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Beschreibung
Gebiet der Erfindung

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft eine Ein-
parkflhrvorrichtung im allgemeinen und ein Verfah-
ren dafur, um ein Einparken eines Fahrzeuges zu
fihren oder zu lenken und im besonderen eine Ein-
parkfihrvorrichtung und ein Verfahren, eine Position
eines Fahrzeuges in einer Draufsicht anzuzeigen mit
Berechnen eines Schatzbewegungsortes eines Fahr-
zeugkorpers, wenn das Fahrzeug in einem festgeleg-
ten Lenkwinkel in Bezug auf die Fahrzeugposition be-
wegt wird. Auf diese Art kann ein Fahrer des Fahr-
zeuges das Fahrzeug mit Genauigkeit und Sicherheit
leicht und schnell einparken, wahrend der Schéatzbe-
wegungsort des Fahrzeuges auf dem Anzeigeschirm
angezeigt wird.

Beschreibung des Standes der Technik

[0002] Um ein gleichmaRiges Einparken eines
Fahrzeuges auf einem Parkplatz zu erleichtern, wird
eine herkémmliche Einparkfihrvorrichtung eines
Nutzlastfahrzeugtyps zum Beispiel in der nicht ge-
pruften japanischen Offenlegungsschrift 7-114700 (in
1995) vorgeschlagen, von dem ein Blockkonstrukti-
onsbeispiel in Fig. 5 gezeigt wird.

[0003] In Fig. 5 umfasst die herkdbmmliche Einpark-
fuhrvorrichtung eine Bildeingabeeinheit 51, um ein
Bild einer Umgebungsansicht des Fahrzeuges aufzu-
nehmen, einen Bildspeicher 52, um die Bildeingabe-
daten zu speichern, eine Bildprozessoreinheit 53, um
Merkmale der Eingabebilddaten zu gewinnen, eine
Fahrereingabeeinheit 54 fiir den Fahrer, um etwa ein
Starten eines Einparkens zu steuern, eine Lernein-
heit 55, um die bearbeiteten Bilddaten zu lernen, ei-
nen Lerndatenaufnahmespeicher 57, um die gelern-
ten Ergebnisse aufzunehmen, eine Gefahrbeurtei-
lungseinheit 56, um Gefahren zu beurteilen, indem
die eingegebenen Daten mit den gelernten Daten
verglichen werden, und eine Ausgabeeinheit 58, um
einen Warnalarm fiir den Fahrer zu erzeugen. ' In die-
ser herkdbmmlichen Konstruktion sind die Bildeinga-
beeinheit 51 sowie eine Bildaufnahmekamera in ei-
nem hinteren Bereich des Fahrzeuges angebracht,
um ein Bild von auen hinter dem Fahrzeug aufzu-
nehmen. Das Eingabebild wird im Bildspeicher 52 ge-
speichert. Basierend auf dem im Bildspeicher 52 ge-
speicherten Eingabebild gewinnt die Bildprozessor-
einheit 53 Informationen aus der Sicht nach hinten,
zum Beispiel Uber die Existenz einer Wand oder ei-
nes stehenden Pfostens oder eines vorhandenen
Blocks. Dann fuhrt der Fahrer die Startoperation zum
Parken mit Hilfe der Fahrereingabeeinheit 54 aus und
die von der Bildprozessoreinheit 53 bearbeiteten re-
sultierenden Bilddaten werden von der Lerneinheit
55 gelernt. Die gelernten resultierenden Daten wer-
den im Lerndatenaufnahmespeicher 57 aufgenom-
men. Die im Lerndatenaufnahmespeicher 57 gespei-
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cherten gelernten resultierenden Daten und die von
der Bildprozessoreinheit 53 ausgegebenen Eingabe-
bilder der Sicht nach hinten werden von der Gefahr-
beurteilungseinheit 56 miteinander verglichen. Basie-
rend auf dem Vergleichsergebnis gibt die Ausgabe-
vorrichtung 58 zum Beispiel einen Warnalarm an den
Fahrer ab, wenn festgestellt wird, dass es gefahrlich
ist, das Fahrzeug so wie es ist zu parken.

[0004] Jedoch war es mit dieser herkdmmlichen
Technik immer noch schwierig flr einen Anfénger,
der gerade seinen Flhrerschein gemacht hat, ein
Fahrzeug zu parken, weil die Gefahr nur auf dem Ver-
gleich zwischen Eingabedaten und den gelernten re-
sultierenden Daten basiert, und es war auch fiir einen
Fahrer schwierig, ein ungewohntes Fahrzeug, wie
ein groRes Fahrzeug, einer anderen Person zu par-
ken. Das liegt daran, dass sowohl die Grofie des
Fahrzeugkorpers als auch der tatsachliche Drehwin-
kel des Rades in Bezug auf einen Lenkradwinkel im
Hinblick auf viele verschiedene Fahrzeugtypen vari-
ieren.

Zusammenfassung der Erfindung

[0005] Es ist Aufgabe der vorliegenden Erfindung,
eine verbesserte Einparkfihrvorrichtung und ein Ver-
fahren zur Verfligung zu stellen, um ein Parken eines
Fahrzeuges zu flhren, eine Position eines Fahrzeu-
ges in einer Draufsicht darzustellen, mit Berechnung
eines Schatzbewegungsortes des Fahrzeugkorpers,
wenn das Fahrzeug in einem festgelegten Lenkwin-
kel in Bezug auf die Fahrzeugposition bewegt wird,
so dass ein Fahrer des Fahrzeuges das Fahrzeug mit
Genauigkeit und Sicherheit leicht und schnell parken
kann, wahrend der Schatzbewegungsort des Fahr-
zeuges auf einem Anzeigeschirm berwacht wird.
[0006] Zur Erreichung dieses Zieles stellt die Erfin-
dung in einem Aspekt eine Einparkfihrvorrichtung
zur Verfigung mit: einer Fahrzeugpositionsberech-
nungseinheit zur Berechnung der Position des Fahr-
zeuges in einer Draufsicht; einer Schatzortberech-
nungseinheit zur Berechnung eines Schéatzbewe-
gungsortes des Fahrzeugkdrpers, wenn das Fahr-
zeug in einem festgelegten Lenkwinkel in Bezug auf
die durch die Fahrzeugpositionsberechnungseinheit
berechnete Fahrzeugposition bewegt wird; und einer
Anzeigeeinheit zur Anzeige der durch die Fahrzeug-
positionsberechnungseinheit berechneten Fahrzeug-
position zusammen mit dem durch die Schatzortbe-
rechnungseinheit berechneten Schatzort des Fahr-
zeugkorpers.

[0007] Bei dieser Konstruktion ist der festgelegte
Lenkwinkel der Maximallenkwinkel des Fahrzeugs
und die Anzeigeeinheit zeigt die Fahrzeugposition
an, die von der Fahrzeugpositionsberechnungsein-
heit berechnet wird, indem ein Umriss des Fahrzeug-
kérpers dem durch die Schatzortberechnungseinheit
berechneten Schatzbewegungsort des Fahrzeugkor-
pers uberlagert wird.

[0008] Ein anderer Aspekt der vorliegenden Erfin-
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dung stellt ein Verfahren zum gefiihrten Einparken
zur Verfiigung, das die Schritte umfasst: Berechnen
einer Fahrzeugposition in einer Draufsicht; Berech-
nen eines Schatzbewegungsortes eines Fahrzeug-
korpers, wenn das Fahrzeug in einem festgelegten
Lenkwinkel in Bezug auf die im Fahrzeugpositionsbe-
rechnungsschritt berechnete Fahrzeugposition be-
wegt wird; und Darstellen der in dem Fahrzeugpositi-
onsberechnungsschritt berechneten Fahrzeugpositi-
on zusammen mit dem im Schatzortberechnungs-
schritt berechneten Schéatzort des Fahrzeugkorpers.
[0009] Bei diesem Verfahren ist der festgelegte
Lenkwinkel der Maximallenkwinkel des Fahrzeugs,
und die Anzeige der im Fahrzeugpositionsberech-
nungsschritt berechneten Anzeige wird durchgefiihrt,
indem ein Umriss des Fahrzeugkorpers dem im
Schatzortberechnungsschritt berechneten Schatzbe-
wegungsort des Fahrzeugs tberlagert wird.

[0010] Durch diese Anordnung kann sogar ein Fahr-
anfanger des Fahrzeuges das Fahrzeug mit Genau-
igkeit und Sicherheit leicht und schnell parken, wah-
rend der Schatzbewegungsort des Fahrzeuges auf
einem Anzeigeschirm Gberwacht wird.

Kurze Beschreibung der Figuren

[0011] Die vorgenannten und andere Merkmale, As-
pekte und Vorteile der Erfindung werden unter Be-
zugnahme auf die folgende Beschreibung, beiliegen-
de Anspriiche und begleitende Figuren besser ver-
standlich, in denen:

[0012] Fig. 1 ein Blockdiagramm ist, dass eine gat-
tungsgemafe Konfiguration einer Einparkfiihrvor-
richtung geman der vorliegenden Erfindung zeigt;
[0013] Fig. 2 ein Blockdiagramm ist, dass Kompo-
nenten einer Fahrzeugpositionsberechnungseinheit
und eine Bewegungsortberechnungseinheit gemaf
vorliegender Erfindung zeigt;

[0014] Fig. 3 eine erlauternde Ansicht ist, die ein
Beispiel eines angezeigten Bildes auf einem Anzei-
geschirm gemal der vorliegenden Erfindung zeigt;
[0015] Fig.4 ein Flussdiagramm ist, dass eine
Funktion der Einparkfuhrvorrichtung gemaf vorlie-
gender Erfindung erklart; und

[0016] Fig. 5 ein Blockdiagramm ist, dass eine Kon-
figuration einer herkémmlichen Einparkfuhrvorrich-
tung zeigt.

Detaillierte Beschreibung der bevorzugten Ausfih-
rungsformen

[0017] Obwohl die folgende detaillierte Beschrei-
bung viele Spezifikationen fiir den Zweck von Veran-
schaulichungen enthalt, wird jeder Fachmann erken-
nen, dass Variationen und Veradnderungen der fol-
genden Details im bereich der Erfindung liegen.
Dementsprechend werden die folgenden bevorzug-
ten Ausfuhrungsformen der Erfindung ohne Be-
schrankung der Allgemeinheit und ohne Auferlegung
von Beschrankungen fur die beanspruchte Erfindung
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vorausgesetzt.

[0018] Fig. 1 zeigt eine schematische Blockkon-
struktion einer bevorzugten Ausfiihrungsform der
Einparkflhrvorrichtung gemaf der vorliegenden Er-
findung. In dieser Konstruktion umfasst die Einpark-
fuhrvorrichtung eine  Fahrzeugpositionsberech-
nungseinheit 1, eine Bewegungsortberechnungsein-
heit 2 und eine Anzeigeeinheit 3. Die Fahrzeugbe-
rechnungseinheit 1 hat die Funktion, ein fahrereige-
nes Fahrzeug anzuzeigen, indem eine Position des
Fahrzeugs in einer Draufsicht berechnet wird, um auf
einem Anzeigeschirm angezeigt zu werden.

[0019] Die Bewegungsortberechnungseinheit 2 be-
rechnet einen Schatzbewegungsort eines Fahrzeug-
korpers, der angezeigt werden soll, wenn dass Fahr-
zeug in einem festgelegten Lenkwinkel wie einem
Maximallenkwinkel in Bezug auf die durch die Fahr-
zeugpositionsberechnungseinheit 1  berechnete
Fahrzeugposition bewegt wird. Die Anzeige des
Schatzbewegungsortes des Fahrzeugkdrpers enthalt
vier Ecken oder vier Rader des Fahrzeugs. Die An-
zeigeeinheit 3 zur Anzeige der berechneten Resultie-
renden kann als Anzeigevorrichtung, wie z.B. ein
Flissigkristallanzeige, konstruiert sein, die integral
mit der Einparkfihrvorrichtung kombiniert ist, die in
einer Position im Fahrzeuginnern installiert ist, damit
der Fahrer die Anzeige auf dem Schirm leicht Uber-
wacht.

[0020] Fig. 2 zeigt ein Beispiel von Konstruktions-
komponenten der Einparkfiihrvorrichtung, die von
der Fahrzeugpositionsberechnungseinheit 1 und der
Bewegungsortberechnungseinheit 2 umfasst wer-
den. Die Fahrzeugpositionsberechnungseinheit 1
umfasst eine Bildaufnahmeteileinheit 11, eine
Bildstandpunkttransformationsteileinheit 12 und eine
Bildzusammensetzteileinheit 13. Die Bildaufnahme-
teileinheit 11 weist von einer Mehrzahl von das Fahr-
zeug umgebenden Bildaufnahmevorrichtungen 11a,
11b, 11c, ..., 11d auf, die eine oder mehrere Bildauf-
nahmekameras aufweisen kann, die an festgelegten
aulleren Peripheriepositionen des Fahrzeugs befes-
tigt sind. Die Mehrzahl der Aufnahmevorrichtungen
11a, 11b, 11c, ..., 11d hat eine Funktion eines Bildein-
gabemittels, so dass jede der Bildaufnahmevorrich-
tungen ein Ansichtsbild der Umgebung des Fahrzeu-
ges aufnimmt, um die Bilddaten davon zu generieren,
die der Bildstandpunkttransformationsteileinheit 12
zugefuhrt werden.

[0021] Die Bildstandpunkttransformationsteileinheit
12 erstellt eine Vogelperspektive des umgebenden
Ansichtsbildes, die auf Bilddaten basiert, die von der
Bildeingabeteileinheit 11 auf dem Wege eines Projek-
tionstransformationsprozesses generiert werden, um
die Eingabebilddaten des Umgebungsbildes dahin
umzuformen, die Fahrzeugposition aus optionalen
Ansichten aus der Vogelperspektive des umgeben-
den Ansichtsbildes darzustellen.

[0022] Die Bildzusammensetzteileinheit 13 stellt ein
zusammengesetztes Bild dar, indem die von der
Bildstandpunkttransformationsteileinheit 12 gewon-
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nene Vogelperspektivenansicht des umgebenden
Ansichtsbildes verwendet wird. Auf diese Weise wird
der in die Vogelperspektivenansicht des umgeben-
den Ansichtsbildes eingesetzte Fahrzeugkdrper in ei-
ner Draufsicht dargestellt. Das resultierende darge-
stellte zusammengesetzte Bild des Fahrzeugkdrpers,
das in die Vogelperspektivenansicht des umgeben-
den Ansichtsbildes eingesetzt ist, wird von der Bild-
zusammensetzteileinheit 13 zur Bewegungsortbe-
rechnungseinheit Gbermittelt.

[0023] Die Schéatzortberechnungseinheit 2 umfasst
eine Grifflenkwinkeldetektionsteileinheit 21, eine
Lenkradpositionsberechnungsteileinheit 22, eine
Maximallenkradwinkelpositionsberechnungsteilein-
heit 23 und eine Bildiberlagerungsteileinheit 24.
[0024] Die Grifflenkwinkeldetektionsteileinheit 21 ist
in einer fixierten Position eines Griffmechanismusses
gesichert, um einen Lenkradwinkel zu detektieren.
Die Lenkradpositionsberechnungsteileinheit 22 emp-
fangt den detektierten Lenkradwinkel, um damit ei-
nen Schatzbewegungsort des Fahrzeugs zu berech-
nen von dem angenommen wird, dass es sich basie-
rend auf dem Grifflenkwinkel bewegt. Die
Maximallenkradwinkelpositionsberechnungsteilein-
heit 23 berechnet eine Fahrzeugradposition, wenn
das Fahrzeug mit dem maximalen Lenkradwinkel be-
wegt wird.

[0025] Der von der Lenkradpositionsberechnungs-
teileinheit 22 gewonnene Schatzbewegungsort des
Fahrzeugs oder die von der Maximallenkradwinkel-
positionsberechnungsteileinheit 23 gewonnene Ma-
ximallenkradwinkelposition wird der Bilduberlage-
rungsteileinheit 24 zugefiihrt, so dass die zugefiihrte
Lenkradposition dem von der Bildzusammensetztei-
leinheit 13 Ubertragenen zusammengesetzten Bild
des Fahrzeugkérpers Uberlagert wird. Das von der
Bildlberlagerungsteileinheit 24 gewonnene resultie-
rende uberlagerte Bild wird auf dem Anzeigeschirm
der Anzeigeeinheit 3 angezeigt, um vom Fahrer tber-
wacht zu werden.

[0026] Im folgenden wird eine Funktionsweise einer
Einparkfuhrvorrichtung in der vorliegenden Ausfuh-
rungsform unter Bezugnahme auf die Fig. 3 und 4
beschrieben, wo Fig. 3 ein Beispiel eines angezeig-
ten Inhalts zeigt, der auf dem Schirm der Anzeigeein-
heit 3 angezeigt wird und Fig. 4 ein Flussdiagramm
zur Erklarung der Funktionsweise zeigt.

[0027] Wahrend des Betriebs der Fahrzeugpositi-
onsberechnungseinheit 1 wie in Fig. 3 gezeigt, wer-
den Randlinien 30 von Parkplatzen in einer Drauf-
sicht auf dem Anzeigeschirm angezeigt und eine
Fahrzeugposition oder ein Umriss des Fahrzeugkor-
pers wird in einer Draufsicht des Schirmes in Verbin-
dung den Parkplatzen angezeigt, um vom Fahrer
Uberwacht zu werden. In diesem in Fig. 3 gezeigten
Beispiel ist ein Parkplatz in zehn Platze aufgeteilt,
durch zum Beispiel weiRe Randlinien, die eine Park-
kapazitat von zum Beispiel zehn Autos haben, von
denen vier Autos schon abgestellt sind.

[0028] Ein im Verhaltnis zu den Parkplatzen 30 au-
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Renstehendes Fahrzeug wird in der Draufsicht auf
eine Weise wie unten beschrieben dargestellt.
[0029] Im ersten Schritt wird ein AuRenumgebungs-
bild auRerhalb des Fahrzeuges durch eine Mehrzahl
von Bildaufnahmevorrichtungen wie Kameras, die si-
cher an festgelegten Positionen des Fahrzeuges be-
festigt sind, aufgenommen. Die Eingabebilddaten
des AulRenumgebungsbildes werden durch einen af-
finen Transformationsprozess im Schritt S2 in eine
Vogelperspektive transformiert. Dann stellt die Bild-
zusammensetzteileinheit 23 ein zusammengesetztes
Bild des Fahrzeugkérpers zusammen mit der Vogel-
perspektive des umgebenden Ansichtsbildes in
Schritt S3 dar.

[0030] Als nachstes wird im Beispiel der Funktions-
weise der Bewegungsortberechnungseinheit 2 wie in
Fig. 3 gezeigt, ein Schatzort der Fahrzeugposition fir
den Fall angezeigt, dass der im Betrieb der Fahr-
zeugpositionsberechnungseinheit 1 gewonnene
Fahrzeugkdrper zuerst in einem festgelegten Lenk-
winkel fur linksseitige Lenkrotation vorwarts bewegt
wird und dann in einem festgelegten Lenkwinkel fur
rechtsseitige Lenkrotation zuriickbewegt wird. In die-
sem Anzeigebetrieb wird der Lenkradwinkel des
Fahrzeuges zuerst von der Lenkradwinkeldetektions-
teileinheit 21, die der Griffposition beigefugt ist, in
Schritt S4 detektiert. Nachfolgend wird in Schritt S5
eine Schatzposition der zu bewegenden Fahrzeug-
position von der Lenkradpositionsberechnungstei-
leinheit 22 berechnet, basierend auf dem Lenkrad-
winkel, der in Schritt S4 in Bezug auf das in Schritt S3
gewonnene zusammengesetzte Bild des zusammen-
gesetzten Fahrzeugkoérpers detektiert wird.

[0031] In diesem Beispiel kann der Maximallenkwin-
kel als festgelegter Lenkwinkel sowohl fir linkslen-
kende als auch fur rechtslenkende Rotationen ver-
wendet werden, so dass die Maximallenkradwinkel-
position in Schritt S6 durch die
Maximallenkradwinkelpositionsberechnungsteilein-
heit 23 berechnet wird, um angezeigt zu werden, wo-
bei vorausgesetzt wird, dass das Fahrzeug im Maxi-
mallenkradwinkel bewegt wird. Dann wird in Schritt
S7 die Schatzposition der im Lenkradpositionsbe-
rechnungsschritt S5 berechneten Fahrzeugbewe-
gung mit dem zusammengesetzten Bild des im Bild-
zusammensetzschritt S3 gewonnenen zusammen-
gesetzten Bildes des Fahrzeugkdrpers Uberlagert. In
diesem Beispiel wird die im Schritt S6 berechnete
Maximallenkradwinkelposition verwendet, um mit
dem zusammengesetzten Bild des Fahrzeugkdrpers
Uberlagert zu werden. Das in Schritt S7 gewonnene
Uberlagerte Bild wird auf dem Anzeigeschirm ange-
zeigt, um vom Fahrer Gberwacht zu werden.

[0032] Speziell werden in dem in Fig. 3 gezeigten
Beispiel die geschatzten Bewegungspositionen der
vier Ecken des Fahrzeugkérpers 35, namlich ein vor-
derer Bewegungsort 31a einer rechten vorderen
Ecke, ein hinterer Bewegungsort 31b einer linken
vorderen Ecke, ein vorderer Bewegungsort 32 rech-
ter und linker hinterer Ecken und hintere Bewegungs-
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orte 33 von rechten und linken hinteren Ecken auf der
Anzeigescheibe als der Schatzort der Fahrzeugbe-
wegung dargestellt. In dieser Anordnung kénnen die
hinteren Bewegungsorte 33 basierend auf dem Mini-
malrotationsradius r,,,, der durch den Maximallenk-
winkel des Fahrzeugs definiert ist, zusammen mit der
festen FahrzeugkorpergroRe unter der Vorausset-
zung angezeigt werden, dass ein Rotationszentrum
O der Orte auf einer geraden Linie 34 lokalisiert ist,
die durch Zentren der rechten und linken Hinterrader
geht.

[0033] Wenn ein Fahrer ein Fahrzeug parkt, indem
die Einparkfuhrvorrichtung der vorliegenden Erfin-
dung verwendet wird, werden die Anzeigeinhalte auf
dem Schirm der Anzeigeeinheit 3 wie in Fig. 3 ge-
zeigt, angezeigt, so dass der Fahrer das Lenkrad be-
dient wahrend er den Anzeigeschirm uberwacht.
Wenn das Fahrzeug in einem festgelegten Lenkwin-
kel fur linksseitige Lenkrotation bewegt wird, wird das
Fahrzeug in einer Position 35 in Fig. 3 gestoppt, wo
die Schatzorte 33 der hinteren Ecken des Fahrzeug-
korpers parallel zu den Seitenrandlinien eines Ziel-
parkplatzes sind. Dann steuert der Fahrer den Lenk-
winkel, um fir rechtsseitige Lenkrotation maximal zu
werden, und bewegt das Fahrzeug im Maximallenk-
winkel unter der gleichen Bedingung rickwarts, wah-
rend die Fahrzeugposition auf dem Anzeigeschirm
Uberwacht wird. Wenn das Fahrzeug in eine Position
36 innerhalb des Zielparkplatzes zurtickbewegt wird,
wie in Fig. 3 gezeigt, wo der Fahrzeugkdrper parallel
zu beiden Seitenrandlinien des Zielparkplatzes ist,
dreht der Fahrer den Griff in den Originalzustand zu-
rick, namlich den Zustand, in dem der Lenkwinkel
gleich null ist. Dann wird das Fahrzeug gerade zu-
rickbewegt, um dadurch exakt innerhalb des Park-
platzes geparkt zu werden. In dieser Anordnung kann
der Lenkradwinkel auf dem Schirm entlang des Fahr-
zeugkorpers in der in der Fig. 3 gezeigten Draufsicht
angezeigt werden.

[0034] In der vorliegenden Ausflihrungsform kann
eine einzige Bildaufnahmekamera dafir verwendet
werden, obwohl eine Mehrzahl von Bildaufnahmeka-
meras zur Ausformung der Vogelperspektivansicht
verwendet wird.

[0035] Dariiber hinaus wird der Maximallenkwinkel
als der festgelegte Lenkwinkel verwendet, um die
maximale Lenkradwinkelposition in Schritt 6 zu be-
rechnen. Dies dient dazu, einem Fahranfanger eines
Autos ein schnelles und exaktes Einparken des Au-
tos zu erleichtern. Jedoch ist es nicht darauf be-
schrankt und andere festgelegte Lenkwinkel kénnen
naturlich auch dafiir verwendet werden.

[0036] Wie oben beschrieben enthalt eine Einpark-
fuhrvorrichtung in einem ersten Aspekt der vorliegen-
den Erfindung: eine Fahrzeugpositionsberechnungs-
einheit zur Berechnung der Position des Fahrzeugs
in einer Draufsicht; eine Schatzortberechnungsein-
heit zur Berechnung einer geschatzten Bewegungs-
position des Fahrzeugkdrpers, wenn das Fahrzeug in
einem festgelegten Lenkwinkel in Bezug auf die
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durch die Fahrzeugpositionsberechnungseinheit be-
rechnete Fahrzeugposition bewegt wird; und eine
Anzeigeeinheit zur Anzeige der durch die Fahrzeug-
positionsberechnungseinheit berechneten Fahrzeug-
position zusammen mit der durch die Schéatzpositi-
onsberechnungseinheit berechneten geschéatzten
Position des Fahrzeugkdrpers.

[0037] In dieser Konstruktion ist der festgelegte
Lenkwinkel der Maximallenkwinkel des Fahrzeugs
und die Anzeigeeinheit zeigt die Fahrzeugposition
an, die von der Fahrzeugpositionsberechnungsein-
heit berechnet wird, indem ein Umriss des Fahrzeug-
korpers dem Bewegungsort des Fahrzeugkdrpers
Uberlagert wird, der von der Schatzpositionsberech-
nungseinheit berechnet wird.

[0038] Zusatzlich enthalt die Anzeige der Schatzpo-
sition des Fahrzeugkédrpers, der von der Schatzposi-
tionsberechnungseinheit berechnet wird, vier Ecksti-
cke des Fahrzeuges, die vier Rader umfassen und
die Anzeige der geschatzten Position des Fahrzeug-
korpers, der von der Schatzpositionsberechnungs-
einheit berechnet wird, enthalt eine Anzeige einer
durch die Zentren der Hinterrdder gehenden Linie.
[0039] Die Fahrzeugpositionsberechnungseinheit
umfasst: eine Bildeingabeteileinheit zum Aufnehmen
eines Bildes einer Umgebung des Fahrzeugs, um
daraus Bilddaten zu erzeugen; eine Teileinheit zur
Bildung einer vogelperspektivischen Ansicht zum Bil-
den einer vogelperspektivischen Ansicht des Umge-
bungsbildes, basierend auf den von der Bildeingabe-
einheit erzeugten Daten; und eine Bildzusammen-
setzteileinheit zum Darstellen eines zusammenge-
setzten Bildes des Fahrzeugkdrpers, zusammenge-
setzt aus der vogelperspektivischen Ansicht des Um-
gebungsbildes.

[0040] Bei dieser Konstruktion schliel® die Schatz-
ortberechnungseinheit ein: eine Lenkwinkeldetekti-
onsteileinheit zur Detektion eines Grifflenkwinkels
des Fahrzeugs; eine Lenkradpositionsberechnungs-
teileinheit zur Berechnung einer Schatzposition der
zu bewegenden Fahrzeugposition basierend auf dem
Lenkradwinkel; und eine Bildiberlagerungsteileinheit
zur Uberlagerung der durch die Lenkradpositionsbe-
rechnungsteileinheit berechneten Schatzposition der
Fahrzeugbewegung mit dem in der Bildzusammen-
setzteileinheit dargestellten zusammengesetzten
Bild des Fahrzeugkérpers.

[0041] Die Schatzortberechnungseinheit kann des
weiteren eine Maximallenkradwinkelpositionsberech-
nungsteileinheit zur Berechnung einer Fahrzeugrad-
position aufweisen, wenn das Fahrzeug mit dem ma-
ximalen Lenkradwinkel bewegt wird.

[0042] Gemal einem zweiten Aspekt der vorliegen-
den Erfindung umfasst ein Verfahren zum geflhrten
Einparken die Schritte: Berechnen einer Fahrzeug-
position in einer Draufsicht; Berechnen eines Schatz-
bewegungsortes des Fahrzeugkoérpers, wenn das
Fahrzeug in einem festgelegten Lenkwinkel in Bezug
auf die im Fahrzeugpositionsberechnungsschritt be-
rechneten Fahrzeugposition bewegt wird; und Dar-
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stellen der in dem Fahrzeugpositionsberechnungs-
schritt berechneten Fahrzeugposition zusammen mit
dem in Schatzortberechnungsschritt berechneten
Schatzort des Fahrzeugkdrpers.

[0043] In diesem Verfahren ist der festgelegte Lenk-
winkel der maximale Lenkwinkel des Fahrzeugs und
die Anzeige der im Fahrzeugpositionsberechnungs-
schritt berechneten Fahrzeugposition wird durch
Uberlagern eines Umrisses des Fahrzeugkérpers auf
den Schatzbewegungsort des Fahrzeugkérpers, der
im Schatzortberechnungsschritt berechnet wurde,
ausgefihrt.

[0044] Der Fahrzeugpositionsberechnungsschritt
umfasst: einen Bildeingabeschritt zur Aufnahme ei-
nes Umgebungsbildes des Fahrzeuges, um Bildda-
ten desselben zu erzeugen; einen Vogelperspek-
tivenerzeugungsschritt zum Erzeugen einer Vogel-
perspektive des auf im Bildeingabeschritt erzeugten
Bilddaten beruhenden Umgebungsbildes; und einen
Bildzusammensetzschritt zur Darstellung eines zu-
sammengesetzten Bildes des Fahrzeugkoérpers, der
in die Vogelperspektive des Umgebungsbildes einge-
setzt ist.

[0045] In diesem Verfahren umfasst die Anzeige der
Fahrzeugposition Randlinien von Parkplatzen, und
eine Rickwartsbewegung des Fahrzeugs wird ge-
startet, wenn der angezeigte Schatzort des Fahr-
zeugkdrpers parallel zu den Randlinien der Zielpark-
platzes ist.

[0046] Wie oben beschrieben wurde, wird eine Po-
sition eines Fahrzeuges nach der vorliegenden Erfin-
dung in einer Draufsicht berechnet, um in Beziehung
zu Begrenzungslinien eines Parkplatzes angezeigt
zu werden, und ein Schatzbewegungsort eines Fahr-
zeugkodrpers oder Fahrzeugrader, wenn das Fahr-
zeug in einem Minimalrotationsradius zurtickbewegt
wird, d.h. in einem Maximallenkwinkel in Bezug auf
die Fahrzeugposition, so dass die in der Fahrzeugpo-
sitionsberechnungseinheit berechnete Fahrzeugpo-
sition zusammen mit dem Schatzort des in der
Schatzortberechnung berechneten Schatzortes des
Fahrzeugkdrpers auf dem Anzeigeschirm angezeigt
wird. Also kann sogar ein Fahranfanger des Fahrzeu-
ges ein Fahrzeug mit Genauigkeit und Sicherheit
leicht und schnell parken, wahrend der Schatzbewe-
gungsort des Fahrzeugs auf dem Anzeigeschirm
Uberwacht wird.

[0047] Wahrend die Erfindung im Zusammenhang
mit dem beschrieben wurde, was im Moment die
praktischste und am meisten bevorzugte Ausfih-
rungsform ist, sollte die Erfindung so verstanden wer-
den, dass sie nicht auf die offenbarte Ausfiihrungs-
form beschrankt ist, sondern es ist im Gegenteil be-
absichtigt, verschiedene Modifikationen und aquiva-
lente Anordnung, die im Schutzbereich der anliegen-
den Anspriiche enthalten sind, abzudecken.

Patentanspriiche

1. Einparkflhrvorrichtung mit:

einer Fahrzeugpositionsberechnungseinheit (1) zur
Berechnung der Position des Fahrzeugs in einer
Draufsicht;

einer Schatzortberechnungseinheit (2) zur Berech-
nung eines Schatzbewegungsortes des Fahrzeug-
korpers, wenn das Fahrzeug in einem festgelegten
Lenkwinkel in Bezug auf die durch die Fahrzeugposi-
tionsberechnungseinheit (1) berechnete Fahrzeug-
position bewegt wird; und

einer Anzeigeeinheit (3) zur Anzeige der durch die
Fahrzeugpositionsberechnungseinheit (1) berechne-
ten Fahrzeugposition zusammen mit dem durch die
Schatzortberechnungseinheit  (2)  berechneten
Schatzort des Fahrzeugkorpers.

2. Einparkfihrvorrichtung nach Anspruch 1, wo-
bei der festgelegte Lenkwinkel der Maximallenkwin-
kel des Fahrzeugs ist.

3. Einparkfihrvorrichtung nach Anspruch 1, wo-
bei die Anzeigeeinheit (3), die durch die Fahrzeugpo-
sitionsberechnungseinheit (1) berechnete Fahrzeug-
position durch Uberlagern eines Fahrzeugkérperum-
risses mit dem durch die Schatzortberechnungsein-
heit (2) berechneten Schatzbewegungsort des Fahr-
zeugkdrpers anzeigt.

4. Einparkfuhrvorrichtung nach Anspruch 1, wo-
bei die Anzeige des durch die Schatzortberech-
nungseinheit (2) berechneten Schatzortes des Fahr-
zeugkdrpers eine Anzeige von vier Fahrzeugecksti-
cken einschliel3lich vier Radern umfasst.

5. Einparkfihrvorrichtung nach Anspruch 1, wo-
bei die Anzeige des durch die Schatzortberech-
nungseinheit (2) berechneten Schatzortes des Fahr-
zeugkorpers eine Anzeige einer durch die Mittelpunk-
te von Hinterraddern gehenden Geraden umfasst.

6. Einparkfihrvorrichtung nach Anspruch 1, wo-
bei die Fahrzeugpositionsberechnungseinheit (1)
umfasst eine Bildeingabeteileinheit (11) zur Aufnah-
me eines Umgebungsbildes des Fahrzeuges, um
Bilddaten desselben zu erzeugen; einer Vogelpers-
pektiven-Ausformungsteileinheit (12) zur Ausfor-
mung einer Vogelperspektive des auf von der Bildein-
gabeteileinheit (11) erzeugten Bilddaten beruhenden
Umgebungsbildes; und einer Bildzusammensetztei-
leinheit (13) zur Darstellung eines zusammengesetz-
ten Bildes des Fahrzeugkdrpers, der in die Vogelper-
spektive des Umgebungsbildes eingesetzt ist.

7. Einparkfuhrvorrichtung nach Anspruch 6, wo-
bei die Schéatzortberechnungseinheit (2) umfasst:
eine Lenkwinkeldetektionsteileinheit (21) zur Detekti-
on eines Grifflenkwinkels des Fahrzeugs; eine Lenk-
radortberechnungsteileinheit (22) zur Berechnung ei-
nes Schatzortes der zu bewegenden Fahrzeugpositi-
on basierend auf dem Grifflenkwinkel; und einer Bild-
Uberlagerungsteileinheit (24) zur Uberlagerung des
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durch die Lenkradortberechnungsteileinheit (22) be-
rechneten Schéatzortes der Fahrzeugbewegung mit
dem in der Bildzusammensetzteileinheit (13) darge-
stellten zusammengesetzten Bild des Fahrzeugkor-
pers.

8. Einparkfuhrvorrichtung nach Anspruch 7, wo-
bei die Schatzortberechnungseinheit (2) des weite-
ren eine Maximallenkwinkelradortberechnungstei-
leinheit (23) zur Berechnung eines Fahrzeugradortes
aufweist, wenn das Fahrzeug bei dem maximalen
Grifflenkwinkel bewegt wird.

9. Verfahren zum geflihrten Einparken, das fol-
gende Schritte aufweist: Berechnen einer Fahrzeug-
position in einer Draufsicht (S1, S2, S3); Berechnen
eines Schatzbewegungsortes des Fahrzeugkoérpers
(S4, S5), wenn das Fahrzeug in einem festgelegten
Lenkwinkel in Bezug auf die im Fahrzeugpositionsbe-
rechnungsschritt (S1, S2, S3) berechnete Fahrzeug-
position bewegt wird; und Darstellen (S7) der in dem
Fahrzeugpositionsberechnungsschritt  berechneten
Fahrzeugposition zusammen mit dem im Schatzort-
berechnungsschritt berechneten Schatzort des Fahr-
zeugkorpers.

10. Verfahren zum geflihrten Einparken nach An-
spruch 9, wobei der festgelegte Lenkwinkel der Maxi-
mallenkwinkel des Fahrzeugs ist.

11. Verfahren zum gefiihrten Einparken nach An-
spruch 9, wobei die Anzeige der im Fahrzeugpositi-
onsberechnungsschritt berechneten Fahrzeugpositi-
on durchgefihrt wird, indem ein Fahrzeugkérperum-
riss dem im Schatzortberechnungsschritt berechne-
ten Schatzbewegungsort des Fahrzeugs Uberlagert
wird.

12. Verfahren zum geflihrten Einparken nach An-
spruch 9, wobei der Fahrzeugpositionsberechnungs-
schritt umfasst: einen Bildeingabeschritt (S1) zur Auf-
nahme eines Umgebungsbildes des Fahrzeugs, um
Bilddaten desselben zu erzeugen; einen Vogelpers-
pektiven-Ausformungsschritt (S2) zur Ausformung ei-
ner Vogelperspektive des auf im Bildeingabeschritt
erzeugten Bilddaten beruhenden Umgebungsbildes;
und einen Bildzusammensetzschritt (S3) zur Darstel-
lung eines zusammengesetzten Bildes des Fahr-
zeugkorpers, der in die Vogelperspektive des Umge-
bungsbildes eingesetzt ist.

13. Verfahren zum geflihrten Einparken nach An-
spruch 12, wobei der Schéatzortberechnungsschritt
umfasst: einen Lenkwinkeldetektionsschritt (S4) zur
Detektion eines Grifflenkwinkels des Fahrzeugs; ei-
nen Lenkradortberechnungsschritt (S5) zur Berech-
nung eines Schatzortes der zu bewegenden Fahr-
zeugposition basierend auf dem Grifflenkwinkel; und
einen Bildiiberlagerungsschritt (S7) zur Uberlage-
rung des in dem Lenkradortberechnungsschritt be-
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rechneten Schéatzortes der Fahrzeugbewegung mit
dem im Bildzusammensetzschritt (S3) dargestellten
zusammengesetzten Bild des Fahrzeugkérpers.

14. Verfahren zum gefuhrten Einparken nach An-
spruch 13, wobei der Schéatzortberechnungsschritt
des weiteren einen Maximallenkwinkelradortberech-
nungsschritt (S6) umfasst zur Berechnung eines
Fahrzeugradortes, wenn das Fahrzeug bei dem ma-
ximalen Grifflenkwinkel bewegt wird.

15. Verfahren zum gefuhrten Einparken nach An-
spruch 13, wobei die Anzeige der Fahrzeugposition
Randlinien eines Parkplatzes umfasst und eine
Ruckwartsbewegung des Fahrzeugs gestartet wird,
wenn der angezeigte Schatzort des Fahrzeugkdrpers
parallel zu den Randlinien des Zielparkplatzes ist.

Es folgen 4 Blatt Zeichnungen
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Anhangende Zeichnungen

Fig.1

- 2
Fahrzeugpositions- Bewegungsort-
berechnungseinheit .| berechnungseinheit

y y
-Anzeige- _/3

einheit
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Fig.4
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