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(54) Title: METHOD AND DEVICE FOR AN ASSIST SYSTEM IN A VEHICLE FOR CARRYING OUT AN AUTONOMOUS
OR SEMI-AUTONOMOUS DRIVING MANEUVER

(54) Bezeichnung : VERFAHREN UND VORRICHTUNG FUR EIN ASSISTENZSYSTEM IN EINEM FAHRZEUG ZUR
DURCHFUHRUNG EINES AUTONOMEN ODER TEILAUTONOMEN FAHRMANOVERS

(57) Abstract: The invention relates to a method and device for an assist system which serves for carrying out an autonomous or
semi-autonomous driving maneuver of a vehicle, for example a parking assist system in a vehicle, image data being generated from
vehicle surroundings by means of a camera system and being processed for carrying out the driving maneuver. The assist system is
put in a safety mode when the system, based on the image data, recognizes that there is an impediment.

(57) Zusammenfassung: Die Erfindung betrifft ein Vertahren und eine Vorrichtung fiir ein Assistenzsystem, das zur Durchfiihrung
eines autonomen oder teilautonomen Fahrmandvers eines Fahrzeugs dient, beispielsweise ein Parkassistenzsystem in einem
Fahrzeug, wobei mittels eines Kamerasystems aus einer Fahrzeugumgebung Bilddaten erzeugt und zur Durchfihrung des
Fahrmandvers verarbeitet werden. Das Assistenzsystem wird in einen sicheren Zustand iiberfithrt, wenn anhand der Bilddaten
erkannt wird, dass eine Beschréankung vorliegt.
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Verfahren und Vorrichtung fiir ein Assistenzsystem in einem

Fahrzeug zur Durchfilhrung eines autonomen oder teilautonomen

Fahrmanovers

Die Erfindung betrifft ein Verfahren und eine Vorrichtung fir
ein Assistenzsystem, das zur Durchfithrung eines autonomen oder
teilautonomen Fahrmanovers eines Fahrzeugs dient,

beispielsweise ein Parkassistenzsystem in einem Fahrzeug.

Seit einigen Jahren werden 1in Fahrzeugen vermehrt optische
Sensorsysteme eingesetzt, insbesondere Kameras zur Erfassung
des Fahrzeugumfeldes. Mittels spezieller elektronischer
Einrichtungen und Software kénnen diese Systeme verschiedene
fahrerunterstiitzende Funktionen Ubernehmen, weshalb derartige
Systeme auch unter der Bezeichnung Assistenzsysteme bzw.
Fahrerassistenzsysteme bekannt sind. Einige dieser
Assistenzsysteme sind bereits in der Lage autonome oder
teilautonome Fahrmanover durchzufihren, beispielsweise

Einpark- und/oder Ausparkmanéver.

Ein System zur Einparkunterstitzung ist beispielsweise aus der
DE 10 2009 057 837 Al bekannt. Das System dient in diesem Fall
zur Unterstitzung des Fahrers beim Einparken in eine
Parkflache einer Fahrzeuggarage. Mittels eines Kamerasystems
wird die Umgebung des Fahrzeugs erfasst. Die Umgebungsbilder
werden zur Erkennung der Garageneinfahrt der Fahrzeuggarage
mit einem BRilderkennungsverfahren ausgewertet. Nach Erkennung
der Garageneinfahrt wird das Umgebungsbild mit einem
Zeichenerkennungsverfahren nach wenigstens einer auf einer
Garagenruckwand angeordneten Markierung ausgewertet.
AnschlieBend wird die Position des Fahrzeugs in Bezug auf die
Garageneinfahrt und die Markierung ermittelt und es werden in

Abhédngigkeit der ermittelten Position des Fahrzeugs =zur
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Steuerung des Fahrzeugs auf die Parkflache erforderliche
Lenkwinkel anzeigende Steuersignale erzeugt.

Die Steuersignale kdonnen als Lenkhinweise dem Fahrer angezeigt
oder wenigstens einem Steuersystem zugefithrt werden, um ein
halbautomatisches oder vollautomatisches Fahren des Fahrzeugs

auf die Parkfladche zu realisieren.

Far Assistenzsysteme ZUr Durchfihrung autonomer oder
teilautonomer Fahrmanover kénnen heutzutage Sensorsystem
eingesetzt, die in der Lage sind die gesamte Fahrzeugumgebung
zu erfassen, 1im Sinne einer 360°-Sicht bzw. im Sinne einer
Rundumsicht um das Fahrzeug, und mit dessen Ausgangssignalen
in Form von detektierten Objekten rund um das Fahrzeug
Fahrerassistenzfunktionen durchgefithrt werden kénnen. Die DE
10 2006 036 933 Al zeigt hierzu ein Verfahren =zur Erzeugung
eines Gesamtbilds aus zumindest zwel Uberlappenden
Einzelbildern, wobei die Einzelbilder durch an einem
Kraftfahrzeug angeordnete Kameras erfasst und durch eine
Bildverarbeitungseinrichtung zu dem Gesamtbild zusammengefiigt

werden.

Systeme wie in der DE 10 2006 036 933 Al beschrieben, werden
auch als TopView-Systeme oder omnidirektionale Kamerasysteme
bezeichnet. TopView-Systeme umfassen typischerweise mehrere im
oder am Fahrzeug angeordnete (reale) Aufnahmekameras, mit
denen Bilddaten aus verschiedenen Bereich der Fahrzeugumgebung
erzeugt werden. Die Bilddaten werden daraufhin in einer
elektronischen Bilddatenverarbeitungseinrichtung
unterschiedlichen Transformationen unterzogen und es wird ein
zusammengesetztes Bild der gesamten Fahrzeugumgebung
generiert. Dadurch kann beispielsweise eine Ansicht der um das
Fahrzeug herum liegenden Umgebung aus einer Persgpektive
oberhalb des Fahrzeugdachs (Vogelperspektive) erhalten werden,

d.h. es wird das Bild einer (virtuellen) Kamera oberhalb des
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Fahrzeugs erzeugt. Das Gesamtbild kann dem Fahrer des
Kraftfahrzeugs fortlaufend auf einer Anzeigevorrichtung

angezeigt werden, beispielsweise um Rangier- oder Parkmanover
zu erleichtern, oder es kénnen die Gesamtbilddaten durch
Assistenzsysteme zur Durchfiihrung autonomer und teilautonomer
Fahrmanover verarbeitet bzw. ausgewertet werden,
beispielsweise =zur Objekterkennung und zur Ableitung von
Steuerbefehlen, z.B. zur Steuerung von Lenkung, Gas und

Bremse (n) des Fahrzeugs.

Gerade bei Assistenzsystemen, die zur Durchfiihrung von
autonomen oder teilautonomen Fahrmandvern dienen,
beispielsweise von Einpark- oder Ausparkmandver, liegt jedoch
eine hohe Prozessverantwortung bei diesen Systemen. Es muss
insbesondere zu Jjeder Zeit wadhrend eines autonomen oder
teilautonomen Fahrmandvers sichergestellt sein, dass andere
Verkehrsteilnehmer (z.B. Passanten) nicht gefiahrdet werden und
dass keine Schaden am eigenen oder an anderen Fahrzeugen

entstehen.

Der Erfindung liegt demnach die Aufgabe =zugrunde, ein
Verfahren und eine Vorrichtung fir ein Assistenzsystem zur

Durchfiihrung von autonomen und teilautonomen Fahrmandvern

anzugeben, wobei sichergestellt ist, dass die hohen
Anforderungen betreffend die Prozessverantwortung des
Assistenzsystems erfillt werden und insbesondere eine

Gefahrdung fir Mensch, Material und Umwelt weitgehend

ausgeschlossen ist.

Diese Aufgabe wird durch ein Verfahren mit den Merkmalen nach
Anspruch 1 und durch eine Vorrichtung mit den Merkmalen nach
Anspruch 9 gelost. Vorteilhafte Ausgestaltungen und

Weiterbildungen sind Gegenstand wvon Unteranspriichen, wobei
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auch Kombinationen und Weiterbildungen einzelner Merkmale

miteinander denkbar sind.

Ein wesentlicher Gedanke der Erfindung besteht darin, bei
einem Assistenzsystem, das insbesondere ein TopView-System zur
Durchfiihrung eines autonomen oder teilautonomen Fahrmanovers
nutzt, das aus mehreren Einzelbildern generierte Gesamtbild
der Fahrzeugumgebung, neben der Verarbeitung zur Ableitung von
Steuerbefehlen fir Fahrmanodver, =zusatzlich dafir zu nutzen, um
wenigstens eine Beschrankung zu ermitteln und das
Assistenzsystem in einen sicheren Zustand zu lberfithren, wenn
wenigstens eine Beschrankung vorliegt. Unter Beschrankung
kénnen dabei grundsatzlich aus den Bilddaten des Gesamtbildes
erfasste BRedingungen bzw. Situationen verstanden werden, die
eine sichere Durchfihrung eines autonomen oder teilautonomen
Fahrmantvers erschweren bzw. gefahrden wirden. Optional konnen
auch weitere Informationen fahrzeuginterner Sensoren zur
Ermittlung der wenigstens einen Beschrankung verwendet werden.
Ein wesentlicher Vorteil der Erfindung besteht darin,
insbesondere bei Einsatz des erfindungsgemalen Verfahrens bzw.
bei Ausgestaltung der erfindungsgemaBen Vorrichtung mit einem
TopView-System, dass anhand des Gesamtbildes der
Fahrzeugumgebung Beschrankungen besser und schneller erkannt
werden kodnnen. Durch die Verwendung von Bilddaten eines
TopView-Systems kann dabei dynamischer und flexibler auf
bestimmte Umweltbedingungen bzw. auf kritische Situationen

reagiert werden.

Das erfindungsgemdle Verfahren kommt bevorzugt bei einem
Assistenzsystem zum Einsatz, das zur Durchfithrung eines
autonomen oder teilautonomen Fahrmandvers eines Fahrzeugs
dient.

Unter autonomen oder teilautonomen Fahrmanover kann

grundsatzlich Jjedes Fahrmandver eines Fahrzeugs verstanden
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werden, bei dem eine, mehrere oder alle Steuerungs- und
Regelungsaufgaben vom Assistenzsystem ibernommen werden, die
ansonsten bei manueller Durchfihrung des Jjeweiligen
Fahrmantvers vom Fahrzeugfithrer durchgefihrt werden misste,
und damit insbesondere auch vollstandig automatisierte
Fahrmanover, die durchgefiihrt werden, ohne dass der Fahrer im
Fahrzeug sitzt. Das erfindungsgemale Verfahren kommt
insbesondere bei einem Assistenzsystem zum Einsatz, dass zur
Durchfihrung eines autonomen oder teilautonomen Einpark- oder
Ausparkmandvers dient. Unter einem teilautonomen Fahrmandver
kann 1in diesem Fall ein Einpark- und/oder Ausparkmandver
verstanden werden, bei dem das Assistenzsystem eine oder
mehrere Regelungs- und Steuerungsaufgaben Ubernimmt, =z.B. die
Steuerung und Regelung der Fahrzeugbremse (n) und der
Fahrzeuglenkung. Unter einem autonomen Fahrmandéver ist in dem
Fall +vorzugweise ein Fahrmandver zu verstehen, bei dem
samtliche Steuerungs- und Regelungsaufgaben vom
Assistenzsystem {bernommen werden, die erforderlich sind, um
das Fahrzeug aus einer IST-Position 1in eine SOLL-Position
(z.B. Parkposition) zu bewegen, bevorzugt einschlielRlich der
Regelung/Steuerung der Fahrzeugbeschleunigung (Gas).

Das Assistenzsystem, bei dem das erfindungsgemalle Verfahren
zum Einsatz kommt, umfasst vorzugsweise ein Kamerasystem,
mittels dem aus einer Fahrzeugumgebung Bilddaten erzeugt und
zur Durchfihrung des Fahrmandvers verarbeitet werden. Die
Erzeugung der Bilddaten erfolgt dabei bevorzugt mittels
mehrerer Kameras, die auf unterschiedliche Bereiche der
Fahrzeugumgebung ausgerichtet sind. Die Bilddaten ko&nnen
anschlieBend ZUr Durchfihrung des Fahrmanovers mittels
Bildverarbeitungseinrichtungen geeignet verarbeitet werden,
beispielsweise derart, dass aus den Bilddaten Objekte wie
andere Fahrzeuge und Hindernisse erkannt, die Abstdnde =zu den
erkannten Objekten ermittelt, die Lange und Tiefe einer

Parkliicke berechnet und anhand dieser Informationen das
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notwendige Fahrmanover einschlieBlich der erforderlichen
Lenkwinkel abgeleitet werden. Zum Erkennen von Objekten und
Hindernissen sowie zum Berechnen der Lange und Tiefe der
Parkliicke kodénnen neben dem Kamerasystem zudem auch weitere
Sensoren eingesetzt werden, wie =z.B. Ultraschall-, Radar-,
Lidar- und Lasersensoren.

Erfindungsgemdl wird das Assistenzsystem, bei der Durchfihrung
eines autonomen oder teilautonomen Fahrmandvers, vorzugsweise
dann 1in einen sicheren Zustand uUberfihrt, wenn anhand der
mittels des Kamerasystems gewonnenen und mittels der
Bildverarbeitungseinrichtungen verarbeiteten Rilddaten erkannt
wird, dass wenigstens eine Beschrankung vorliegt. Unter
Beschrankung kann dabei Jjede Beschrankung verstanden werden,
die eine sichere und korrekte Durchfihrung des jeweiligen
autonomen oder teilautonomen Fahrmandvers durch das
Assistenzsystem beeintrachtigt, insbesondere visuelle
Reschrankungen fiir das Kamerasystem und/oder Beschrankungen
flir das Assistenzsystem bzw. flir das Fahrmandéver. Mit einer
sicheren Durchfilhrung ist insbesondere eine Durchfihrung des
Fahrmantvers gemeint, bei der Schaden am Fahrzeug und eine
Gefdhrdung von Mensch und Umwelt, insbesondere von Personen,
weitgehend ausgeschlossen werden kdnnen. Unter einer korrekten
Durchfihrung kann eine Durchfihrung des Fahrmandvers
verstanden werden, unter Einhaltung der jeweils berechneten
Steuerungs- und Regelungsgrolen. Unter einer visuellen
Einschrankung des Kamerasystems ist insbesondere eine
Einschrankung des Kamerasystems =zu verstehen, bei der eine

zuverlassige Erkennung von Objekten (Fahrzeuge, Hindernisse,

Personen, etc.) nicht mehr sichergestellt ist. Die wenigstens
eine Beschrankung kann, neben der wenigstens einen
Beschrankung mittels Bildverarbeitung der mittels des

Kamerasystems gewonnen Bilddaten, alternativ oder zusatzlich

aus Informationen fahrzeuginterner Sensoren erkannt werden.
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Bei dem Kamerasystem des Assistenzsystems handelt es sich
bevorzugt um ein System, bei dem mittels mehrerer Kameras
Einzelbilder aus verschiedenen Bereichen der Fahrzeugumgebung
erfasst und mittels Bildverarbeitungsmittel geeignet
transformiert werden, um hierdurch ein Gesamtbild der
Fahrzeugumgebung zu generieren. BRei dem Kamerasystem handelt
es sich damit vorzugsweise um ein TopView-System.

Gemal einer bevorzugten Ausfihrung des erfindungsgemalien
Verfahrens wird dabei sowohl zur Durchfiihrung des autonomen
oder teilautonomen Fahrmandvers, d.h. insbesondere zur
Ableitung der Steuerungs- und RegelungsgrolBen fir das
Fahrmanover, als auch zur Erkennung der wenigstens einen
Beschrankung das mittels des TopView-Systems generierte
Gesamtbild der Fahrzeugumgebung verarbeitet. Besonders
vorteilhaft an dieser Ausgestaltung des Verfahrens ist die
Tatsache, dass mittels des Gesamtbildes der Fahrzeugumgebung
alle BRereiche um Umfeld des Fahrzeugs hinsichtlich einer
vorliegenden Beschrankung untersucht werden konnen, und das
aufgrund der generierten Rundumsicht besser, schneller und
dynamischer bzw. flexibler auf verschiedene auftretende
Situationen vor und/oder wahrend der Durchfiihrung des

Fahrmandvers reagiert werden kann.

Eine Beschradankung im Sinne des erfindungsgemdBen Verfahrens
liegt insbesondere dann vor, wenn wenigstens ein Bereich der
mittels des Kamerasystems erfassten Fahrzeugumgebung keine
Ausleuchtung aufweist oder eine Ausleuchtung aufweist, die
unterhalb eines Dbestimmten Helligkeitsschwellwertes liegt.
Keine oder eine zu geringe Ausleuchtung von Bereichen der
Fahrzeugumgebung koénnen beispielsweise bei Fahrmanoévern
auftreten, die am Abend oder bei Nacht und/oder in Garagen
durchgefihrt werden. Vorzugsweise wird im Rahmen des
erfindungsgemalien Verfahrens zunachst versucht mittels

Beleuchtungseinrichtungen des Fahrzeugs, z.B. durch
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Ansteuerung der Fahrzeugscheinwerfer oder durch das
Einschalten wvon am Fahrzeug angeordneten Zusatzleuchten die
betreffenden Bereiche gezielt auszuleuchten. Ist die
Beschrankung, insbesondere trotz gezielter Beleuchtung,
weiterhin gegeben, wird das Assistenzsystem erfindungsgemall in

einen sicheren Zustand uberfihrt.

Eine Beschradankung im Sinne des erfindungsgemdBen Verfahrens
liegt weiterhin insbesondere dann vor, wenn eine Ausrichtung
wenigstens einer Kamera des Kamerasystems des Assistenzsystems
von einer definierten Ausrichtung abweicht. Unter der
definierten Ausrichtung ist dabei vorzugsweise die Ausrichtung
einer Kamera zu verstehen, geméalh Ausrichtung bei
Werkseinstellung bzw. die Normalausrichtung einer Kamera bei
einer korrekten Justierung des Kamerasystems.

Insbesondere bei TopView-Systeme mit mehreren einzelnen
Kameras, die Jjeweils auf unterschiedliche Bereiche der
Fahrzeugumgebung ausgerichtet sind, kann der Umstand, dass
eine der Kameras nicht mehr ordnungsgemall ausgerichtet ist,
dazu fuhren, dass blinde Ecken/Stellen bzw. tote Winkel im
generierten Gesamtbild der Fahrzeugumgebung entstehen. In den
toten Winkeln kénnen Objekte infolge nichtmehr =zuverlassig
erkannt werden, wodurch eine sichere und korrekte Durchfithrung
des Jjeweiligen autonomen oder teilautonomen Fahrmandvers nicht
mehr hinreichend sichergestellt ist. Erfindungsgemal wird
insbesondere fiir den Fall, dass eine Ausrichtung wenigstens
einer Kamera des Kamerasystems des Assistenzsystems von einer
definierten Ausrichtung abweicht, das Assistenzsystem in einen
sicheren Zustand {berfithrt. Die Abweichung kann dabei direkt
aus dem generierten Gesamtbild der Fahrzeugumgebung erkannt

werden.

Eine Beschradankung im Sinne des erfindungsgemdBen Verfahrens

liegt weiterhin insbesondere dann vor, wenn anhand der
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Bilddaten des Kamerasystems erkannt wird, dass wenigstens eine
der folgenden BRetriebsbedingungen vorliegt:

- Fahrzeugtir gedffnet

- Kofferraum getffnet

- Motorhaube getffnet

- Fahrzeugspiegel ausgeklappt

- Fahrzeugspiegel angeklappt

- Insassen im Fahrzeug

- Personen in unmittelbarer Nahe des Fahrzeugs
Durch eine oder mehrere gedffnete Fahrzeugtiiren sowie durch
einen gedffneten Kofferraum und/oder eine gedffnete Motorhaube
kann das Sichtfeld einer oder mehrerer Kameras des
Kamerasystems beeintridchtigt sein. Eine oder mehrere gedffnete
Fahrzeugtiiren, ein gedffneter Kofferraum und/oder ausgeklappte
Fahrzeugspiegel kénnen wahrend eines autonomen oder
teilautonomen Fahrmandvers zudem dazu fihren, dass die
betreffenden Fahrzeugteile mit Objekten in der
Fahrzeugumgebung kollidieren, was insbesondere Schaden am
eigenen Fahrzeug verursachen wirde. Sind eine oder mehrere
Kameras des Kamerasystems z.B. 1in die Fahrzeugspiegel des
Fahrzeugs integriert, oder sind Kameras des Kamerasystems in
der Nahe von Seitenspiegeln des Fahrzeugs angeordnet, konnen
angeklappte Seitenspiegel dazu fihren, dass die Ausrichtung
von Kameras des Kamerasystems nichtmehr einer korrekten
Ausrichtung entspricht oder dass das Sichtfeld der Kameras
durch die Spiegel beeintréadchtigt bzw. verdeckt ist. Personen
die sich in unmittelbarer N&ahe des Fahrzeugs befinden, d.h.
beispielsweise innerhalb des Bewegungsraumes bzw. auf dem
geplanten Fahrweg des Fahrzeugs, oder Personen die sich
wahrend eines autonomen oder teilautonomen Fahrmandvers im
Fahrzeuginnenraum aufhalten, koénnen ebenfalls die sichere
Durchfihrung des Fahrmandovers gefahrden. Jede der genannten
Betriebsbedingungen kann somit dazu fihren, dass ein autonomes

oder teilautonomes Fahrmandéver nicht sicher durchgefihrt
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werden kann. Gemal einer Dbevorzugten Ausgestaltung des
erfindungsgemalien Verfahrens wird daher das Assistenzsystem in
einen sicheren Zustand {berfihrt, wenn wenigstens eine der
genannten Betriebsbedingungen, insbesondere direkt aus dem
generierten Gesamtbild der Fahrzeugumgebung, erkannt wird.
Hierzu kann das Gesamtbild der Fahrzeugumgebung mittels
entsprechender Bildverarbeitungseinrichtungen geeignet
verarbeitet werden, z.B. mittels Bilderkennungsverfahren,
Mustervergleich/Mustererkennung etc. Gemdl einer optionalen
Ausgestaltung kann das Vorliegen der wenigstens einen
Beschrankung auch mittels fahrzeuginterner Sensorinformationen
erkannt werden. Im Fall der vorangehend genannten
Betriebsbedingungen bei denen erfindungsgemal eine
Beschrankung wvorliegen kann, kénnen hierzu beispielsweise
fahrzeuginterne Sensoren genutzt werden, insbesondere Signale
von Sensoren, die ohnehin im Fahrzeug vorhanden sind und die
Informationen beispielsweise 1iber den Offnungszustand der
Fahrzeugtiren, Kofferraum und oder idber den Zustand des
Motorhaubenschlosses liefern und/oder Dbeispielsweise Signale

von Sitzbelegungssensoren und Gurtsschldssern.

Die Uberfithrung des Assistenzsystems in einen sicheren
Zustand, fihrt bevorzugt dazu, dass das Assistenzsystem das
Fahrzeug in den Stillstand {berfiihrt, vorzugsweise durch

Ansteuerung der Fahrzeugbremse (n).

Die Uberfithrung des Assistenzsystems in einen sicheren
Zustand, kann insbesondere auch die Uberfithrung des
Assistenzsystems und/oder des Fahrzeugs 1in einen definierten
Ausgangszustand umfassen. Hierbei kann das Fahrzeug
beispielsweise in eine Ausgangsposition, insbesondere in
dessen Ausgangsposition vor der Einleitung des autonomen oder
teilautonomen Fahrmandvers, gebracht werden. Die Uberfiithrung

des Assistenzsystems in einen Ausgangszustand kann
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beispielsweise darin bestehen, eine oder mehrere Kameras des
Kamerasystems in eine definierte Ausrichtung
(Normalausrichtung) zu  Uberfihren Dbzw. die Kameras des
Kamerasystems automatisch (neu) zu justieren. Weiterhin konnen
bei der Uberfithrung des Fahrzeugs und/oder des
Assistenzsystems in einen definierten Ausgangszustand die
Fahrzeugspiegel des Fahrzeugs in eine fir das Fahrmanover
erforderliche Position gebracht werden und oder es koénnen die
Fahrzeugtiren und/oder der Kofferraum des Fahrzeugs

automatisch geschlossen werden.

In einer Dbevorzugten Ausgestaltung des erfindungsgemidlien
Verfahrens wird dem Fahrer des Fahrzeugs das Vorliegen einer
Beschrankung und/oder die Uberfithrung des Assistenzsystems in
den sicheren Zustand signalisiert. Die Signalisierung kann
beispielsweise mittels akustischer, optischer und haptischer
Signale erfolgen, wobei sowohl vorhandene Signaleinrichtungen
im Fahrzeug, =z.B. Hupe und (Warn-)Blinker, oder zusatzliche
am/im Fahrzeug angeordnete Signaleinrichtungen verwendet

werden konnen.

Das erfindungsgemale Assistenzsystem ist bevorzugt 1in einem
Fahrzeug angeordnet und dient zur Durchfihrung eines autonomen
oder teilautonomen Fahrmandvers des Fahrzeugs, insbesondere
eines Einpark- und/oder Ausparkmandvers. Das Assistenzsystem
umfasst insbesondere ein Kamerasystem, das mittels mehrerer
Kameras Einzelbilder aus verschiedenen Bereichen einer
Fahrzeugumgebung erfasst und mittels Bildverarbeitungsmittel
geeignet transformiert, um hierdurch ein Gesamtbild der
Fahrzeugumgebung zu generieren. BRei dem Kamerasystem handelt
es sich vorzugsweise um ein TopView-System. Zur Durchfihrung
des Fahrmandvers und zur Ermittlung einer Beschrankung wird
erfindungsgemal das Gesamtbild der Fahrzeugumgebung

verarbeitet. Das Assistenzsystem ist erfindungsgemall weiterhin
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derart ausgestaltet, dass bei Vorliegen einer Beschréankung bei
einem autonomen oder teilautonomen Fahrmandver (d.h. vwvor
und/oder wédhrend des Fahrmanoévers) das Assistenzsystem in

einen sicheren Zustand uberfihrt wird.
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Patentanspriiche

Verfahren fiir ein Assistenzsystem, das zur Durchfihrung
eines autonomen oder teilautonomen Fahrmandvers eines
Fahrzeugs dient, insbesondere eines Einpark- oder
Ausparkmandvers, und bei dem mittels eines Kamerasystems
aus einer Fahrzeugumgebung Bilddaten erzeugt und zur
Durchfihrung des Fahrmandvers verarbeitet werden,
dadurch gekennzeichnet, dass

das Assistenzsystem in einen sicheren Zustand tberfiithrt
wird, wenn anhand der Bilddaten und/oder anhand
fahrzeuginterner Sensorinformationen erkannt wird, dass

eine Beschréankung vorliegt.

. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass

- es sich bei dem Kamerasystem des Assistenzsystems um
ein System handelt, bei dem mittels mehrerer Kameras
Einzelbilder aus verschiedenen Bereichen der
Fahrzeugumgebung erfasst und mittels
Bildverarbeitungsmittel geeignet transformiert werden, um
hierdurch ein Gesamtbild der Fahrzeugumgebung zu
generieren, und

- zur Durchfihrung des Fahrmandvers und zur Ermittlung

der Beschréankung das Gesamtbild verarbeitet wird.

Verfahren nach einem der vorangegangenen Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet, dass

eine Beschrankung dann vorliegt, wenn wenigstens ein
Bereich der Fahrzeugumgebung entweder keine Ausleuchtung
aufweist oder eine Ausleuchtung aufweist, die unterhalb

eines bestimmten Helligkeitsschwellwertes liegt.

Verfahren nach einem der vorangegangenen Anspriiche,

dadurch gekennzeichnet, dass
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eine Beschrankung dann vorliegt, wenn eine Ausrichtung
wenigstens einer Kamera des Kamerasystems von einer

definierten Ausrichtung abweicht.

5. Verfahren nach einem der vorangegangenen Anspriiche,

dadurch gekennzeichnet, dass
eine Beschrankung bei wenigstens einer der folgenden
Betriebsbedingungen vorliegt:

- Fahrzeugtir gedffnet

- Kofferraum gedffnet

- Motorhaube getffnet

- Fahrzeugspiegel ausgeklappt

- Fahrzeugspiegel angeklappt

- Insassen im Fahrzeug

- Personen in unmittelbarer Ndahe des Fahrzeugs

6. Verfahren nach Anspruch 5,
dadurch gekennzeichnet, dass
das Vorliegend der wenigstens einen Betriebsbedingung
mittels Bildverarbeitung der mittels des Kamerasystems

gewonnenen BRilddaten erkannt wird.

7. Verfahren nach einem der vorangegangenen Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet, dass
im sicheren Zustand des Assistenzsystems das Fahrzeug in

einen Stillstand uUberfihrt wird.

8. Verfahren nach einem der vorangegangenen Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet, dass
im sicheren Zustand des Assistenzsystems das Fahrzeug
und/oder das Assistenzsystem in einen Ausgangszustand

Uberfihrt werden.
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Verfahren nach einem der vorangegangenen Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet, dass

dem Fahrer des Fahrzeugs das Vorliegen einer Beschrankung
und/oder die Uberfithrung des Assistenzsystems in den

sicheren Zustand signalisiert wird.

Assistenzsystem fir ein Fahrzeug und zur Durchfihrung
eines autonomen oder Teilautonomen Fahrmandvers des
Fahrzeugs, insbesondere eines Einpark- oder
Ausparkmandvers, umfassend

ein Kamerasystem, das mittels mehrerer Kameras
Einzelbilder aus verschiedenen Bereichen einer
Fahrzeugumgebung erfasst und mittels
Bildverarbeitungsmittel geeignet transformiert, um
hierdurch ein Gesamtbild der Fahrzeugumgebung zu
generieren,

dadurch gekennzeichnet, dass

zur Durchfihrung des Fahrmanévers und zur Ermittlung
einer Beschréankung das Gesamtbild der Fahrzeugumgebung
verarbeitet wird,

bei Vorliegen einer Beschrankung bei einem autonomen oder
teilautonomen Fahrmandver das Assistenzsystem in einen

sicheren Zustand Uberfuhrt wird.
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