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(57) Abstract: The invention relates to the detection, representation and the evaluation of markings on the ground on which a
vehicle has been parked. During a parking manouever, image data on the ground about a vehicle is detected and stored. Restrictions
relating to the parking of a vehicle can optionally be derived from said detected image data. Also, the detected image data can be
displayed on a user surface after the vehicle is parked. Therefore, the user can, atter parking the vehicle, check without a problem

whether a parking restriction or similar is located under the vehicle.

(57) Zusammenfassung: Die vorliegende Erfindung betrifft die Erfassung und Darstellung sowie die Auswertung von
Kennzeichnungen auf einem Untergrund, auf dem ein Fahrzeug abgestellt worden ist. Dabei werden wéhrend

[Fortsetzung auf der ndchsten Seite]
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eines Parkvorgangs Bilddaten des Untergrunds um ein Fahrzeug herum erfasst und abgespeichert. Aus diesen erfassten Bilddaten
kénnen gegebenenfalls Beschrankungen fiir das Abstellen eines Fahrzeugs abgeleitet werden. Ferner kénnen die erfassten
Bilddaten nach dem Abstellen eines Fahrzeugs auf einer solchen Flache einem Benutzer angezeigt werden. Somit kann der
Benutzer nach dem Abstellen seines Fahrzeugs problemlos iiberpriifen, ob sich unter seinem Fahrzeug gegebenentalls eine
Kennzeichnung fiir eine Parkbeschrankung oder dhnliches betindet.
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Verfahren zur Assistenz fiir einen Parkvorgang und Parkassis-

tenzvorrichtung

Die vorliegende Erfindung betrifft ein Verfahren zur Assis-
tenz flir einen Parkvorgang eines Fahrzeugs sowie eine Parkas-

sistenzvorrichtung fiir ein Fahrzeug.

Stand der Technik

Die zunehmende Anzahl von Fahrzeugen sowie ein immer weiter
sinkendes Raumangebot fithren dazu, dass insbesondere in Stad-
ten und Ballungsgebieten das Parken von Fahrzeugen eine grofRe
Herausforderung darstellt. Daher werden vermehrt Systeme an-
geboten, die einen Fahrzeugfithrer bei der Suche nach einem

geeigneten Parkplatz und dem Einparkvorgang unterstiitzen.

Diese zunehmende Automatisierung des Parkens eines Fahrzeugs
kann jedoch dazu fliihren, dass die Aufmerksamkeit des Fahr-
zeugfihrers wahrend des Einparkens sinkt. Dabei kodnnen leicht
wichtige Kennzeichnungen im Verkehrsraum, insbesondere am Bo-

den, Ubersehen werden.

Beispielsweise koénnen auf dem Boden Kennzeichnungen ange-
bracht sein, die ein Abstellen eines Fahrzeugs verbieten oder
zumindest einschréanken. Hierzu kodnnen unter anderem Symbole
oder Schriftzeichen auf dem Boden angebracht sein, die zum
Beispiel Behindertenparkplatze, Parkpldtze fir Familien mit
kleinen Kindern, oder &dhnlichem kennzeichnen. Nachdem ein
Fahrzeug auf einer solchen Parkfldche mit einer entsprechen-
den Bodenmarkierung abgestellt worden ist, ist es nur sehr
schwer moglich, die entsprechende Bodenmarkierung noch zu er-

kennen. Daher kann der Fahrzeugfiihrer nach Abschluss des
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Parkvorgangs nicht erkennen, ob fir ihn das Parken auf einer

solchen Fléadche {berhaupt zulassig ist.

Daher besteht ein Bedarf nach einer Parkassistenzvorrichtung
und einem Verfahren zur Assistenz fiir einen Parkvorgang, das
es dem Fahrzeugfithrer ermdglicht, auch nach Abschluss des

Parkvorgangs zu Uberpriifen, ob sich gegebenenfalls unter dem

Fahrzeug Bodenmarkierungen befinden.

Offenbarung der Erfindung

Hierzu schafft die vorliegende Erfindung ein Verfahren zur
Assistenz flir einen Parkvorgang eines Fahrzeugs mit den Merk-
malen des Patentanspruchs 1 und eine Parkassistenzvorrichtung
fiir ein Fahrzeug mit den Merkmalen des nebengeordneten Pa-

tentanspruchs 9.

Gemdl einem Aspekt ist hierzu ein Verfahren zur Assistenz fiir
einen Parkvorgang eines Fahrzeugs vorgesehen, das die folgen-
den Schritte umfasst: Erfassen von Rilddaten eines Unter-
grunds in der Umgebung um ein Fahrzeug; Speichern der erfass-
ten Bilddaten; und Anzeigen der gespeicherten Bilddaten, die
zu einem Bereich des Untergrunds unter dem Fahrzeug korres-

pondieren.

Gemal einem weiteren Aspekt schafft die vorliegende Erfindung
eine Parkassistenzvorrichtung fir ein Fahrzeug mit einer Bil-
derfassungsvorrichtung, einem Speicher und einer Anzeigeein-
richtung. Die Bilderfassungseinrichtung ist dazu ausgelegt,
Bilddaten eines Untergrunds in der Umgebung um das Fahrzeug
zu erfassen. Der Speicher ist dazu ausgelegt, die von der
Bilderfassungsvorrichtung erfassten Bilddaten zu speichern.

Die Anzeigeeinrichtung ist dazu ausgelegt, die gespeicherten
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Bilddaten, die zu einem Bereich des Untergrunds unter dem

Fahrzeug korrespondieren, anzuzeigen.

Vorteile der Erfindung

Der vorliegenden Erfindung liegt die Erkenntnis zugrunde,
dass nach Abschluss eines Parkvorgangs die Markierungen am
Boden unter einem Fahrzeug flur den Fahrzeugfihrer nicht oder
nur sehr schwer erkennbar sind. Daher ist es fir einen Fahr-
zeugfihrer kaum méglich, zu erkennen, ob das Abstellen des

Fahrzeugs an der gewahlten Position Uberhaupt zulassig ist.

Eine Idee der vorliegenden Erfindung ist es daher, dieser Er-
kenntnis Rechnung zu tragen und eine Moglichkeit zu schaffen,
um zu Uberpriifen, ob sich unterhalb eines Fahrzeugs eine re-
levante Markierung befindet. Hierzu konnen wahrend eines Ein-
parkvorgangs Bilddaten von dem Untergrund um das Fahrzeug er-
fasst und abgespeichert werden. Basierend auf diesen abge-
speicherten Bilddaten kdnnen anschliefend Bilddaten von dem
Untergrund, auf dem das Fahrzeug abgestellt worden ist, ange-
zeigt werden. Ein Fahrzeugfithrer kann somit auch nach dem Ab-
stellen seines Fahrzeugs noch Uberpriifen, ob sich unter sei-

nem Fahrzeug eine relevante Bodenmarkierung befindet.

Gemdl einer Ausfithrungsform umfasst das Verfahren ferner ei-
nen Schritt zum Detektieren einer rdumlichen Position
und/oder einer Bewegung des Fahrzeugs. Weiterhin kann das
Verfahren einen Schritt zum Zuordnen einer raumlichen Positi-
on der gespeicherten erfassten Bilddaten umfassen. Dabei kann
die rdumliche Position der erfassten Bilddaten basierend auf
der detektierten radumlichen Position bzw. der Bewegung des
Fahrzeugs zugeordnet werden. Das Verfahren kann daraufhin die

Bilddaten ermitteln, die dem Bereich des Untergrunds unter
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dem Fahrzeug entsprechen. Die Ermittlung der Bilddaten kann
dabei insbesondere unter Verwendung der zugeordneten raumli-
chen Position der gespeicherten Bilddaten sowie der detek-
tierten rdumlichen Position des Fahrzeugs bzw. der Bewegung
des Fahrzeugs erfolgen. Insbesondere kann beispielsweise die
Detektion der raumlichen Position dabei auf beliebige bekann-
te oder neuartige Verfahren zuriickgreifen. So kann die raum-
liche Position des Fahrzeugs beigspielsweise auch auf Informa-
tionen von weiteren Komponenten, wie zum BReispiel einem Navi-
gationssystem oder einem Fahrerassistenzsystem, zuriickgrei-
fen. Die Position des Fahrzeugs bzw. die Bewegung des Fahr-
zeugs kann dabei auch unter Verwendung von Beschleunigungs-
sensoren, Radsensoren, eines elektronischen Kompasses sowie

weiteren geeigneten Sensoren ermittelt werden.

Gemal einer weiteren Ausfihrungsform kann das Verfahren einen
Schritt zum Detektieren von vorbestimmten graphischen Symbo-
len in den erfassten Bilddaten umfassen. Wenn ein vorbestimm-
tes graphisches Symbol in den Bilddaten detektiert worden
ist, kann daraufhin eine Signalisierung ausgegeben werden.
Insbesondere kann dann eine Signalisierung ausgegeben werden,
wenn ein vorbestimmtes graphisches Symbol in den Bilddaten in
dem Bereich des Untergrunds unter dem Fahrzeug detektiert
worden ist. Auf diese Weise kann ein Benutzer darauf aufmerk-
sam gemacht werden, dass sich das Fahrzeug gerade Uber einem
besonders markierten Bereich befindet. Der Renutzer kann da-
raufhin gegebenenfalls selbst entscheiden, ob das Abstellen
des Fahrzeuges auf einem solchen Bereich zulassig ist oder
nicht. Alternativ kann die Signalisierung von detektierten
graphischen Symbolen auch zur automatischen Weiterverarbei-
tung an weitere Komponenten, wie zum Beispiel geeignete Kom-
ponenten eines Fahrerassistenzsystems oder dhnlichem weiter-

geleitet werden. Auf diese Weise kann beispielsweise ein au-
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tomatischer Einparkvorgang verhindert werden, wenn sich auf
dem Boden ein graphisches Symbol befindet, das das Abstellen

des Fahrzeugs verbietet oder einschrankt.

Gemal einer Ausfihrungsform kénnen die vorbestimmten graphi-
schen Symbole Piktogramme, alphanumerische Zeichen, Linien,
Schraffuren und/oder farbige Kennzeichnungen umfassen. Pikto-
gramme kdénnen beispielsweise einen bestimmten RBereich spezi-
fizieren, der nur fiir eine spezielle, entsprechend den Pikto-
grammen definierte Personengruppe zuldssig ist. Beispielswei-
se konnen Piktogramme einen Behindertenparkplatz kennzeich-
nen, Parkpldtze fliir Familien mit Kleinkindern, Parkplatze fiir
Personen eines bestimmten Geschlechts, etc. Ferner kann bei-
spielsweise mittels alphanumerischer Zeichen auch eine Be-
schriftung von speziellen Parkbereichen erfolgen. Beispiels-
weise kann durch die Buchstabenfolge ,TAXI™ eine Parkflache
gekennzeichnet werden, in denen nur Taxifahrzeuge abgestellt
werden dirfen. Weiterhin kann beispielsweise durch Schraffu-
ren eine spezielle Fladche gekennzeichnet werden, auf der kein
Fahrzeug abgestellt werden soll. Durch Linien kann dariiber
hinaus beispielsweise eine Einteilung einer groleren Flache
in einzelnen Parkbereichen erfolgen. In diesem Fall kann bei-
spielsweise Uberprift werden, ob sich ein Fahrzeug korrekt
zwischen zwei solchen Linien befindet, oder ob ein Fahrzeug
beispielsweise schradag zu den vorgegebenen Linien abgestellt
worden ist. Ferner kann auch beispielsweise durch unter-
schiedliche farbliche Kennzeichnung eine Einschrankung flr

das Abstellen von Fahrzeugen erfolgen.

Gemal einer Ausfihrungsform kénnen die zu detektierenden gra-
phischen Symbole basierend auf einer Benutzereingabe ange-
passt werden. So kann ein Benutzer beispielsweise eingeben,

ob er berechtigt ist auf speziellen Parkplatzen sein Fahrzeug
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abzustellen. In diesem Fall kann eine Signalisierung von spe-
ziell detektierten Symbolen unterbunden, wenn der Fahrzeug-
fiihrer zu einer berechtigten Benutzergruppe gehdrt oder es
kann gegebenenfalls nach diesen speziellen Symbolen gesucht

werden.

Gemal einer Ausfithrungsform umfasst das Verfahren einen
Schritt zum Detektieren einer geographischen Position des
Fahrzeugs. Eine solche geographische Position kann beispiels-
weise ermitteln, in welchem Land oder in welcher Region sich
ein Fahrzeug gerade befindet. Entsprechend kénnen beispiels-
weise die zu detektierenden graphischen Symbole und gegebe-
nenfalls auch die Auswertung weiterer Verkehrsregeln an die
entsprechende Region bzw. das entsprechende Land angepasst

werden.

Gemdl einer Ausfithrungsform umfasst das Verfahren ferner ei-
nen Schritt zum Ubertragen der Bilddaten, die zu einem Be-
reich des Untergrunds unter dem Fahrzeug korrespondieren, an
einen Empfanger. Insbesondere kodnnen die Bilddaten dabei
drahtlos an einen Empfanger iibertragen werden. Beispielsweise
kann die Ubertragung mittels eines beliebigen existierenden
oder neuartigen Funkstandards erfolgen. So kann die Ubertra-
gung beispielsweise mittels Bluetooth, WLAN, GSM, UMTS, LTE
oder ahnlichem erfolgen. Auf diese Weise konnen beispielswei-
se die Rilddaten vom Untergrund unter dem Fahrzeug an ein mo-
biles Endgerat eines Benutzers, wie zum Beispiel ein Smart-
phone oder &hnliches, itbertragen werden. Auch die Ubertragung
an eine weitere Infrastruktur, wie zum Beispiel einen Server
oder dhnliches ist mdglich. Eine solche zentrale Infrastruk-
tur kann beispielsweise eine weitere Auswertung der Ubertra-
genen Bilddaten durchfiihren und daraufhin eine Riickmeldung an

das Fahrzeug senden. Ferner kann auch beispielsweise entspre-
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chend den Symbolen am Untergrund unter dem Fahrzeug eine Ab-
rechnung von Parkgebiihren oder &hnlichem durch die zentrale

Infrastruktur durchgefihrt werden.

GemiaR einer Ausfithrungsform kann der Schritt zum Ubertragen
der Bilddaten ferner auch eine Identifikation des Fahrzeugs
Ubertragen. Auf diese Weise ist insbesondere auch eine ein-
deutige Zuordnung der Bilddaten zu einem Fahrzeug, beispiels-

weise flir eine Geblihrenabrechnung oder ahnliches moglich.

Gemal einer Ausfihrungsform der Parkassistenzvorrichtung um-
fasst die Vorrichtung ferner eine Vergleichseinrichtung, die
dazu ausgelegt ist, die gespeicherten Bilddaten mit vorbe-
stimmten graphischen Symbolen zu vergleichen. Die Vorrichtung
kann ferner eine Signalisierungseinrichtung umfassen, die da-
zu ausgelegt ist, eine Signalisierung auszugeben, wenn die
gespeicherten Rilddaten, die zu einem Bereich des Untergrunds
unter dem Fahrzeug korrespondieren, mit vorbestimmten graphi-
schen Symbolen iibereinstimmen. Die Signalisierung kann dabei
beispielsweise mittels eines Signaltons, oder einer optischen
Anzeige erfolgen. Die Signalisierung kann dariber hinaus auch
eine elektronische Signalisierung an eine weitere Verarbei-
tungseinheit, wie beispielsweise ein Fahrerassistenzsystem

oder adhnliches umfassen.

Gemal einer weiteren Ausfihrungsform kann die Signalisie-
rungseinrichtung dazu ausgelegt sein, eine Signalisierung
auszugeben, wenn die gespeicherten RBRilddaten, die zu einem
vordefinierten Bereich des Untergrunds um das Fahrzeug herum
korrespondieren, mit vorbestimmten graphischen Symbolen Uber-
einstimmt. Auf diese Weise kann auch ein Bereich um das Fahr-
zeug herum mit in die Betrachtung wahrend des Einparkvorgangs

einbezogen werden. Beispielsweise kann auf diese Weise auch
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ausgewertet werden, wie ein Fahrzeug in Bezug auf Markie-
rungslinien um das Fahrzeug herum ausgerichtet ist. Somit
kann der Fahrzeugfilhrer die aktuelle Ausrichtung seines Fahr-
zeugs besonders einfach erkennen, ohne aus seinem Fahrzeug

aussteigen zu missen.

Gemal einer weiteren Ausfihrungsform umfasst die Vorrichtung
einen Geschwindigkeitsdetektor, der dazu ausgelegt ist, eine
Geschwindigkeit des Fahrzeugs zu detektieren. Die Anzeigeein-
richtung kann in diesem Fall die gespeicherten Bilddaten dann
anzeigen, wenn die Geschwindigkeit des Fahrzeugs einen vorbe-
stimmten Grenzwert unterschreitet. Auf diese Weise kann der
Untergrund des Fahrzeugs einem Benutzer automatisch dann an-
gezeigt werden, wenn aufgrund der geringen Geschwindigkeit
davon ausgegangen werden kann, dass sich das Fahrzeug in ei-
nem Einparkvorgang befindet. Ubersteigt die Geschwindigkeit
dagegen den vorbestimmten Grenzwert, so werden die Bilddaten
am Untergrund des Fahrzeugs nicht angezeigt, um den Benutzer

zu entlasten.

Gemal einer weiteren Ausfihrungsform umfasst die Vorrichtung
einen Positionsdetektor, der dazu ausgelegt ist, eine raumli-
che Position und/oder eine Bewegung des Fahrzeugs zu detek-
tieren. Die gespeicherten Rilddaten konnen dabei basierend
auf der detektieren raumlichen Position und/oder der detek-
tieren Bewegung des Fahrzeugs einer raumlichen Position zuge-

ordnet werden.

Gemal einer weiteren Ausfihrungsform umfasst die Vorrichtung
eine Kommunikationsschnittstelle, die dazu ausgelegt ist, die
gespeicherten Rilddaten, die zu einem Bereich des Untergrunds
unter dem Fahrzeug korrespondieren, an einen Empfanger zu

ibertragen. Insbesondere kann es sich dabei um eine Kommuni-
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kationsschnittstelle fuir eine drahtlose Kommunikation han-

deln.

Gemal einem weiteren Aspekt schafft die vorliegende Erfindung
ein Kraftfahrzeug mit einer erfindungsgemdlRen Parkassistenz-

vorrichtung flir ein Fahrzeug.

Die obigen Ausgestaltungen und Weiterbildungen lassen sich,
soweit sinnvoll, beliebig miteinander kombinieren. Weitere
Ausgestaltungen, Weiterbildungen und Implementierungen der
Erfindung umfassen auch nicht explizit genannte Kombinationen
von zuvor oder im Folgenden beziiglich den Ausfiihrungsbeispie-
len beschriebenen Merkmalen der Erfindung. Insbesondere wird
der Fachmann dabei auch Einzelaspekte als Verbesserungen oder
Erganzungen zu den jeweiligen Grundformen der vorliegenden

Erfindung hinzufigen.

Kurze Beschreibung der Zeichnungen

Die vorliegende Erfindung wird nachfolgend anhand der in den
schematischen Figuren der Zeichnungen angegeben Ausfithrungs-

beispiele naher erlautert. Dabei zeigen:

Figur 1: eine schematische Darstellung einer Parkassistenz-

vorrichtung gemdl einer Ausfihrungsform;

Figur 2: eine schematische Darstellung einer Parkplatzanord-

nung;

Figur 3: eine schematische Darstellung einer Anzeige von
Bilddaten durch eine Parkassistenzvorrichtung gemall einer

Ausfihrungsform; und
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Figur 4: eine schematische Darstellung eines Ablaufdiagramms
flir ein Verfahren zur Assistenz eines Parkvorgangs, wie er

einer Ausfiithrungsform zugrunde liegt.

Beschreibung von Ausfihrungsformen

Figur 1 zeigt eine schematische Darstellung einer Parkassis-
tenzvorrichtung fir ein Fahrzeug. Die Parkassistenzvorrich-
tung umfasst dabei insbesondere eine Bilderfassungsvorrich-
tung 1, einen Speicher 2 und eine Anzeigeeinrichtung 3. Bei
der Bilderfassungsvorrichtung 1 kann es sich dabei insbeson-
dere um eine Kamera oder ein Kamerasystem mit einer Mehrzahl
von Kameras handeln. Beispielsweise kann die Bilderfassungs-
vorrichtung eine oder mehrere Kameras umfassen, die auch fir
weitere Anwendungen in einem Fahrzeug, wie zum Beispiel ein
Fahrerassistenzsystem oder &dhnliches, eingesetzt werden. Zu-
satzlich oder alternativ kann die Bilderfassungsvorrichtung 1
auch eine oder mehrere Kameras umfassen, die speziell flur die
Parkassistenzvorrichtung 1 vorgesehen sind. Insbesondere kann
die Bilderfassungsvorrichtung 1 eine oder mehrere Kameras um-
fassen, die auf den Untergrund um ein Fahrzeug herum gerich-
tet sind. Beispielsweise kann die Bilderfassungsvorrichtung 1
eine Kamera umfassen, die den Untergrund in Fahrtrichtung vor
dem Fahrzeug erfasst. Ferner kann die Bilderfassungsvorrich-
tung 1 auch eine oder mehrere Kameras umfassen, die den Un-
tergrund hinter dem Fahrzeug oder seitlich neben dem Fahrzeug

erfassen.

Umfasst die Bilderfassungsvorrichtung 1 mehrere Kameras, so

kénnen die Bilddaten von dieser Mehrzahl von Kameras entweder
separat weiterverarbeitet werden oder alternativ auch vor ei-
ner Weiterverarbeitung zunachst zu einem gemeinsamen Bild fu-

sioniert werden. Weiterhin ist auch eine Transformation der
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erfassten BRilddaten in eine vorbestimmte Perspektive durch
die Bilderfassungsvorrichtung 1 oder eine weitere, hier nicht
dargestellte Vorrichtung, mdéglich. Beispielsweise kdnnen die
erfassten Bilddaten in ein Gitter transformiert werden, das
der Oberfliache des Untergrunds in der Umgebung um das Fahr-
zeug entspricht. Insbesondere ist auch eine Transformation
der Bilddaten in die Vogelperspektive oder eine beliebige

weitere geeignete Transformation der Bilddaten moglich.

Die durch die Bilderfassungsvorrichtung 1 erfassten Bilddaten
kébnnen daraufhin in einem Speicher 2 gespeichert werden. Bei
diesem Speicher 2 kann es sich um einen beliebigen Speicher
handeln, der dazu geeignet ist, die von der BRilderfassungs-
vorrichtung 1 erfassten Bilddaten zu speichern. Beispielswei-
se kann es sich bei dem Speicher 2 um einen Halbleiterspei-
cher handeln. Aber auch beliebige weitere geeignete Speicher-
vorrichtungen sind dariiber hinaus ebenso mdglich. Zur Mini-
mierung des Speicherbedarfs kann dabei kontinuierlich oder zu
vorbestimmten Intervallen Uberpriift werden, ob die in dem
Speicher 2 gespeicherten Bilddaten noch zu einem Bereich des
Untergrunds in der unmittelbaren Umgebung um das Fahrzeug
korrespondieren. Wird dabei festgestellt, dass zumindest ein
Teil der gespeicherten Bilddaten nicht zu einem vorgegebenen
Bereich um das Fahrzeug herum korrespondieren, so kdnnen die
entsprechenden Bilddaten geldscht werden. Als relevanter,
vorbestimmter Bereich um das Fahrzeug herum kann beispiels-
weise ein Bereich von 5 m oder 10 m um das Fahrzeug herum de-
finiert werden. Aber auch beliebige grdBere oder kleinere Be-
reiche um das Fahrzeug herum, oder nur ein vorgegebener Be-
reich in Fahrtrichtung vor dem Fahrzeug sind dariber hinaus

ebenso mdglich.
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Zur Zuordnung der durch die Bilderfassungsvorrichtung 1 er-
fassten und/oder in dem Speicher 2 gespeicherten Bilddaten zu
einer konkreten Position auf dem Untergrund um das Fahrzeug
herum kann die Parkassistenzvorrichtung ferner {iiber einen Po-
sitionsdetektor 4 verfiigen. Ein solcher Positionsdetektor 4
kann die Position des Fahrzeugs und/oder die Ausrichtung des
Fahrzeugs sowie gegebenenfalls auch die Bewegung des Fahr-
zeugs ermitteln. Basierend auf den durch den Positionsdetek-
tor 4 generierten Positionsdaten sowie gegebenenfalls auch
unter Verwendung der Kenntnis der Ausrichtung der Bilderfas-
sungsvorrichtung 1, sowie der in der Bilderfassungsvorrich-
tung 1 verwendeten Kameras, kann daraufhin den durch die Bil-
derfassungsvorrichtung 1 bereitgestellten Bilddaten eine ge-
naue Position, insbesondere eine Position auf dem Untergrund
um das Fahrzeug herum, zugeordnet werden. Diese Zuordnung der
Position der durch die Bilderfassungsvorrichtung 1 erfassten
Bilddaten kann gemeinsam mit den erfassten Bilddaten in dem
Speicher 2 gespeichert werden. Zur Bestimmung der Position
der durch die Bilderfassungsvorrichtung 1 erfassten Bilddaten
kénnen dabei insbesondere auch beispielsweise durch ein Navi-
gationssystem oder eine weitere Komponente eines Fahrerassis-
tenzsystems oder dhnlichem bereitgestellte Positionsdaten mit

einbezogen werden.

Durch die Zuordnung von Positionsdaten zu durch die Bilder-
fassungsvorrichtung 1 erfassten Bilddaten kdnnen somit Jje-
wells die Bilddaten erfasst werden, die zu einem Bereich un-
ter dem Fahrzeug korrespondieren. Diese Bilddaten, die zu dem
Bereich unter dem Fahrzeug korrespondieren, kénnen aus dem
Speicher 2 ausgelesen werden. Die so ausgelesenen Bilddaten
des Bereichs unter dem Fahrzeug kénnen daraufhin auf der An-
zeigeeinrichtung 3 angezeigt werden. Bei der Anzeigeeinrich-

tung 3 kann es sich dabei um eine beliebige Anzeigeeinrich-
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tung handeln. Beigpielsweise kann es gich bei der Anzeigeein-
richtung 3 um ein ohnehin in dem Fahrzeug vorhandenes Display
handeln. Ein solches Display kann zum Beispiel im Zusammen-
hang mit einem Navigationssystem oder einer weiteren Kompo-

nente des Fahrzeugs vorgesehen sein.

Zusatzlich oder alternativ ist es auch mdglich, die in dem
Speicher 2 gespeicherten Bilddaten und insbesondere die Bild-
daten, die zu einem Bereich unter dem Fahrzeug korrespondie-
ren, an eine weitere Vorrichtung zu iibertragen. Diese Uber-
tragung kann dabei insbesondere mittels einer beliebigen
drahtlosen Kommunikationsschnittstelle 7 erfolgen. Beispiels-
welise konnen die Bilddaten mittels Bluetooth, WLAN, GSM,
UMTS, LTE oder einem beliebigen weiteren drahtlosen Kommuni-
kationsverfahren lbertragen werden. Beispielsweise kénnen die
so {ibertragenen Bilddaten von einem mobilen Gerat, wie zum
Beispiel einem Smartphone, einem Tablet-Computer oder &hnli-
chem empfangen werden. Dariber hinaus kdnnen die Bilddaten
auch an eine zentrale Weiterverarbeitungsstelle, wie zum Bei-
spiel einen Server, ein Rechenzentrum oder adhnliches tbertra-
gen werden. An einer solchen zentralen Stelle kann beispiels-
weise eine weitere Auswertung der Bilddaten erfolgen. Bei-
spielsweise konnen die iibertragenen Bilddaten analysiert wer-
den und das Ergebnis dieser Analyse iber die Kommunikations-
schnittstelle 7 zurick an die Parkassistenzvorrichtung iber-

tragen werden.

Darliber hinaus konnen die Ubertragenen Bilddaten auch fir Ab-
rechnungszwecke oder dhnliches an der zentralen Stelle verar-
beitet und ausgewertet werden. Hierzu kann beispielsweise
auch eine eindeutige Identifikation des Fahrzeugs zusammen
mit den Ubertragenen Bilddaten lbertragen werden. Auf diese

Weise kann beispielsweise in Abhangigkeit von den Bilddaten
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auf dem Untergrund unter dem Fahrzeug eine spezifische Be-
rechnung von Parkgebiihren, einer Maut oder ahnlichem durchge-
fiihrt werden. Die dabei anfallenden Gebilthren kénnen basierend
auf den iibertragenen Daten dabei insbesondere automatisch

verrechnet werden.

Weiterhin konnen durch die Bilderfassungsvorrichtung 1 er-
fassten Bilddaten und/oder die in dem Speicher 2 gespeicher-
ten Bilddaten auch in der Parkassistenzvorrichtung analysiert
werden, um darin vorbestimmte graphische Symbole zu detektie-
ren, die einen Hinweis auf mdgliche Einschrankungen oder
Freigaben flur das Parken eines Fahrzeugs geben. Hierzu kénnen
die von der Bilderfassungsvorrichtung 1 erfassten Bilddaten
und/oder die in dem Speicher 2 gespeicherten Bilddaten von
einer Vergleichseinrichtung 5 mit vorbestimmten graphischen
Symbolen verglichen werden. Diese vorbestimmten graphischen
Symbole kdénnen beispielsweise in einer Datenbank oder einem
beliebigen weiteren Speicher der Vergleichseinrichtung 5 ge-
speichert werden. Bei den vorbestimmten graphischen Symbolen
kann es sich dabei um beliebige Symbole, wie zum Beigpiel
Piktogramme, alphanumerische Schriftzeichen, wie zum Beispiel
einen Schriftzug ,TAXIY™ oder dhnliches, vorbestimmte Linien-
muster, wie zum Beispiel Schraffuren, das Muster eines Zebra-
streifens, einer Sperrfldche, etc., oder farbliche Kodierun-

gen handeln.

Figur 2 zeigt eine schematische Darstellung einer Parkplatz-
situation mit verschiedenen graphischen Symbolen. Die einzel-
nen Parkflidchen sind dabei in diesem Beispiel durch durchge-
zogene Linien voneinander getrennt. In dem ersten Parkbereich
I ist auf dem Untergrund ein symbolisierter Kinderwagen abge-
bildet. Ein solches Symbol kann beispielsweise einen speziel-

len Parkplatz fir Fahrzeuge mit Kleinkindern reservieren. Da-
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neben ist im Bereich ITI ein Rollstuhlsymbol vorgesehen, wel-
ches einen Parkbereich fiir mobilitatseingeschrankte Personen
reserviert. Im Bereich III ist eine schraffierte Sperrflédche
dargestellt. In Bereich IV ist eine zeitlich begrenzte Park-
flache dargestellt, die durch den Schriftzug ,max 1 h“ auf

dem Untergrund gekennzeichnet ist.

Die Vergleichseinrichtung 5 kann beim Anfahren eines entspre-
chenden Parkplatzes, wie zum BReispiel den Parkplatzen gemal
Figur 2 die auf dem Untergrund vorgesehenen Bilddaten erfas-
sen. Wird dabei durch Auswertung der Positionsdaten aus dem
Positionsdetektor 4 festgestellt, dass ein Fahrzeug auf einer
solchen Parkflache positioniert werden soll, so kann die Ver-
gleichseinrichtung 5 die erfassten Rilddaten mit den vorbe-
stimmten graphischen Symbolen vergleichen, um daraus gegebe-
nenfalls mogliche Einschrankungen zu detektieren. Wird dabei
durch die Vergleichseinrichtung 5 ein vorgegebenes graphi-
sches Symbol detektiert, das eine Einschrankung fiir das Ab-
stellen eines Fahrzeugs repréasentiert, so kann mittels einer
Signalisierungseinrichtung 6 ein entsprechender Hinweis aus-
gegeben werden. Beispielsweise kann durch die Signalisie-
rungseinrichtung 6 ein Signalton, oder eine optische Anzeige
ausgegeben werden. Auch das Weiterleiten einer Signalisierung
an eine weitere Komponente eines Fahrerassistenzsystems oder
eine Ubertragung der Signalisierung mittels der Kommunikati-

onsschnittstelle 7 an eine weitere Komponente ist moéglich.

Wird durch die Vergleichseinrichtung 5 ein nicht bekanntes
graphisches Symbol auf dem Untergrund detektiert, so kann da-
bei ebenfalls ein Hinweis ausgegeben werden und/oder das er-
kannte graphische Symbol kann dem Fahrzeugfiihrer angezeigt
werden, beispielsweise auf der Anzeigeeinrichtung 3. Darauf-

hin kann der Fahrzeugfiihrer entscheiden, ob er berechtigt
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ist, auf der entsprechenden Flache sein Fahrzeug abzustellen
oder nicht. So handelt es sich beigspielsweise bei dem Roll-
stuhlsymbol im Bereich II auf Figur 2 um ein nahezu interna-
tional bekanntes graphisches Symbol, wadhrend das Kinderwagen-
symbol in Bereich I gegebenenfalls nicht standardisiert ist.
Entsprechend kann bei einem Abstellen eines Fahrzeugs auf der
Flache I ein Fahrzeugfihrer auf ein solch unbekanntes Symbol

hingewiesen werden.

Ferner kann die Parkassistenzvorrichtung 4 eine Eingabeein-
richtung (in Figur 1 nicht dargestellt) umfassen, mittels de-
rer ein Fahrzeugfithrer eventuell vorhandene Berechtigungen
oder Ausnahmen spezifizieren kann. Beispielsweise kann bei
einem mobilitdtseingeschrankten Fahrzeugfilhrer spezifiziert
werden, dass er berechtigt ist auf sogenannten Behinderten-
parkplatzen zu parken. Ferner kann ein Fahrzeugfihrer oder
eine Fahrzeugfiihrerin auch eingeben, dass er aktuell mit
Kleinkindern unterwegs ist und daher berechtigt ist auf Park-

pldtzen mit einem Kinderwagensymbol zu parken.

Wird durch die Vergleichseinrichtung 5 beispielsweise auf dem
Untergrund eine zeitliche Beschrankung fir das Abstellen ei-
nes Fahrzeugs detektiert, wie sie zum Beispiel in Abschnitt
IV in Figur 2 dargestellt ist, so kann ein Fahrzeugfihrer
auch auf diese Einschrankung hingewiesen werden. Weiterhin
kann in einem solchen Fall zusatzlich oder alternativ auch
mit dem Abstellen des Fahrzeugs auf einer solchen Flache ein
Timer gestartet werden, der rechtzeitig vor Ablauf der zeit-
lichen Einschrankung den Fahrzeugfihrer auf den Ablauf der
zeitlichen Begrenzung hinweist. Neben einer zeitlichen Be-
grenzung fir eine vorbestimmte Zeitdauer kann beispielsweise
auch eine zeitliche Begrenzung in Abhangigkeit von der aktu-

ellen Uhrzeit auf dem Untergrund gekennzeichnet sein. Grund-
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satzlich sind auch beliebige weitere Einschrankungen in Form
von farblichen Kodierungen oder gegebenenfalls auch in Form
von ein- oder mehrdimensionalen Kodierungen, wie Barcodes o-
der QR-Codes fiir die Kennzeichnung und automatische Erfassung
denkbar. Insbesondere bei einer zeitlichen Begrenzung kann
eine solche Information auch mittels der Kommunikations-
schnittstelle 7 an ein mobiles Endgerat eines Benutzers Uber-
tragen werden, welches der Benutzer wahrend seiner Abwesen-
heit von dem Fahrzeug mit sich fiihrt. Beispielsweise kann die
zeitliche Begrenzung an ein Smartphone oder &dhnliches tber-
tragen werden. Hierdurch kann der Benutzer auf diesem mitge-
fiithrten mobilen Endgerdt rechtzeitig vor Ablauf der zeitli-
chen Begrenzung darauf hingewiesen werden, dass er sein Fahr-

zeug von der Parkflache entfernen muss.

Neben der reinen Auswertung des Bereichs unter einem Fahrzeug
ist dariber hinaus auch moéglich, einen vorbestimmten RBRereich
von einem oder mehreren Metern um das Fahrzeug herum anzuzei-
gen oder auszuwerten. So konnen beispielsweise auch Linien
zur Begrenzung von Parkfldchen um das Fahrzeug herum mit an-
gezeigt werden. Auf diese Weise kann der Fahrzeugfiithrer auf
seinem Display im Inneren des Fahrzeugs problemlos erkennen,
wie er sein Fahrzeug in Bezug auf die Parkplatzbegrenzungen
abgestellt hat. Auf diese Weise ist einfach erkennbar, ob ein
Fahrzeug beispielsweise schridg in Bezug auf die vorgesehenen
Begrenzungen abgestellt worden ist, oder ob beispielsweise
ein Fahrzeug sogar auf einer solchen Linie abgestellt worden
ist und somit gegebenenfalls mehrere Parkplatze blockieren

wirde.

Figur 3 zeigt eine schematische Darstellung einer Anzeige in
einem Parkassistenzsystem mit einem ,unglnstig“ abgestellten

Fahrzeug. Wie dabei zu erkennen ist, ist das Fahrzeug dabei
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auf einer Fléadche abgestellt, die mit einem Rollstuhlsymbol
gekennzeichnet ist und daher nur flir einen speziellen Perso-
nenkreis reserviert ist. Darliber hinaus ist das Fahrzeug auch
nicht mittig innerhalb eines einzelnen Parkplatzes abge-
stellt, sondern Uberparkt eine Begrenzungslinie. Somit ist es
gegebenenfalls weiteren Fahrzeugen nicht mdglich, einen Park-
platz neben einem solchen abgestellten Fahrzeug (insbesondere
links neben dem Fahrzeug) abzustellen. Ein Fahrzeugfihrer
kénnte ein solch ungiinstig abgestelltes Fahrzeug jedoch even-
tuell erst dann erkennen, wenn er bereits aus dem Fahrzeug
ausgestiegen ist. Durch die Anzeige der Begrenzungslinien und
des Symbols unter dem Fahrzeug kann der Fahrzeugfilhrer dage-
gen bereits erkennen, wie er sein Fahrzeug abgestellt hat,

ohne das Fahrzeug hierzu verlassen zu miissen.

Darliber hinaus kann durch die Erfassung und Auswertung von
graphischen Symbolen auf dem Untergrund um ein Fahrzeug herum
auch eine Information generiert werden, die es automatischen
Parkeinrichtungen, wie beispielsweise Komponenten eines Fah-
rerassistenzsystems, ermdglichen selbsttatig zu ermitteln, ob
ein Fahrzeug auf einem bestimmten Parkplatz abgestellt werden
kann. Insbesondere kdnnen somit Parkassistenzsysteme automa-
tisch einen berechtigten Parkplatz erkennen und gegebenen-
falls auch automatisch das Fahrzeug in einen solchen berech-
tigten Parkplatz steuern. Bei solchen automatischen Parksys-
temen kann dabei gegebenenfalls auch eine Anzeige der Bildda-

ten des Bereichs unter dem Fahrzeug entfallen.

Wird jedoch der BRildbereich unter dem Fahrzeug und/oder um
das Fahrzeug herum wadhrend eines Parkvorgangs einem Fahrzeug-
fiihrer angezeigt, so kann die Parkassistenzvorrichtung auch
einen Geschwindigkeitsdetektor umfassen, der die aktuelle Ge-

schwindigkeit des Fahrzeugs erfasst. Da sich Fahrzeuge wah-
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rend des Parkvorgangs in der Regel nur sehr langsam bewegen,
kann daher eine Anzeige des Untergrunds unter einem Fahrzeug
bzw. um ein Fahrzeug herum erst dann eingeleitet werden, wenn
die Geschwindigkeit des Fahrzeugs einen vorgegebenen Grenz-
wert unterschreitet. Uberschreitet dagegen die Geschwindig-
keit des Fahrzeugs den vorgegebenen Grenzwert, so wird eine
solche Anzeige von Bilddaten des Untergrunds unter dem Fahr-
zeug bzw. um das Fahrzeug herum unterbunden, um den Fahrzeug-
fiithrer nicht unnétig abzulenken. Gegebenenfalls kodnnen die
Bilddaten vom Untergrund des Fahrzeugs auch erst dann ange-

zeigt werden, wenn das Fahrzeug vollstandig steht.

Weiterhin kdénnen gegebenenfalls auch wahrend bzw. nach dem
Abstellen eines Fahrzeugs basierend auf den Bilddaten des Un-
tergrunds unter dem Fahrzeug oder um das Fahrzeug herum auch
weitere Verkehrsregeln lUberprift werden. Bei einem Wider-
spruch der Uberpriften Verkehrsregeln kann ein Fahrzeugfihrer
daraufhin gegebenenfalls auf einen solchen Widerspruch mit-
tels einer optischen oder akustischen Signalisierung hinge-
wiesen werden. Beispielsweise kann ein Fahrzeugfihrer darauf
hingewiesen werden, dass er auf einem Zebrastreifen, oder in
einem unzureichenden Abstand vor einem Zebrastreifen sein
Fahrzeug abgestellt hat. Da solche Verkehrsregeln jedoch ge-
gebenenfalls nur fiir einzelne Regionen bzw. einzelne Lander
gelten, kann dariiber hinaus durch die Parkassistenzvorrich-
tung auch die aktuelle geographische Position des Fahrzeugs
detektiert werden. Basierend auf dieser detektierten geogra-
phischen Position konnen daraufhin beispielsweise die regio-
nalen geographischen bzw. landerspezifischen Vorschriften
Uberprift werden. Gegebenenfalls kdnnen auch einzelne Symbole
fiir unterschiedliche Regionen unterschiedlich interpretiert

werden.
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Ferner ist es dariiber hinaus auch moéglich, {iber die Kommuni-
kationsstelle 7 oder eine weitere Schnittstelle jeweils die
geltenden graphischen Symbole bzw. Verkehrsregeln herunter zu

laden bzw. zu aktualisieren.

Figur 4 zeigt eine schematische Darstellung eines Ablaufdia-
gramms, wie es einem Verfahren zur Assistenz eines Parkvor-
gangs fiur ein Fahrzeug zugrunde liegt. In Schritt S1 werden
dabei zunachst BRilddaten eines Untergrunds in einer Umgebung
um ein Fahrzeug erfasst. Die Erfassung kann beispielsweise
mittels der zuvor beschriebenen Bilderfassungsvorrichtung 1
erfolgen. AnschlieRend werden in Schritt S2 die erfassten
Bilddaten gespeichert. Diese Speicherung kann beispielsweise
in dem zuvor beschriebenen Speicher 2 erfolgen. Ferner werden
in Schritt S3 die gespeicherten Bilddaten angezeigt, die zu
einem Bereich des Untergrunds unter dem Fahrzeug korrespon-
dieren. Wie zuvor bereits beschrieben, kann diese Anzeige

beispielsweise mittels der Anzeigeeinrichtung 3 erfolgen.

Ferner kodonnen wahrend der Erfassung der Bilddaten in Schritt
S1 eine rdumliche Position und/oder eine Bewegung des Fahr-
zeugs detektiert werden und den erfassten Bilddaten eine
raumliche Position zugeordnet werden. Basierend auf der Zu-
ordnung von raumlicher Position zu den gespeicherten Bildda-
ten kann der Schritt S3 daraufhin die Bilddaten ermitteln,
die dem Bereich des Untergrunds unter dem Fahrzeug entspre-

chen.

Das Verfahren kann dariiber hinaus einen Schritt zum Detektie-
ren von vorbestimmten graphischen Symbolen in den erfassten
Bilddaten umfassen und einen Schritt zum Ausgeben einer Sig-
nalisierung, wenn ein vorbestimmtes graphisches Symbol in den

Bilddaten in dem Bereich des Untergrunds unter dem Fahrzeug
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detektiert worden ist. Die zu detektierenden vorbestimmten
graphischen Symbole konnen dabei basierend auf einer Benutze-

reingabe angepasst werden.

Die erfassten Bilddaten, insbesondere die Bilddaten im Be-
reich des Untergrunds unter dem Fahrzeug bzw. im Untergrund
in einem vorbestimmten Bereich um das Fahrzeug herum kodnnen
dariiber hinaus an einen Empfanger {bertragen werden. Diese
Ubertragung kann ferner ebenfalls eine Identifikation des
Fahrzeugs umfassen. Auf diese Weise kann der Empfanger, ins-
besondere ein Rechenzentrum, ein Server, oder Ahnliches, die
empfangenen Bilddaten dem Fahrzeug zuordnen und daraufhin ei-
ne fahrzeugspezifische Auswertung ausfithren. Diese fahrzeug-
spezifische Auswertung der Bilddaten kann beispielsweise eine

Abrechnung von Parkgebiihren oder dhnlichem umfassen.

Zusammenfassend betrifft die vorliegende Erfindung die Erfas-
sung und Darstellung sowie die Auswertung von Kennzeichnungen
auf einem Untergrund, auf dem ein Fahrzeug abgestellt worden
ist. Dabei werden wahrend eines Parkvorgangs Bilddaten des
Untergrunds um ein Fahrzeug herum erfasst und abgespeichert.
Aus diesen erfassten Bilddaten kénnen gegebenenfalls BRe-
schrankungen fiir das Abstellen eines Fahrzeugs abgeleitet
werden. Ferner konnen die erfassten Bilddaten nach dem Ab-
stellen eines Fahrzeugs auf einer solchen Fldche einem Benut-
zer angezeigt werden. Somit kann der Benutzer nach dem Ab-
stellen seines Fahrzeugs problemlos Uberpriifen, ob sich unter
seinem Fahrzeug gegebenenfalls eine Kennzeichnung fir eine

Parkbeschrankung oder &hnliches befindet.
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PATENTANSPRUCHE

1. Verfahren zur Assistenz fiir einen Parkvorgang eines

Fahrzeugs, mit den Schritten:

Erfassen (S1) von Bilddaten eines Untergrunds in der

Umgebung um das Fahrzeug;

Speichern (S2) der erfassten Bilddaten; und

Anzeigen (S3) der gespeicherten Rilddaten, die zu einem

Bereich des Untergrunds unter dem Fahrzeug korrespon-

dieren.

2. Verfahren nach Anspruch 1, mit den Schritten:

Detektieren eine raumlichen Position und/oder einer Be-

wegung des Fahrzeugs;

Zuordnen einer raumlichen Position der gespeicherten
erfassten Bilddaten basierend auf der detektierten Po-

sition und/oder der detektieren Bewegung des Fahrzeugs;
Ermitteln der Bilddaten, die dem Bereich des Unter-
grunds unter dem Fahrzeug entsprechen unter Verwendung
der zugeordneten raumlichen Position der Bilddaten.

3. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, mit den Schritten:

Detektieren eines vorbestimmten graphischen Symbols in

den erfassten Bilddaten;
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Ausgeben einer Signalisierung, wenn ein vorbestimmtes
graphisches Symbol in den Bilddaten in dem Bereich des

Untergrunds unter dem Fahrzeug detektiert worden ist.

4, Verfahren nach Anspruch 3, wobei die vorbestimmten gra-
phischen Symbole Piktogramme, alphanummerische Zeichen,
Linien, Schraffuren und/oder farbige Kennzeichnungen

umfassen.

5. Verfahren nach Anspruch 3 oder 4, wobei die zu detek-
tierenden graphischen Symbole basierend auf einer Be-

nutzereingabe anpassbar sind.

6. Verfahren nach einem der Anspriiche 3 bis 5, mit einem
Schritt zum Detektieren eine geographischen Position

des Fahrzeugs,

wobei die zu detektierenden graphischen Symbole basie-
rend auf der detektierten geographischen Position des

Fahrzeugs angepasst werden.

7. Verfahren nach einem der Schritte 1 bis 6, mit einem
Schritt zum Ubertragen der Bilddaten, die zu dem Be-
reich des Untergrunds unter dem Fahrzeug korrespondie-

ren, an einen Empfanger.
8. Verfahren nach Anspruch 7, wobei der Schritt zum Uber-
tragen der Rilddaten ferner eine Identifikation des

Fahrzeugs Ubertragt.

9. Parkassistenzvorrichtung fiir ein Fahrzeug, mit:
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einer Bilderfassungsvorrichtung (1), die dazu ausgelegt
ist, Bilddaten eines Untergrunds in der Umgebung um das

Fahrzeug zu erfassen;

einen Speicher (2), der dazu ausgelegt ist, die von der
Bilderfassungsvorrichtung (1) erfassten Bilddaten zu

speichern; und

eine Anzeigeeinrichtung (3), die dazu ausgelegt ist,
die gespeicherten Bilddaten, die zu einem Bereich des
Untergrunds unter dem Fahrzeug korrespondieren, anzu-

zeigen.

Parkassistenzvorrichtung nach Anspruch 9, mit einer
Vergleichseinrichtung (5), die dazu ausgelegt ist, ge-
speicherten Rilddaten mit vorbestimmten graphischen

Symbolen zu vergleichen; und

einer Signalisierungseinrichtung (6), die dazu ausge-
legt ist, eine Signalisierung auszugeben, wenn die ge-
speicherten Bilddaten, die zu einem Bereich des Unter-
grunds unter dem Fahrzeug korrespondieren, mit einem

vorbestimmten graphischen Symbol {ibereinstimmt.

Parkassistenzvorrichtung nach Anspruch 10, wobei die
Signalisierungseinrichtung (6) dazu ausgelegt ist, eine
Signalisierung auszugeben, wenn die gespeicherten Bild-
daten, die zu einem vordefinierten Bereich des Unter-
grunds um das Fahrzeug herum korrespondieren, mit einem

vorbestimmten graphischen Symbolen ibereinstimmt.

Parkassistenzvorrichtung nach einem der Anspriiche 9 bis

11, mit einem Geschwindigkeitsdetektor, der dazu ausge-
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legt ist, eine Geschwindigkeit des Fahrzeugs zu detek-

tieren,

wobei die Anzeigeeinrichtung (3) die gespeicherten
Bilddaten anzeigt, wenn die Geschwindigkeit des Fahr-

zeugs einen vorbestimmten Grenzwert unterschreitet.

Parkassistenzvorrichtung nach einem der Anspriiche 9 bis
12, mit einem Positionsdetektor (4), der dazu ausgelegt
ist, eine rdumliche Position und/oder Bewegung des

Fahrzeugs zu detektieren, wobei den gespeicherten Bild-
daten basierend auf der detektierten Position und/oder
der detektierten Bewegung des Fahrzeugs eine raumliche

Position zugeordnet wird.

Parkassistenzvorrichtung nach einem der Anspriiche 9 bis
13, mit einer Kommunikationsschnittstelle (7), die dazu
ausgelegt ist, die gespeicherten Bilddaten, die zu ei-
nem Bereich des Untergrunds unter dem Fahrzeug korres-

pondieren, an einen Empfanger zu lUbertragen.

Kraftfahrzeug mit einer Parkassistenzvorrichtung fir

ein Fahrzeug nach einem der Anspriiche 9 bis 14.
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