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ITED PARKING SPACES

(54) Bezeichnung: VERFAHREN UND ANORDNUNG ZUR STEUERUNG EINES PARKASSISTENZSYSTEMS FUR FAHR-
ZBUGE IN BEGRENZTEN PARKRAUMEN

(57) Abstract: The invention relates to a method and an arrangement for con-

trolling a park assist system for vehicles (1) comprising the following steps. A
parking space (2) is identified and measured with an environment recognition
sensor system. Markings (9, 10) in the region of the parking space (2) for the
vehicle (1) are detected and analyzed with a camera (7; 12, 13) and an image
processing unit. With an evaluation (21), the sensor data of the environment
recognition sensor system relating to the distances to the obstacles (4, 5) in the
region of the parking space (2) and the image data of the image processing unit
relative to the analyzed markings (9, 10) are used for a control (23) of the park
assist system.

(57) Zusammenfassung: Es wird ein Verfahren und eine Anordnung zur Steu-
erung eines Parkassistenzsystems fiir Fahrzeuge (1 ) mit folgenden Verfahrens-
schritten vorgeschlagen. Es wird mit einer Umfelderkennungssensorik ein Par-
kraum (2) identifiziert und vermessen, mit einer Kamera (7; 12, 13) und ei-
ner Bildverarbeitungseinheit werden Markierungen (9, 10) im Bereich des Par-
kraums (2) fiir das Fahrzeug (1 ) erfasst und analysiert und mit einer Auswertung
(21) werden die Sensordaten der Umfelderkennungssensorik, die die Abstidnde
zu den Hindernissen (4,5) im Bereich des Parkraums (2) betreffen und die Bild-
daten der Bildverarbeitungseinheit beziiglich der analysierten Markierungen (9,
10) zu einer Steuerung (23) des Parkassistenzsystems herangezogen.
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Beschreibung

Verfahren und Anordnung zur Steuerung eines Parkassistenzsystems fiir

Fahrzeuge in begrenzten Parkraumen

Stand der Technik

Die Erfindung betrifft ein Verfahren und eine Anordnung zur Steuerung eines
Parkassistenzsystems fur Fahrzeuge in begrenzten Parkrdumen, wobei die im
Fahrzeug vorhandene Umfelderkennungssensorik herangezogen wird, nach der

Gattung der nebengeordneten Anspriiche.

Es ist beispielsweise aus der DE 60 2004 002 224 T2 eine Einparkhilfseinrich-
tung zum Parken von Fahrzeugen bekannt, bei der Informationsdaten tiber Hin-
dernisse oder Abstellflaichenbegrenzungen mittels einer Kamera im hinteren
Teil des Fahrzeugs ermittelt werden. Auf einer Anzeige im Fahrzeug wird dazu
einem Bild der Umgebung hinter dem Fahrzeug ein uber eine Bildauswertung
ermittelter Parkraumrahmen Uberlagert. Eine Steuerung des Fahrzeugs wird
Uber eine elektronische Parkassistenzsteuereinheit mit einer Steuerung der

Lenk- Beschleunigungs- und Bremsvorgange durchgefihrt.

Es ist weiterhin beispielsweise aus der DE 10 2005 028 956 A1 ein Hilfssystem
zum Parken von Fahrzeugen bekannt, bei dem Informationsdaten tber Hinder-
nisse oder Abstellflachenbegrenzungen mit Ultraschallsensoren an dem zu par-

kenden oder abzustellenden Fahrzeug gewonnen werden.
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Zur Gewinnung der notwendigen Informationen werden beim Stand der Technik
somit Abstandsdaten zu Hindernissen im Umgebungsbereich des Fahrzeugs,
Geschwindigkeitsdaten, z.B. aus dem Antriebssystem oder aus entsprechenden
Sensoren am Fahrzeug, Lenkwinkel- und Getriebestellungen ebenfalls aus ei-
ner entsprechend in den meisten Fahrzeugen ublicherweise auch fir andere
Steuerungsvorgange eingesetzten Sensorik und auch Bilddaten aus den Um-

gebungsbereich aufnehmenden Kameras ausgewertet.

Entsprechende Steuersignale fiir das Hilfssystem zum Parken werden dann
nach der erfolgten Auswertung an eine Lenkunterstiitzungs- und/oder Ge-
schwindigkeitsautomatik im Fahrzeug weitergeleitet. Ferner werden beim Stand
der Technik auch Anzeigemittel fir den Fahrer des Fahrzeugs oder auch Ein-
gabemittel fur einen eventuell notwendigen Eingriff des Fahrers in den Ablauf

des Park- oder Abstellvorgangs eingesetzt.

Fur sich gesehen ist ferner aus der DE 10 2005 044 981 A1 bekannt, dass fur
die Assistenz eines Fahrers eines Kraftfahrzeuges im Fahrbetrieb eine Erken-
nung von Fahrspurmarkierungen mit einer Bildaufnahmeeinheit durchgefuhrt
wird. Die aufgenommenen Bilddaten einer Kamera werden hierzu hinsichtlich
der Helligkeitsunterschiede und Kontraste in bestimmten Bildbereichen analy-
siert und dadurch kénnen Kanten und Linien extrahiert werden. Diese Bilddaten
kénnen dann mit hoher Wahrscheinlichkeit durchgehenden oder periodisch un-
terbrochenen Fahrbahnmarkierungen zugeordnet werden, so dass insbesonde-
re die Spurhaltung des Fahrzeuges im Fahrweg mit elektronischen Hilfsmitteln

unterstutzt oder eine entsprechende Anzeige vorgenommen werden kann.

Darstellung der Erfindung

Die Erfindung geht von einem Verfahren und einer Anordnung zur Steuerung
eines Parkassistenzsystems fiir Fahrzeuge aus, bei dem die im Fahrzeug vor-
handene Umfelderkennungssensorik einschliellich einer Kamera und einer
Bildverarbeitung zur schnellen und einfachen Umfelderkennung herangezogen

werden soll. Erffindungsgemal wird in vorteilhafter Weise zur Steuerung eines
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solchen Parkassistenzsystems mit einer Umfelderkennungssensorik ein Park-
raum identifiziert und vermessen. Mit einer Kamera und einer Bildverarbei-
tungseinheit werden Markierungen auf der Fahrbahn und/oder im Bereich einer
Abstellflache fur die Fahrzeuge erfasst und analysiert und mit einer Auswerte-
einheit werden die Sensordaten der Umfelderkennungssensorik, die die Ab-
stande zu den Hindernissen im Bereich des Parkraums betreffen und es wer-
den die Bilddaten der Bildverarbeitungseinheit beziiglich der analysierten Mar-

kierungen zu einer Steuerung des Parkassistenzsystems herangezogen.

Bevorzugt wird das erfindungsgemalie Verfahren mit einer Umfelderkennungs-
sensorik mit einem an sich bekannten auf Ultraschallreflexionen basierenden
Verfahren durchgefuhrt. Die zuséatzlich aus den Bilddaten der Kamera gewon-
nenen Informationen bezlglich der Markierungen kénnen dabei auf einfache
Weise in eine das Kamerabild abbildende Anzeige im Fahrzeug eingeblendet

werden.

Mit der Bildverarbeitungseinheit kénnen zur Durchfiihrung des erfindungsge-
malen Verfahrens insbesondere Bilddaten einer linienhaften durchgehenden
oder unterbrochenen Markierung zur Begrenzung des Parkraums vorteilhaft
ausgewertet werden, wobei mit einem entsprechenden Algorithmus linienhafte
Helligkeits- und/oder Kontrastunterschiede in den erfassten Bildpunkten analy-

siert werden.

Bei einer erfindungsgemafllen Anordnung zur Durchfihrung des zuvor be-
schriebenen Verfahrens kann beispielsweise insbesondere zur Parkassistenz
beim Querparken, zum Beispiel beim Rickwartseinparken in nebeneinander
liegenden Parkrdumen, zumindest im hinteren, beim Vorwartseinparken im vor-
deren Teil eines Fahrzeugs eine Ultraschallsensorik und eine elektronische
Kamera angeordnet sein und dann in einer Auswerte- und Steuerungselektronik
die Sensordaten der Umfelderkennungssensorik, der Bilddaten dér Bildverar-
beitungseinheit und weitere Sensor- und Steuerungsdaten gemeinsam verar-

beitet werden.

Beim Einparken in im Fahrbahnverlauf hintereinander liegenden Parkrdumen

kénnen zum Einparken aus einer parallelen Ausgangsposition im vorderen
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und/oder hinteren Teil eines Fahrzeugs eine Ultraschallsensorik und eine elekt-

ronische Kamera angeordnet werden.

Mit der Erfindung kann somit auf einfache Weise eine Begrenzung eines Park-
raums erkannt und in die Auswertung mit einbezogen werden. Davon ausge-
hend kann dann eine Bahnplanung fir ein gefuhrtes oder automatisiertes Ein-
parken des Fahrzeuges in Langs- oder Querliicken eines Parkplatzes erfolgen,
wobei mit der Auswertung der Markierungen auch eine Erkennung von Sperr-

flachen, Radwegen, Einfahrten oder dhnlichem méglich ist.

Es ist heute Ublich, dass Parkrdume durch Markierungen auf dem Boden ge-
kennzeichnet und somit begrenzt sind, so dass diese Markierungen zusatzlich
zu der in der Regel vorhanden Umfelderkennungssensorik, zum Beispiel mit
Ultraschall, herangezogen werden kénnen. Diese Umfelderkennungssensorik
wir heute Ublicherweise dazu herangezogen, um Objekte, die einen Parkraum
blockieren zu erkennen. Mit der erfindungsgemaflen Auswertung eines Kame-
rabildes einer elektronischen Kamera, die eventuell auch schon fur andere An-
wendungen im Fahrzeug angebracht worden ist, kann nun eine einfache Hinzu-
ziehung der Markierungen des Parkraums vorgenommen werden, um éine ent-

sprechende Ausrichtung und Bahnsteuerung des Fahrzeuges vorzunehmen.

Mit der Erfindung kann somit eine verbesserte Einparkstrategie auf einfache
Weise realisiert werden, bei der sowohl die Hinderniserkennung, zum Beispiel
welche Parkraume blockiert sind und wodurch, als auch die Markierungen hin-
sichtlich des Erreichens der Sollposition, insbesondere in welcher Winkelaus-
richtung und mit welchem Abstand zu Hindernissen soll das Fahrzeug stehen,
beriicksichtigt werden kénnen. Die Linienerkennung der Markierungen kann zur
Verbesserung auch mit einer Vielzahl von Kameras hinten, vorn und im Seiten-
bereich durchgefiihrt werden, wobei mit einem entsprechenden Algorithmus in
der Bildauswertung auch Objekte analysiert und mit einbezogen werden kon-

nen.

Kurze Beschreibung der Zeichnung
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Ein Ausfiihrungsbeispiel der Erfindung wird anhand der Figuren der Zeichnung

erlautert. Es zeigen:

Figur 1 eine schematische Ansicht eines Fahrzeugs vor einem Parkraum

zum Quereinparken,

Figur 2 eine schematische Ansicht eines Fahrzeugs vor dem Einfahren in

den Parkraum,

Figur 3 eine schematische Ansicht eines Fahrzeugs wahrend des Einfah-

rens in den Parkraum und

Figur 4 ein Flussdiagramm zur Erlduterung der Ausfiihrung des erfin-
dungsgemallen Verfahrens zur Steuerung eines Parkassistenzsystems

fur Fahrzeuge.

Wege zur Ausfliihrung der Erfindung

Aus Figur 1 ist ein Fahrzeug 1 zu entnehmen, das in einem Parkraum 2 abge-
stellt werden soll. Aus dem eingangs erwéhnten Stand der Technik DE 10 2005
028 956 A1 ist hierzu bekannt, dass mit entsprechenden Sensoren aufgebaute
Detektoranordnungen am Fahrzeug 1, beispielsweise mit Ultraschallsendern
und —empféangern, angebracht ist. Mit diesen Detektoranordnungen vorn
und/oder hinten oder auch seitlich kbnnen Abstandswerte zu den Hindernissen

bei dem Park- oder Abstellvorgang erfasst werden.

Zur Erlauterung des Einparkvorganges nach der Figur 1 und im Folgenden
nach Figur 2 und 3 ist in Figur 4 ein Ablaufdiagramm dargestellt, das den Ablauf

der Verfahrensschritte zeigt.

In der Figur 1 ist gezeigt, wie das Fahrzeug 1 gemal Pfeil 3 am Parkraum 2
vorbeifdhrt und dabei mit den zuvor beschriebenen Detektoranordnungen eine
Vermessung des Parkraumes 2 und der Hindernisse, hier weitere Fahrzeuge 4

und 5, durchfuhrt, wie es anhand des Verfahrensschrittes 20 in der Figur 4 an-
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gedeutet ist. Diese Signale der Detektoranordnungen werden in einer Auswer-

tung 21 verarbeitet.

In der Figur 2 ist gezeigt, wie das Fahrzeug 1 gemal Pfeil 6 eine Querbewe-
gung durchfiihrt und dabei mittels einer Kamera 7 im hinteren Teil des Fahr-
zeugs 1 vor dem Rickwartseinparken eine Erfassung des Bereichs 8 ein-
schlieB3lich einer Erfassung von Markierungen 9 und 10 des Parkraumes 2 ent-
sprechend eines Verfahrensschrittes 22 nach der Figur 4 zusatzlich zu dem
Verfahrensschritt 20 durchgefiihrt wird und in der Auswertung 21 ebenfalls ver-
arbeitet wird. Es kann hiermit somit Gber die Einbeziehung der Markierungen 9
und 10 die Sollposition des Fahrzeugs 1 im Parkraum 2 nach dem Einparken
sehr genau bestimmt und gegebenenfalls in einer Anzeigevorrichtung im Fahr-

zeug 1 angezeigt werden.

Aus der Figur 3 ist nun zu entnehmen, wie der Einparkvorgang des Fahrzeugs
1 rickwarts gemaf Pfeil 11, gesteuert durch die Signale der Auswertung 21,
erfolgt. Dies ist mit dem Verfahrensschritt 23 (Steuerung) in der Figur 4 symbo-
lisch dargestellt. Hierbei kann auch noch zusatzlich ein Feinabgleich geméaf
eines Verfahrensschrittes 24 durch seitliche Kameras 12 und 13 mit Erfas-
sungsbereichen 14 und 15 (Figur 3) erfolgen, die eine besonders genaue Er-
fassung des seitlichen Bereichs des Fahrzeugs 1 wahrend des Einparkvor-

gangs ermoglichen.
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Anspriche

1.

2.

3.

4.

Verfahren zur Steuerung eines Parkassistenzsystems fir Fahrzeuge (1)

mit folgenden Verfahrensschritten,

- mit einer Umfelderkennungssensorik wird ein Parkraum (2) identi-

fiziert und vermessen,

- mit einer Kamera (7;12,13) und einer Bildverarbeitungseinheit
werden Markierungen (9,10) im Bereich des Parkraums (2) fur das

Fahrzeug (1) erfasst und analysiert und

- mit einer Auswertung (21) werden die Sensordaten der Umfelder-
kennungssensorik, die die Abstdnde zu den Hindernissen (4,5) im
Bereich des Parkraums (2) betreffen und die Bilddaten der Bild-
verarbeitungseinheit beziglich der analysierten Markierungen
(9,10) zu einer Steuerung (23) des Parkassistenzsystems heran-

gezogen.

Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass die Umfel-
derkennungssensorik mit einem auf Ultraschall basierenden Verfahren

arbeitet.

Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeichnet, dass die
Markierungen (9,10) in eine das Kamerabild abbildende Anzeige im

Fahrzeug (1) eingeblendet werden.

Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspriiche, dadurch ge-
kennzeichnet, dass mit der Bildverarbeitungseinheit Bilddaten einer li-
nienhaften durchgehenden oder unterbrochenen Markierung (9,10) aus-
gewertet werden, wobei mit einem entsprechenden Algorithmus linien-
hafte Helligkeits- und/oder Kontrastunterschiede in den erfassten Bild-

punkten analysiert werden.
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5. Anordnung zur Durchfiihrung eines Verfahrens nach einem der vorher-

gehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass insbesondere zur
Parkassistenz beim Riickwartseinparken zumindest im hinteren Teil des
Fahrzeugs (1) eine elektronische Kamera (7) angeordnet ist und dass in
einer Auswerte- und Steuerungselektronik zur Auswertung (21) die Sen-
sordaten der Umfelderkennungssensorik, der Bilddaten der Kamera (7)
oder der Bildverarbeitungseinheit und weitere Sensor- und Steuerungs-

daten gemeinsam verarbeitbar sind.

Anordnung zur Durchfihrung eines Verfahrens nach einem der Anspr-
che 1 bis 4, dadurch gekennzeichnet, dass insbesondere zur Parkassis-
tenz beim Vorwartseinparken zumindest im vorderen Teil des Fahrzeugs
(1) eine elektronische Kamera (7) angeordnet ist und dass in einer Aus-
werte- und Steuerungselektronik zur Auswertung (21) die Sensordaten
der Umfelderkennungssensorik, der Bilddaten der Kamera (7) oder der
Bildverarbeitungseinheit und weitere Sensor- und Steuerungsdaten ge-

meinsam verarbeitbar sind.

Anordnung zur Durchfiihrung eines Verfahrens nach einem der Anspru-
che 1 bis 4, dadurch gekennzeichnet, dass insbesondere zur Parkassis-
tenz beim parallelen Einparken im vorderen und/oder hinteren Teil des

Fahrzeugs (1) eine elektronische Kamera (7) angeordnet ist und dass in
einer Auswerte- und Steuerungselektronik zur Auswertung (21) die Sen-
sordaten der Umfelderkennungssensorik, der Bilddaten der Kamera (7)

oder der Bildverarbeitungseinheit und weitere Sensor- und Steuerungs-

daten gemeinsam verarbeitbar sind.

Anordnung nach einem der Anspriiche 5 bis 7, dadurch gekennzeichnet,
dass in mindestens einem Seitenbereich des Fahrzeugs (1) zusatzliche

elektronische Kameras (12,13) zur Auswertung (21) angeordnet sind.
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