich oder
kleiner als ein Setzabstand ist. Wenn der Abstand
gleich oder kleiner als der Setzabstand ist (S284: JA),
geht der Ablauf zu S285. Wenn im Gegensatz hier-
zu der Abstand größer als der Setzabstand ist (S284:
NEIN), geht der Ablauf zu S286. Der bei S284 ver-
wendete Setzabstand kann gleich oder unterschied-
lich zu demjenigen bei S282 sein. Der bei S284
verwendete Setzabstand ist vorteilhafterweise klei-
ner als der bei S282. Dies deshalb, als der Fahrer
des Fahrzeugs, der wahrscheinlich das Vorhanden-
sein eines ortsfesten Objekts erkannt hat, sich gestört
fühlt, wenn der Fahrer die Meldung erhält, welche das
ortsfeste Objekt angibt, bevor er sich nahe an das
ortsfeste Objekt heranbewegt hat.

[0072] Bei S285 weist der Meldeabschnitt 72 die An-
zeigevorrichtung 4 oder die Tonausgabevorrichtung
5 an, eine Meldung durchzuführen, welche das Vor-
handensein eines ortsfesten Objekts anzeigt (d. h. ei-
nes Hindernisses, welches ortsfest ist). Ein anderes
Beispiel ist die Ausgabe eines Alarmtons für ein orts-
festes Objekt, der unterschiedlich zu einem Alarmton
für ein nicht ortsfestes Objekt ist.

[0073] Um weiterhin zu verhindern, dass der Fah-
rer des Fahrzeugs, der wahrscheinlich das Vorhan-
densein des Ortsfestobjekts erkannt hat, sich gestört
fühlt, kann die Meldung über das ortsfeste Objekt vor-
teilhafterweise in einer weniger aufdringlichen Wei-
se ausgegeben werden, beispielsweise mit geringe-
rer Lautstärke als bei der Meldung für das nicht orts-
feste Objekt.

[0074] Bei S286 bestimmt der Unterstützungsbe-
stimmungsabschnitt 68, ob das Fahrzeug das Par-
ken oder Abfahren abgeschlossen hat. Wenn der Ab-
stand zwischen der vorliegenden Position des Fahr-
zeugs und der Position des Zielparkbereichs gleich
oder größer als der bestimmte Abstand wird, kann be-
stimmt werden, dass das Fahrzeug das Abfahren ab-
geschlossen hat. Wenn die Schaltposition des Fahr-
zeugs die Parkposition wird, kann bestimmt werden,
dass das Fahrzeug das Parken abgeschlossen hat.
Wenn bestimmt wird, dass das Parken oder Abfah-
ren abgeschlossen ist (S286: JA), geht der Ablauf zu
S29. Wenn im Gegensatz hierzu bestimmt wird, dass
das Parken oder Abfahren nicht abgeschlossen ist
(S286: NEIN), kehrt der Ablauf zu S281 zurück, um
den Prozess zu wiederholen.

[0075] Zurückkehrend zu Fig. 5 wird bei S29, wenn
bestimmt wird, dass die Zeit zum Beenden des Park-
oder Abfahrunterstützungsprozesses gekommen ist
(S29: JA), der Park- oder Abfahrunterstützungspro-
zess beendet. Zusätzlich, wenn nicht bestimmt wird,
dass die Zeit zum Beenden des Park- oder Abfahr-
unterstützungsprozesses gekommen ist (S29: NEIN),
kehrt der Ablauf zu S21 zurück, um den Prozess zu
wiederholen. Ein Beispiel für den Zeitpunkt zum Be-
enden des Park- oder Abfahrunterstützungsprozes-
ses ist, wenn der Zündschalter des Fahrzeugs in den
Zustand AUS gebracht wird.

<Zusammenfassung der ersten Ausführungsform>

[0076] Unter Verwendung der Fig. 7 und Fig. 8 wer-
den nachfolgend die Auswirkungen der ersten Aus-
führungsform erläutert. Fig. 7 ist eine schematische
Darstellung, die ein Beispiel zeigt, bei dem sich kei-
nerlei nicht ortsfestes Objekt um einen Zielparkbe-
reich herum befindet. Fig. 8 ist eine schematische
Darstellung eines Beispiels, bei dem sich ein nicht
ortsfestes Objekt um den gleichen Parkbereich wie in
Fig. 7 herum befindet. In den Fig. 7 und Fig. 8 ist mit
A ein Fahrzeug bezeichnet, mit B ein ortsfestes Ob-
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jekt und mit C ein Zielparkbereich; in Fig. 8 bezeich-
net D ein nicht ortsfestes Objekt.

[0077] Es sei angenommen, dass ein ortsfestes Ob-
jekt, an welches sich das Fahrzeug bei jedem Par-
ken oder Abfahren annähern muss, um den Zielpark-
bereich herum vorhanden ist. In solchen Fällen führt
die erste Ausführungsform die Meldung über das Vor-
handensein des ortsfesten Objekts durch, wenn ei-
ne Annäherung an das ortsfeste Objekt erfolgt. Wenn
weiterhin eine Situation andauert, bei der irgendein
nicht ortsfestes Objekt nicht um den Zielparkbereich
herum gemäß Fig. 7 vorhanden ist, wird eine ähnli-
che Meldung im Ergebnis bei jedem Parken oder Ab-
fahren wiederholt. Diese Situation steigert die Ableh-
nung des Fahrers gegenüber der Meldung, dass ein
ortsfestes Objekt vorhanden ist, was möglicherweise
bewirkt, dass der Fahrer die Meldung nicht mehr be-
achtet.

[0078] Wenn sich die obige Situation ergibt, kann es
vorkommen, dass ein nicht ortsfestes Objekt um den
Zielparkbereich herum vorhanden ist, wie in Fig. 8.
In solchen Fällen führt die erste Ausführungsform ei-
ne aufdringliche Meldung durch, um das Vorhanden-
sein des nicht ortsfesten Objekts herum anzuzeigen,
die sich von der Meldung zur Anzeige des ortsfesten
Objekts unterscheidet. Dies erlaubt, dass der Fahrer
das Vorhandensein des nicht ortsfesten Objekts pro-
blemlos wahrnimmt.

[0079] Dies führt dazu, dass der Fahrer problemlos
das Vorhandensein des nicht ortsfesten Hindernis-
ses, wenn dieses vorhanden ist, um einen Parkbe-
reich erkennt, selbst wenn sich das Eigenfahrzeug
bei jedem Parken oder Abfahren nahe an das nicht
ortsfeste Objekt heranbewegen muss.

(Erstes Abwandlungsbeispiel)

[0080] Die oben erwähnte Ausführungsform führt die
Meldung, welche das Vorhandensein eines ortsfes-
ten Objekts angibt, durch, wenn eine Annäherung an
das ortsfeste Objekt erfolgt. Es besteht keine Not-
wendigkeit auf diese Einschränkung. Beispielsweise
kann ohne irgendeine Meldung, wenn Annäherung
an ein ortsfestes Objekt erfolgt, nur eine Meldung
durchgeführt werden, welche das Vorhandensein ei-
nes nicht ortsfesten Objekts angibt, wenn eine Annä-
herung an das nicht ortsfeste Objekt erfolgt, was als
erstes Abwandlungsbeispiel betrachtet werden kann.
Nachfolgend wird das erste Abwandlungsbeispiel er-
läutert. Zur Erleichterung der vorliegenden Abwand-
lung oder der folgenden Abwandlungsbeispiele hat
ein Element oder Bestandteil mit der gleichen Funk-
tion wie das Element oder Bestandteil in der vor-
anstehenden Ausführungsform das gleiche Bezugs-
zeichen wie in der voranstehenden Ausführungsform
und eine nochmalige Erläuterung erfolgt nicht.

[0081] Das Fahrunterstützungssystem 100 des ers-
ten Abwandlungsbeispiels ist gleich dem Fahrunter-
stützungssystem 100 der ersten Ausführungsform
mit der Ausnahme, dass der meldungszugehörige
Prozess bei dem Park- oder Abfahrunterstützungs-
prozess teilweise unterschiedlich zur ersten Ausfüh-
rungsform ist.

<Meldungszugehöriger Prozess
beim ersten Abwandlungsbeispiel>

[0082] Der meldungszugehörige Prozess gemäß
dem ersten Abwandlungsbeispiel wird anhand des
Flussdiagramms von Fig. 9 beschrieben.

[0083] Zunächst bestimmt bei S281a der Näheer-
kennungsabschnitt 71, ob ein dem Fahrzeug am
nächsten liegendes Hindernis ein nicht ortsfestes Ob-
jekt ist, ähnlich wie bei obigem S281. Wenn das dem
Fahrzeug am nächsten liegende Hindernis als ein
nicht ortsfestes Objekt bestimmt wird (S281a: JA),
geht die Verarbeitung zu S282a. Wenn im Gegen-
satz hierzu das dem Fahrzeug am nächsten liegen-
de Hindernis als nicht ein nicht ortsfestes Objekt sei-
end bestimmt wird (S281a: NEIN), geht der Ablauf
zu S284a. Die Verarbeitungen bei S282a bis S284a
sind ähnlich den obigen Verarbeitungen bei S282 bis
S283 und S286.

[0084] In dem Flussdiagramm von Fig. 9 wird, wenn
das dem Fahrzeug am nächsten liegende Hindernis
als ortsfestes Objekt bestimmt wird, irgendeine Mel-
dung über das ortsfeste Objekt nicht durchgeführt. Im
Gegensatz hierzu wird, wenn das dem Fahrzeug am
nächsten liegende Hindernis als nicht ortsfestes Ob-
jekt bestimmt wird, eine Meldung über das nicht orts-
feste Objekt durchgeführt.

<Zusammenfassung des
ersten Abwandlungsbeispiels>

[0085] Das erste Abwandlungsbeispiel führt keiner-
lei Meldung über ein ortsfestes Objekt durch. Dies
verhindert, dass der Fahrer, der bereits das Vorhan-
densein des ortsfesten Objekts erkannt hat, sich auf-
grund einer Meldung gestört fühlt, die das Vorhan-
densein des ortsfesten Objekts anzeigt.

(Zweites Abwandlungsbeispiel)

[0086] Die obige Ausführungsform speichert das
aufgenommene Bild entsprechend dem Muster ge-
mäß dem Zustand des Fahrzeugs abhängig von je-
dem der unterschiedlichen Zielparkbereiche in dem
Anordnungsspeicher 66 und liest das zuletzt auf-
genommene Bild entsprechend dem Zielparkbereich
und das Muster entsprechend dem Zustand des
Fahrzeugs aus dem Anordnungsspeicher 66. Es be-
steht keine Notwendigkeit auf diese Einschränkung.
Das aufgenommene Bild entsprechend dem Mus-
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ter gemäß dem Zustand des Fahrzeugs kann in
dem Anordnungsspeicher 66 abhängig von jedem
unterschiedlicher Zielparkbereiche und jedem unter-
schiedlicher Fahrer gespeichert werden und das zu-
letzt aufgenommene Bild entsprechend (i) dem Fah-
rer, (ii) dem Zielparkbereich und (iii) des Musters ent-
sprechend dem Zustand des Fahrzeugs kann aus
dem Anordnungsspeicher 66 gelesen werden, was
als zweites Abwandlungsbeispiel bezeichenbar ist.
Nachfolgend wird das zweite Abwandlungsbeispiel
beschrieben.

[0087] Das Fahrunterstützungssystem 100 gemäß
dem zweiten Abwandlungsbeispiel ist identisch zu
demjenigen der ersten Ausführungsform mit der Aus-
nahme, dass (i) die Fahrunterstützungs-ECU 6 wei-
terhin einen Fahrerspezifizierungsabschnitt 73 ent-
hält, der den Fahrer spezifiziert und (ii) der Hin-
dernislernprozess und der Park- oder Abfahrunter-
stützungsprozess teilweise unterschiedlich zur ersten
Ausführungsform sind.

<Detaillierter Aufbau der Fahrunterstützungs-
ECU 6 beim zweiten Abwandlungsbeispiel>

[0088] Nachfolgend wird die Fahrunterstützungs-
ECU 6 gemäß dem zweiten Abwandlungsbeispiel un-
ter Verwendung von Fig. 10 beschrieben. Fig. 10 be-
schreibt nur funktionelle Blöcke, die zur Erläuterung
des zweiten Abwandlungsbeispiels in den funktionel-
len Blöcken der Fahrunterstützungs-ECU 6 notwen-
dig sind.

[0089] Die Fahrunterstützungs-ECU 6 gemäß dem
zweiten Abwandlungsbeispiel enthält den Aufnah-
mebilderlangungsabschnitt 61, den Zielparkbereich-
spezifizierungsabschnitt 62, den Parkbereichsspei-
cher 63, den Lernbestimmungsabschnitt 64, den
Musterspezifizierungsabschnitt 65, den Anordnungs-
speicher 66, den Anordnungsspeicherabschnitt 67,
den Unterstützungsbestimmungsabschnitt 68, den
alt/neu-Vergleichsabschnitt 69, den Hindernisspezifi-
zierungsabschnitt 70, den Näheerkennungsabschnitt
71, den Meldeabschnitt 72 und den Fahrerspezifizie-
rungsabschnitt 74.

[0090] Der Fahrerspezifizierungsabschnitt 74 spezi-
fiziert den Fahrer, der das Fahrzeug fährt. Ein Bei-
spiel kann eine Gewichtsskala oder einen Druck-
sensor verwenden, der in einem Sitzabschnitt des
Fahrersitzes vorhanden ist und Teil der Fahrzeugzu-
standssensorgruppe 2 ist und einen bestimmten Fah-
rer aus dem Gewicht anhand der Gewichtsskala spe-
zifiziert oder anhand eines Erkennungswertes durch
den Drucksensor. Alternativ kann eine ID von einem
elektronischen Schlüssel verwendet werden, um ei-
nen Fahrer zu spezifizieren.

<Hindernislernprozess beim
zweiten Abwandlungsbeispiel>

[0091] Bei dem Hindernislernprozess gemäß des
zweiten Abwandlungsbeispiels spezifiziert der Mus-
terspezifizierungsabschnitt 65 ein Muster entspre-
chend dem Zustand des Fahrzeugs und zusätzlich
spezifiziert der Fahrerspezifizierungsabschnitt 73 ei-
nen Fahrer, der das Fahrzeug fährt, wenn der Lern-
bestimmungsabschnitt 64 den Start des Parkens
oder Abfahrens bestimmt.

[0092] Der Anordnungsspeicherabschnitt 67 spei-
chert das aufgenommene Bild, das von dem Bil-
derlangungsabschnitt 61 erlangt wurde, im Anord-
nungsspeicher 66 in Zuordnung zu dem Muster, wel-
ches vom Musterspezifizierungsabschnitt 65 spezifi-
ziert wurde und dem Fahrer, der vom Fahrerspezi-
fizierungsabschnitt 73 spezifiziert wurde. Die Spei-
cherung des aufgenommenen Bilds in dem Anord-
nungsspeicher 66 ist ähnlich zum Hindernislernpro-
zess der ersten Ausführungsform; somit erfolgt das
Speichern in dem Anordnungsspeicher 66, wenn der
Anordnungsspeicherabschnitt 67 bestimmt, dass das
aufgenommene Bild der Kombination zwischen dem
Muster, spezifiziert von dem Musterspezifizierungs-
abschnitt 65 und dem Fahrer, spezifiziert vom Fahrer-
spezifizierungsabschnitt 73, aktualisiert werden muss
oder nicht.

[0093] Das Speichern des aufgenommenen Bild in
dem Anordnungsspeicher 66 erfolgt gemäß Fig. 11
so, dass die Kombination eines bestimmten Fahrers
(siehe X und Y in Fig. 11) und eines bestimmten Park-
bereichs (sieh C1 und C2 in Fig. 11) den Mustern
entsprechend den Zuständen des Fahrzeugs zuge-
ordnet wird. Die Muster entsprechend den Zuständen
des Fahrzeugs gemäß Fig. 11 verwenden die Muster
von Park- oder Abfahrrichtungen des Fahrzeugs be-
züglich dem Zielparkbereich, um ein Beispiel zu nen-
nen.

[0094] Ein Beispiel, bei dem unterschiedliche Ziel-
parkbereiche jeweiligen Fahrern, die das Fahrzeug
verwenden, zugeordnet sind, sei wie folgt: eine Frau
weist den Zielparkbereich dem Parkbereich beim
Haus der Eltern der Frau zu; im Gegensatz hierzu
weist der Ehemann den Zielparkbereich nicht dem
Haus der Eltern der Ehefrau zu.

<Park- oder Abfahrunterstützungsprozess
beim zweiten Abwandlungsbeispiel>

[0095] Bei dem Park- oder Abfahrunterstützungs-
prozess gemäß dem zweiten Abwandlungsbeispiel
spezifiziert, wenn der Unterstützungsbestimmungs-
abschnitt 68 bestimmt, dass ein Parken oder Abfah-
ren beginnt, der Fahrerspezifizierungsabschnitt 73
zusätzlich den Fahrer, der das Fahrzeug fährt, wo
hingegen der Musterspezifizierungsabschnitt 65 das
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Muster entsprechend dem Zustand des Fahrzeugs
spezifiziert.

[0096] (i) Der Zielparkbereich, von dem bestimmt
wird, dass Parken oder Abfahren durchzuführen ist,
(ii) das vom Musterspezifizierungsabschnitt 65 spe-
zifizierte Muster und (iii) der vom Fahrerspezifizie-
rungsabschnitt 73 spezifizierte Fahrer werden kom-
biniert; wenn das unter einer solchen Kombination
aufgenommene Bild von dem Anordnungsspeicher-
abschnitt 67 als im Anordnungsspeicher 66 zu spei-
chern bestimmt wird, wird das gespeicherte Aufnah-
mebild als zuletzt aufgenommenes Bild gelesen. Das
zuletzt aufgenommene Bild und das vorhandene auf-
genommene Bild, das von dem Aufnahmebilderlan-
gungsabschnitt 61 erlangt worden ist, werden mitein-
ander durch den alt/neu-Vergleichsabschnitt 69 ver-
glichen, um einen Unterschied zwischen den aufge-
nommenen Bilder zu erkennen.

<Zusammenfassung des
zweiten Abwandlungsbeispiels>

[0097] Ein einzelnes Fahrzeug kann von mehreren
Fahrern benutzt werden; ein erster Fahrer kann einen
Zielparkbereich einem persönlichen Parkbereich zu-
ordnen, wohingegen ein zweiter Fahrer den Zielpark-
bereich nicht einen persönlichen Parkbereich zuord-
nen kann. Auch eine solche Situation kann vom zwei-
ten Abwandlungsbeispiel gehandhabt werden. Das
heißt, da das zuletzt aufgenommene Bild des Ziel-
parkbereichs entsprechend einem spezifizierten Fah-
rer aus den verschiedenen Fahrern gespeichert wird,
kann der bestimmte Fahrer Unterstützung beim Par-
ken oder Abfahren entsprechend dem Zielparkbe-
reich erhalten, welcher von dem speziellen Fahrer zu-
geordnet wurde.

(Drittes Abwandlungsbeispiel)

[0098] Die obige Ausführungsform erläutert ein Bei-
spiel, bei dem die Muster entsprechend den Zustän-
den des Fahrzeugs die Muster von Park- und Abfahr-
richtungen des Fahrzeugs gegenüber dem Zielpark-
bereich verwendet. Es besteh keine Notwendigkeit
auf diese Einschränkung. Die Muster entsprechend
den Zuständen des Fahrzeugs können Muster von
Zeitzonen oder Wetter sein, was als drittes Abwand-
lungsbeispiel bezeichnet werden kann.

[0099] Die Muster von Zeitzonen oder Wetter kön-
nen nach Tag oder Nacht oder nach schönem Wet-
ter, wolkig, Regen, Schneefall etc. gemustert werden.
Solche Muster müssen nur mit Unterschieden klassi-
fiziert werden, welche verhindern, dass ein bestimm-
tes Hindernis als identisch in den aufgenommenen
Bildern erkannt wird.

[0100] Das dritte Abwandlungsbeispiel kann ein
nicht ortsfestes Objekt aus dem momentan aufge-

nommenen Bild und dem vergangenen aufgenom-
menen Bild spezifizieren, welche gleichen Zustand
in Zeitzone oder Wetter haben, was den Einfluss ei-
ner fehlerhaften Entscheidung beseitigt, die auftritt,
wenn die Bedingungen wie Zeitzone oder Wetter un-
terschiedlich sind. Das nicht ortsfeste Objekt kann mit
noch größerer Genauigkeit spezifiziert werden.

(Viertes Abwandlungsbeispiel)

[0101] Zusätzlich kann das Muster entsprechend
dem Zustand des Fahrzeugs den Abstand des Fahr-
zeugs zum Zielparkbereich verwenden. Die Muster
des Abstands des Fahrzeugs zum Zielparkbereich
können verschiedene Werte haben, was als viertes
Abwandlungsbeispiel bezeichnet werden kann.

[0102] Die Anzahl von Hindernissen, welche in dem
momentan aufgenommenen Bild und dem vergange-
nen aufgenommenen Bild vorhanden sind, können
aufgrund wesentlicher Unterschiede in den Abstän-
den des Fahrzeugs zum Zielparkbereich unterschied-
lich sein, selbst wenn die Anzahl der Hindernisse,
welche tatsächlich vorhanden sind, in Vergangenheit
und Gegenwart gleich ist. Dies senkt die Genauigkeit
bei der Spezifizierung eines nicht ortsfesten Objekts.

[0103] Das vierte Abwandlungsbeispiel kann hierauf
reagieren. Das heißt, ein nicht ortsfestes Objekt kann
aus vergangenen und aktuellen aufgenommen Bilder
spezifiziert werden, die aufgenommen werden, wenn
die Abstandszustände des Fahrzeugs zum Zielpark-
bereich gleich sind, was den Einfluss einer fehlerhaf-
ten Entscheidung beseitigt, die sich ergibt, wenn die
Abstände des Fahrzeugs zum Zielparkbereich sich
merklich voneinander unterscheiden. Das nicht orts-
feste Objekt lässt sich mit größerer Genauigkeit spe-
zifizieren.

(Fünftes Abwandlungsbeispiel)

[0104] Die obige Ausführungsform erläutert die Ver-
wendung der Kamera 1 als sowohl Frontkamera als
auch Heckkamera. Es besteht keine Notwendigkeit
auf diese Einschränkung. Beispielsweise kann nur
die Frontkamera aus Frontkamera und Heckkamera
als Kamera 1 verwendet werden oder nur die Heck-
kamera kann als Kamera 1 verwendet werden.

[0105] Beispielsweise kann die Ausgestaltung, wel-
che nur die Frontkamera verwendet, bei dem Fall an-
gewendet werden, bei dem aus dem Zielparkbereich
mit einer Vorwärtsbewegung ausgefahren wird oder
in dem Fall, bei dem in den Zielparkbereich mit einer
Vorwärtsbewegung gemäß der vorliegenden Erfin-
dung eingefahren wird; die Konfiguration, welche nur
die Heckkamera verwendet, kann bei dem Fall ange-
wendet werden, bei dem aus dem Zielparkbereich mit
einer Rückwärtsbewegung ausgefahren wird oder bei
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dem Fall, bei dem mit einer Rückwärtsbewegung in
den Zielparkbereich eingefahren wird.

(Sechstes Abwandlungsbeispiel)

[0106] Die obige Ausführungsform erläutert den Auf-
bau, bei dem die Kamera 1 sowohl den Sensor zum
Speichern und Vergleichen der Anordnung von Hin-
dernissen und den Sensor zur Erkennung des Ab-
stands zu Hindernissen hat. Es besteht keine Not-
wendigkeit auf diese Einschränkung. Beispielsweise
kann eine andere Ausgestaltung verwendet werden,
welche einen Sensor zum Speichern und Vergleichen
der Anordnung von Hindernissen und einen unter-
schiedlichen Sensor zur Erkennung der Abstände zu
Hindernissen verwendet, was als sechstes Abwand-
lungsbeispiel bezeichnet werden kann. Nachfolgend
sei der Fall erläutert, bei dem die Kamera 1 als Sen-
sor zum Speichern und Vergleichen der Anordnung
eines Hindernisses oder von Hindernissen verwendet
wird, wo hingegen ein Ultraschallsensor 7 als unter-
schiedlicher Sensor zur Erkennung des Abstands zu
Hindernissen verwendet wird, was als sechstes Ab-
wandlungsbeispiel bezeichnet werden kann.

[0107] Das Fahrunterstützungssystem 100a des
sechsten Abwandlungsbeispiels ist gleich dem Fahr-
unterstützungssystem 100 der ersten Ausführungs-
form mit der Ausnahme, dass der Ultraschallsen-
sor 7 enthalten ist und der Park- oder Abfahrunter-
stützungsprozess in der Fahrunterstützungs-ECU 6
teilweise unterschiedlich zur ersten Ausführungsform
ist.

<Schematischer Aufbau des
Fahrunterstützungssystems 100a>

[0108] Das Fahrunterstützungssystem 100a, wel-
ches in das Fahrzeug eingebaut ist, enthält die Kame-
ra 1, die Fahrzeugzustandssensorgruppe 2, die Na-
vigationsvorrichtung 3, die Anzeigevorrichtung 4, die
Tonausgabevorrichtung 5, die Fahrunterstützungs-
ECU 6 und den Ultraschallsensor 7, wie in Fig. 12
gezeigt.

[0109] Der Ultraschallsensor 7, der in das Fahrzeug
eingebaut ist, erkennt den Abstand zu einem Hinder-
nis um das Fahrzeug herum. Der Ultraschallsensor
7 kann auch als Hindernissensor bezeichnet werden.
Nachfolgend sei der Fall erläutert, bei dem als Ultra-
schallsensor 7 eine Mehrzahl von Ultraschallsenso-
ren 7 verwendet wird, welche sich in vorderen Ab-
schnitten des Fahrzeugs befinden und als Abtast-
bereich einen bestimmten Winkelbereich vorderhalb
des Fahrzeugs einschließlich der vorderen Eckab-
schnitte haben, sowie eine Mehrzahl von Ultraschall-
sensoren 7 im Eckabschnitt des Fahrzeugs verwen-
det wird, welche als Abtastbereich einen bestimmten
Winkelbereich hinterhalb des Fahrzeugs einschließ-
lich hinterer Eckabschnitte haben.

[0110] Die Konfiguration unter Verwendung der Ul-
traschallsensoren 7 wird erläutert; alternativ kann ei-
ne andere Ausgestaltung unter Verwendung ande-
rer Sensoren, beispielsweise Radar und nicht Ultra-
schall vorgesehen werden, solange die unterschiedli-
chen Sensoren den Abstand zwischen dem Fahrzeug
und einem Hindernis auf der Grundlage einer Verzö-
gerungszeit zwischen Übertragung und Empfang von
Wellen der Suchwellen erkennen.

[0111] Zusätzlich kann die Fahrunterstützungs-ECU
6 des sechsten Abwandlungsbeispiels den Aufbau
haben, bei dem die Position des Hindernisses rela-
tiv zum Fahrzeug über eine Triangulation aus dem
Abstand zwischen dem Fahrzeug und dem Hindernis
erkannt wird, der durch die Mehrzahl von Ultraschall-
sensoren 7 erkannt worden ist. Wenn weiterhin an-
stelle von Ultraschallsensoren 7 ein Radar verwendet
wird, kann das Radar von einem Phasen-Mono-Puls-
system sein. Das heißt, die Position des Hindernis-
ses relativ zum Fahrzeug kann aus der Ausrichtung
des Hindernisses relativ zum Fahrzeug, die sich aus
der Phasendifferenz von Sende- und Empfangswel-
len der Suchwellen ergibt und dem Abstand erkannt
werden, der sich aus der Verzögerungszeit zwischen
Übertragung und Empfang der Suchwellen ergibt.

<Park- oder Abfahrunterstützungsprozess
beim sechsten Abwandlungsbeispiel>

[0112] Der Park- oder Abfahrunterstützungsprozess
bei dem sechsten Abwandlungsbeispiel ist gleich wie
bei dem ersten Ausführungsbeispiel mit der Ausnah-
me, dass der Prozess, der ein ortsfestes Objekt oder
ein nicht ortsfestes Objekt um den Zielparkbereich
herum spezifiziert, unterschiedlich ist.

[0113] Der Park- oder Abfahrunterstützungsprozess
beim sechsten Abwandlungsbeispiel spezifiziert als
nicht ortsfestes Objekt ein Objekt, das sich an der Po-
sition der Differenz befindet, das durch eine Verarbei-
tung ähnlich S26 der ersten Ausführungsform erkannt
wird und als ortsfestes Objekt ein Objekt, das sich an
einer Position anders als die Position der Differenz
befindet. Die Position des Hindernisses, welches mit
den Ultraschallsensoren 7 erkannt wird, wird der Po-
sition der Differenz zugeordnet, welche in der Verar-
beitung ähnlich zu S26 der ersten Ausführungsform
erkannt wurde (das heißt der Position des Distanzbil-
des) unter der Annahme, dass beide Positionen rela-
tiv zum Fahrzeug sind.

[0114] Der Hindernisspezifizierungsabschnitt 70
beim sechsten Abwandlungsbeispiel erkennt sukzes-
sive die Distanz zwischen dem Fahrzeug und einem
ortsfesten Objekt oder nicht ortsfesten Objekt unter
Durchführung des oben beschriebenen meldungszu-
gehörigen Prozesses.
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<Zusammenfassung des
sechsten Abwandlungsbeispiels>

[0115] Das sechste Abwandlungsbeispiel ermöglicht
es dem Fahrer, das Vorhandensein eines nicht orts-
festen Objektes, wenn dieses vorhanden ist, um ei-
nen Parkbereich herum einfach zu erkennen, auch
wenn das Eigenfahrzeug bei jedem Parken oder Ab-
fahren nahe an das nicht ortsfeste Hindernis heran-
gebracht werden muss, ähnlich der ersten Ausfüh-
rungsform.

(Siebtes Abwandlungsbeispiel)

[0116] Eine andere Konfiguration kann vorgesehen
werden, bei der die Kamera 1 durch einen anderen
Sensor ersetzt wird, beispielsweise einen Ultraschall-
sensor oder ein Radar, der die Position des Hinder-
nisses relativ zum Fahrzeug durch Senden und Emp-
fang von Suchwellen erkennt, was als siebtes Ab-
wandlungsbeispiel bezeichnet werden kann. Der Fall,
der unterschiedliche Sensoren verwendet, beispiels-
weise einen Ultraschallsensor oder ein Radar kann
eine Konfiguration verwenden, welche die Verteilung
der Positionen von Hindernissen verwendet, welche
mit dem unterschiedlichen Sensor für die Hindernis-
anordnung erkannt wird, anstelle der Verwendung ei-
nes Aufnahmebilds.

[0117] Das siebte Abwandlungsbeispiel ermöglicht
es dem Fahrer, das Vorhandensein eines nicht orts-
festen Objektes, wenn dieses vorhanden ist, um ei-
nen Parkbereich herum einfach zu erkennen, auch
wenn das Eigenfahrzeug bei jedem Parken oder Ab-
fahren nahe an das nicht ortsfeste Hindernis heran-
gebracht werden muss, ähnlich zur ersten Ausfüh-
rungsform.

(Achtes Abwandlungsbeispiel)

[0118] Eine andere Konfiguration kann vorgesehen
werden, welche den Sensor in einem vorderen Ab-
schnitt des Fahrzeugs und einen Sensor in einem hin-
teren Abschnitt des Fahrzeugs voneinander so unter-
scheidet, dass der Ultraschallsensor 7 im vorderen
Abschnitt und die Kamera 1 im hinteren Abschnitt des
Fahrzeugs verwendet wird.

(Neuntes Abwandlungsbeispiel)

[0119] Die oben beschriebene Ausführungsform lie-
fert eine Konfiguration, bei der der Meldeabschnitt
72 eine Meldung durchführt, die das Vorhandensein
eines nicht ortsfesten Objekts angibt, wenn der Ab-
stand zwischen dem Fahrzeug und dem nicht ortsfes-
ten Objekt, spezifiziert im Hindernisspezifizierungs-
abschnitt 70, gleich oder kleiner als der Setzabstand
ist. Es besteht keine Notwendigkeit auf diese Ein-
schränkung. Beispielsweise kann eine andere Aus-
gestaltung vorgesehen werden, bei welcher der Mel-

deabschnitt 72 eine Meldung entsprechend dem Vor-
handensein eines nicht ortsfesten Objekts durchführt,
wenn der Hindernisspezifizierungsabschnitt 70 ein
nicht ortsfestes Objekt spezifiziert, und zwar unge-
achtet des Abstands zwischen dem Fahrzeug und
dem nicht ortsfesten Objekt.

(Zehntes Abwandlungsbeispiel)

[0120] Die oben beschriebene Ausführungsform
zeigt eine Ausgestaltung unter Verwendung der Po-
sitionserkennungseinheit 31 und der Karten-DB 32 in
der Navigationsvorrichtung 3. Es besteht keine Not-
wendigkeit auf diese Einschränkung. Beispielsweise
kann eine andere Konfiguration vorgesehen werden,
welche eine Positionserkennungseinheit 31 in einem
bekannten Ortsfinder oder einer Karten-DB in einem
Server ohne Verwendung der Positionserkennungs-
einheit 31 und der Karten-DB 32 in der Navigations-
vorrichtung 3 erkennt.

[0121] Obgleich die vorliegende Erfindung unter Be-
zugnahme auf Ausführungsformen hiervon beschrie-
ben worden ist, versteht sich, dass die Erfindung
nicht auf die Ausführungsformen und Aufbauten be-
schränkt ist. Die vorliegende Erfindung soll verschie-
dene Abwandlungen und äquivalente Anordnungen
mit abdecken. Weiterhin sind, obgleich verschiede-
ne Kombinationen und Ausgestaltungen beschrieben
wurden, andere Kombinationen und Ausgestaltungen
mit mehr, weniger oder nur eine, einzelnen Element
ebenfalls im Rahmen und Umfang der vorliegenden
Erfindung.

Patentansprüche

1.  Fahrunterstützungsvorrichtung zur Verwendung
in einem Fahrzeug, aufweisend:
einen Meldeabschnitt (72), der eine Meldung an ei-
nen Fahrer des Fahrzeugs durchführt;
einen Anordnungsspeicher (66), der eine vergange-
ne Hindernisanordnung um einen Parkbereich her-
um, der als Ziel dient, speichert;
einen Anordnungserlangungsabschnitt (61), der ei-
ne vorliegende Hindernisanordnung um den Parkbe-
reich bei einem Parkbereichfahrvorgang erkennt, wo-
bei der Parkbereichfahrvorgang wenigstens entwe-
der ein Fahrvorgang, bei dem das Fahrzeug in den
Parkbereich einfährt oder ein Fahrvorgang ist, bei
dem das Fahrzeug aus dem Parkbereich abfährt, und
einen Hindernisspezifizierungsabschnitt (70), der ein
nicht ortsfestes Hindernis, welches ein Hindernis ist,
das um den Parkbereich herum nicht ortsfest ist,
basierend auf einer Differenz zwischen der vergan-
genen Hindernisanordnung, welche in dem Anord-
nungsspeicher gespeichert ist und der vorliegenden
Hindernisanordnung spezifiziert, die durch den An-
ordnungserlangungsabschnitt erlangt wird, wobei
der Meldeabschnitt eine Meldung durchführt, die das
Vorhandensein des nicht ortsfesten Objekts anzeigt,
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welches von dem Hindernisspezifizierungsabschnitt
spezifiziert wurde.

2.   Fahrunterstützungsvorrichtung nach Anspruch
1, weiterhin aufweisend:
einen Erkennungsabschnitt (71), der ein Hindernis
nahe dem Fahrzeug unter Verwendung eines Hinder-
nissensors (1, 7) erkennt, der ein um das Fahrzeug
herum befindliches Hindernis erkennt, wobei
der Meldeabschnitt die Meldung, die das Vorhan-
densein des nicht ortsfesten Objekts anzeigt, in Fäl-
len durchführt, bei denen das nicht ortsfeste Ob-
jekt von dem Hindernisspezifizierungsabschnitt spe-
zifiziert wird und gleichzeitig das nicht ortsfeste Ob-
jekt vom Erkennungsabschnitt erkannt wird.

3.   Fahrunterstützungsvorrichtung nach Anspruch
2, wobei:
der Hindernisspezifizierungsabschnitt weiterhin ein
ortsfestes Hindernis, welches ein unbewegliches Hin-
dernis ist, zusätzlich zu dem nicht ortsfesten Hinder-
nis spezifiziert; und
der Meldeabschnitt eine unterschiedliche Meldung
durchführt, in Fällen, bei denen (i) das ortsfeste Hin-
dernis vom Hindernisspezifizierungsabschnitt spezi-
fiziert wird und gleichzeitig (ii) das ortsfeste Hinder-
nis von dem Erkennungsabschnitt erkannt wird, wo-
bei die unterschiedliche Meldung hinsichtlich der Art
des Meldung unterschiedlich zu der Meldung ist, die
das Vorhandensein des nicht ortsfesten Objekts an-
gibt.

4.   Fahrunterstützungsvorrichtung nach Anspruch
2, wobei der Meldeabschnitt keine Meldung über ein
Hindernis durchführt, welches anders als das nicht
ortsfeste Hindernis ist, welches vom Hindernisspezi-
fizierungsabschnitt spezifiziert wurde.

5.  Fahrunterstützungsvorrichtung nach einem der
Ansprüche 2 bis 4, wobei die vergangene Hindernis-
anordnung, die in dem Anordnungsspeicher gespei-
chert ist und die vorliegende Hindernisanordnung,
welche vom Anordnungserlangungsabschnitt erlangt
wird, mit dem Hindernissensor erlangt werden, der
vom Erkennungsabschnitt verwendet wird.

6.  Fahrunterstützungsvorrichtung nach einem der
Ansprüche 2 bis 4, wobei die vergangene Hinder-
nisanordnung, die im Anordnungsspeicher gespei-
chert ist und die vorliegende Hindernisanordnung,
welche von dem Anordnungserlangungsabschnitt er-
langt wird, mit einem unterschiedlichen Hindernis-
sensor erlangt werden, der ein um das Fahrzeug her-
um vorhandenes Hindernis erkennt, wobei der unter-
schiedliche Hindernissensor unterschiedlich zu dem
Hindernissensor ist, der vom Erkennungsabschnitt
verwendet wird.

7.   Fahrunterstützungsvorrichtung nach Anspruch
5 oder 6, wobei:

der Hindernissensor, der die vergangene Hindernis-
anordnung, welche in dem Anordnungsspeicher ge-
speichert ist und die vorliegende Hindernisanordnung
erlangt, welche von dem Anordnungserlangungsab-
schnitt erlangt wird, eine Abbildungsvorrichtung ist;
der Anordnungsspeicher ein Bild eines Bereichs um
den Parkbereich herum, der von der Abbildungsvor-
richtung aufgenommen wurde, als vergangene Hin-
dernisanordnung um den Parkbereich herum spei-
chert; und
der Anordnungserlangungsabschnitt ein Bild eines
Bereichs um den Parkbereich herum, welches unter
Verwendung der Abbildungsvorrichtung in dem Park-
bereichfahrbetrieb aufgenommen wurde, als vorhan-
dene Hindernisanordnung um den Parkbereich her-
um erlangt.

8.  Fahrunterstützungsvorrichtung nach einem der
Ansprüche 1 bis 7, wobei:
der Anordnungsspeicher eine Mehrzahl vergange-
ner Hindernisanordnungen entsprechend von Mus-
tern speichert, welche jeweils abhängig von Zustän-
den der jeweiligen Parkbereichfahrvorgänge klassifi-
ziert sind;
ein Musterspezifizierungsabschnitt (65) vorhanden
ist, um ein Muster aus den Mustern abhängig von Zu-
ständen der Parkbereichfahrvorgänge zu spezifizie-
ren;
der Hindernisspezifizierungsabschnitt ein nicht orts-
festes Objekt um den Parkbereich herum auf der
Grundlage einer Differenz zwischen (i) der vorhan-
denen Hindernisanordnung, erlangt von dem Anord-
nungserlangungsabschnitt, und (ii) der vergangenen
Hindernisanordnung entsprechend dem Muster spe-
zifiziert, das von dem Musterspezifizierungsabschnitt
aus den vergangenen Hindernisanordnungen spezi-
fiziert wurde, die im Anordnungsspeicher gespeichert
sind.

9.   Fahrunterstützungsvorrichtung nach Anspruch
8, wobei das Muster wenigstens entweder eine Rich-
tung des Fahrzeugs relativ zu dem Parkbereich oder
ein Abstand des Fahrzeugs zu dem Parkbereich oder
eine Zeitzone oder eine Wetterbedingung ist.

10.  Fahrunterstützungsvorrichtung nach einem der
Ansprüche 1 bis 9, wobei:
der Anordnungsspeicher eine Mehrzahl von vergan-
genen Hindernisanordnungen um den Parkbereich
herum entsprechen einer Mehrzahl von Fahrern spei-
chert, welche das Fahrzeug benutzen;
ein Fahrerspezifizierungsabschnitt (73) vorhanden
ist, um aus den Fahrern einen Fahrer zu spezifizie-
ren, der das Fahrzeug fährt; und
der Hindernisspezifizierungsabschnitt das nicht orts-
feste Objekt um den Parkbereich herum auf der
Grundlage einer Differenz zwischen (i) der vorhan-
denen Hindernisanordnung, erlangt durch den An-
ordnungserlangungsabschnitt und (ii) der vergange-
nen Hindernisanordnung entsprechend dem Fahrer,
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der vom Fahrerspezifizierungsabschnitt spezifiziert
wurde, aus den vergangenen Hindernisanordnungen
spezifiziert, welche im Anordnungsspeicher gespei-
chert sind.

Es folgen 10 Seiten Zeichnungen
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Anhängende Zeichnungen
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