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(57) Abstract: The invention relates to a method for locating
a body in the form of an object in a parking lot, wherein the
body comprises a communication interface  for
communicating via a wireless communication network,
comprising the following steps: receiving position data from
one or more vehicles driving in the parking lot via the
wireless communication network by means of the
communication interface, wherein the position data indicate
an instantaneous position of the one or more driving vehicles
in the parking lot, locating the body within the parking lot
on the basis of the received position data. The invention
further relates to a corresponding apparatus. The invention
further relates to a method and to a device for operating a
vehicle driving in a parking lot. The invention further relates
to a body in the form of an object, to a vehicle, and to a
computer program.

(57) Zusammenfassung: Die Erfindung betrifft ein
Verfahren zum Lokalisieren eines sich innerhalb eines
Parkplatzes befindenden gegenstédndlichen Kd&rpers, wobei
der Korper eine Kommunikationsschnittstelle zum
Kommunizieren iiber ein drahtloses
Kommunikationsnetzwerk umfasst, umfassend die folgenden
Schritte: Emptfangen mittels der
Kommunikationsschnittstelle iiber das

[Fortsetzung auf der ndchsten Seite]
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drahtlose Kommunikationsnetzwerk von Positionsdaten von einem oder mehreren innerhalb des Parkplatzes fahrenden
Fahrzeugen, wobei die Positionsdaten eine jeweilige momentane Position des oder der mehreren fahrenden Fahrzeugeinnerhalb
des Parkplatzes angeben, Lokalisieren des Korpers innerhalb des Parkplatzes basierend auf den empfangenen Positionsdaten. Die
Erfindung betritft ferner eine entsprechende Vorrichtung. Die Erfindung be- triftt ferner ein Verfahren und eine Vorrichtung zum
Betreiben eines innerhalb eines Parkplatzes fahrenden Fahrzeugs. Die Erfindung betrifft ferner einen gegensténdlichen Kérper, ein
Fahrzeug sowie ein Computerprogramm.
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Beschreibung

Titel
Konzept zum Lokalisieren eines sich innerhalb eines Parkplatzes befindenden

gegenstandlichen Korpers

Die Erfindung betrifft ein Verfahren und eine Vorrichtung zum Lokalisieren eines
sich innerhalb eines Parkplatzes befindenden gegenstandlichen Korpers. Die Er-
findung betrifft des Weiteren einen gegenstandlichen Korper. Die Erfindung be-
trifft ferner ein Verfahren und eine Vorrichtung zum Betreiben eines innerhalb ei-
nes Parkplatzes fahrenden Fahrzeugs. Die Erfindung betrifft des Weiteren ein

Fahrzeug sowie ein Computerprogramm.
Stand der Technik

Die Offenlegungsschrift DE 10 2012 222 562 A1 zeigt ein System flir bewirt-
schaftete Parkflichen zur Uberfiihrung eines Fahrzeugs von einer Startposition
in eine Zielposition.

Bei einem vollautomatisierten (autonomen) sogenannten Valet Parking wird ein
Fahrzeug von seinem Fahrer auf einer Abgabestelle, zum Beispiel vor einem
Parkhaus geparkt und von da fahrt das Fahrzeug selber in eine Parkpositi-
on/Parkbucht und wieder zuriick zur Abgabestelle.

Fir das so genannte Valet Parking ist es wichtig, dass das Fahrzeug maoglichst
genau innerhalb des Parkhauses, allgemein des Parkplatzes, lokalisiert werden

kann.

Allgemein besteht ein Bedarf, sich innerhalb eines Parkplatzes effizient lokalisie-
ren zu kénnen. Dies zum Beispiel dann, wenn ein Nutzer zu seinem Fahrzeug

geht, welches auf einer Parkflache des Parkplatzes abgestellt ist.
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Offenbarung der Erfindung

Die der Erfindung zugrunde liegende Aufgabe ist darin zu sehen, ein effizientes
Konzept bereitzustellen, basierend auf welchem ein gegenstandlicher Kérper, der
sich innerhalb eines Parkplatzes befindet, effizient lokalisiert werden kann.

Diese Aufgabe wird mittels des jeweiligen Gegenstands der unabhangigen An-
spriche geldst. Vorteilhafte Ausgestaltungen der Erfindung sind Gegenstand von
jeweils abhangigen Unteranspriichen.

Nach einem Aspekt wird ein Verfahren zum Lokalisieren eines sich innerhalb ei-
nes Parkplatzes befindenden gegenstandlichen Korpers bereitgestellt, wobei der
Koérper eine Kommunikationsschnittstelle zum Kommunizieren iiber ein drahtlo-
ses Kommunikationsnetzwerk umfasst, umfassend die folgenden Schritte:

— Empfangen mittels der Kommunikationsschnittstelle Gber das drahtlose
Kommunikationsnetzwerk von Positionsdaten von einem oder mehreren in-
nerhalb des Parkplatzes fahrenden Fahrzeugen, wobei die Positionsdaten ei-
ne jeweilige momentane Position des oder der mehreren fahrenden Fahrzeu-
ge innerhalb des Parkplatzes angeben,

— Lokalisieren des Koérpers innerhalb des Parkplatzes basierend auf den emp-
fangenen Positionsdaten.

Nach einem weiteren Aspekt wird eine Vorrichtung zum Lokalisieren eines sich
innerhalb eines Parkplatzes befindenden gegenstandlichen Kdrpers bereitge-
stellt, umfassend:

— eine Kommunikationsschnittstelle zum Kommunizieren (iber ein drahtloses
Kommunikationsnetzwerk,

— wobei die Kommunikationsschnittstelle ausgebildet ist, Positionsdaten von ei-
nem oder mehreren innerhalb des Parkplatzes fahrenden Fahrzeugen iber
das drahtlose Kommunikationsnetzwerk zu empfangen, wobei die Positions-
daten eine jeweilige Position des oder der mehreren fahrenden Fahrzeuge
angeben, und

— eine Lokalisierungseinrichtung zum Lokalisieren des Kdrpers innerhalb des
Parkplatzes basierend auf den empfangenen Positionsdaten.

PCT/EP2016/063907
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Nach noch einem Aspekt wird ein gegenstandlicher Korper bereitgestellt, welcher
die Vorrichtung zum Lokalisieren eines sich innerhalb eines Parkplatzes befin-
denden gegenstandlichen Kdrpers umfasst.

Nach einer Ausflihrungsform ist der Kérper ein Fahrzeug, insbesondere ein Kraft-
fahrzeug oder ein Endgerat, insbesondere ein mobiles Endgerat, zum Beispiel
ein Mobiltelefon.

Nach einem weiteren Aspekt wird ein Verfahren zum Betreiben eines innerhalb

eines Parkplatzes fahrenden Fahrzeugs bereitgestellt, um einen sich innerhalb

des Parkplatzes befindenden gegenstandlichen Koérper lokalisieren zu kénnen,

umfassend:

— Bestimmen einer Position des innerhalb des Parkplatzes fahrenden Fahr-
zeugs,

— Ermitteln von Positionsdaten, die die bestimmte Position des fahrenden Fahr-
zeugs innerhalb des Parkplatzes angeben, und

— Senden der ermittelten Positionsdaten von dem fahrenden Fahrzeug Uber ein
drahtloses Kommunikationsnetzwerk, so dass der Korper innerhalb des
Parkplatzes basierend auf den Positionsdaten lokalisiert werden kann.

Nach einem anderen Aspekt wird eine Vorrichtung zum Betreiben eines inner-
halb eines Parkplatzes fahrenden Fahrzeugs bereitgestellt, um einen sich inner-
halb des Parkplatzes befindenden gegenstandlichen Kdrper lokalisieren zu kén-
nen, umfassend:

— eine Bestimmungseinrichtung zum Bestimmen einer momentanen Position
des Fahrzeugs, wenn das Fahrzeug innerhalb eines Parkplatzes fahrt, und
zum Ermitteln von Positionsdaten, die die bestimmte Position des fahrenden
Fahrzeugs innerhalb des Parkplatzes angeben, und

— eine Kommunikationsschnittstelle zum Senden der Positionsdaten bei fah-
rendem Fahrzeug Uber ein drahtloses Kommunikationsnetzwerk, so dass der
Kérper innerhalb des Parkplatzes basierend auf den Positionsdaten lokalisiert

werden kann.

PCT/EP2016/063907
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Nach einem weiteren Aspekt wird ein Fahrzeug bereitgestellt, welches die Vor-
richtung zum Betreiben eines innerhalb eines Parkplatzes fahrenden Fahrzeugs
und/oder die Vorrichtung zum Lokalisieren eines sich innerhalb eines Parkplatzes
befindenden gegenstandlichen Kdrpers umfasst.

Gemal} einem anderen Aspekt wird ein Computerprogramm bereitgestellt, wel-
ches Programmcode zur Durchflihrung des Verfahrens zum Lokalisieren eines
sich innerhalb eines Parkplatzes befindenden gegenstandlichen Kdrpers
und/oder zur Durchflihrung des Verfahrens zum Betreiben eines innerhalb eines
Parkplatzes fahrenden Fahrzeugs umfasst, wenn das Computerprogramm auf
einem Computer ausgefihrt wird.

Die Erfindung umfasst also insbesondere und unter anderem den Gedanken,
dass Fahrzeuge, die innerhalb des Parkplatzes fahren, ihre jeweilige momentane
Position Giber ein drahtloses Kommunikationsnetzwerk senden oder ibermitteln.
Der Kérper, der eine Kommunikationsschnittstelle zum Empfangen dieser ge-
sendeten Positionsdaten tUber das drahtlose Kommunikationsnetzwerk umfasst,
empfangt diese Positionsdaten und ermittelt oder bestimmt seine eigene Position
innerhalb des Parkplatzes basierend auf den Positionsdaten der fahrenden Fahr-
zeuge. Die Grundidee ist also insbesondere darin zu sehen, ein Lokalisierungs-
konzept bereitzustellen auf Basis der Sendung von Positionsdaten von innerhalb
des Parkplatzes fahrenden oder sich bewegenden Fahrzeugen, deren Position
innerhalb des Parkplatzes bekannt ist. Die fahrenden Fahrzeuge ermitteln also
bei ihrer Fahrt innerhalb des Parkplatzes ihre momentane Position und senden
diese iUiber das Kommunikationsnetzwerk an das Fahrzeug, welches sich inner-
halb des Parkplatzes lokalisieren will.

Das heildt, dass ein oder mehrere fahrende, also sich bewegende, Fahrzeuge ih-
re jeweilige Position innerhalb des Parkplatzes bestimmen und dieser bestimm-
ten Position entsprechende Positionsdaten ermitteln und anschlie3end die Posi-
tionsdaten Uber ein Kommunikationsnetzwerk senden, insbesondere an das
Fahrzeug, welches lokalisiert werden soll. Die sich bewegenden Fahrzeuge sen-
den somit ihre bekannten Positionen, so dass ein zu lokalisierendes Fahrzeug
sich basierend auf den bekannten Positionen ebenfalls innerhalb des Parkplatzes
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lokalisieren kann. Fahrende Fahrzeuge weisen eine Geschwindigkeit von groler
0 m/s auf.

Dadurch wird insbesondere der technische Vorteil bewirkt, dass der Koérper effi-
zient innerhalb des Parkplatzes lokalisiert werden kann. Insbesondere funktio-
niert dieses Konzept auch an solchen Orten, an welchen ein Empfang von Satel-
litensignalen nicht moglich oder nur gestort moglich ist. Solche Satellitensignale
umfassen zum Beispiel GPS-Signale (GPS: Global Positioning System). Eine
Lokalisierung eines Korpers basierend auf GPS-Signalen funktioniert zum Bei-
spiel nur eingeschrankt bis gar nicht innerhalb eines Tiefgeschosses oder eines
Parkhauses, falls der Parkplatz ein Tiefgeschoss umfassen sollte oder als Park-
haus ausgebildet sein sollte.

Ferner wird insbesondere der technische Vorteil bewirkt, dass die fahrenden
Fahrzeuge effizient genutzt werden. Denn sie werden dafiir genutzt, um einen
Korper, der sich innerhalb des Parkplatzes befindet, zu lokalisieren. Das heil3t,
dass die fahrenden Fahrzeuge in vorteilhafter Weise den Zweck oder die Aufga-
be erflillen, einen gegenstandlichen Korper, der sich innerhalb des Parkplatzes
befindet, zu helfen, sich zu lokalisieren.

Ein Parkplatz im Sinne der vorliegenden Erfindung dient als Abstellflache flr
Fahrzeuge. Der Parkplatz bildet somit insbesondere eine zusammenhangende
Flache, die mehrere Stellplatze (bei einem Parkplatz auf privatem Grund) oder
Parkstande (bei einem Parkplatz auf offentlichem Grund) aufweist. Die Parkstan-
de oder Stellplatze sind also die Parkflachen. Der Parkplatz ist nach einer Aus-
fuhrungsform als ein Parkhaus ausgebildet. Der Parkplatz ist nach einer weiteren
Ausflhrungsform als eine Garage, auch Parkgarage genannt, ausgebildet.

Fahrzeuge im Sinne dieser Erfindung umfassen nach einer Ausfiihrungsform
Fahrzeuge, die einen automatischen Parkvorgang innerhalb des Parkplatzes
durchfihren. Ein solcher automatischer Parkvorgang kann als AVP-Vorgang be-
zeichnet werden. ,AVP“ steht fir ,automated valet parking®.

Ein automatischer Parkvorgang eines Fahrzeugs umfasst nach einer Ausfiih-
rungsform, dass das Fahrzeug ferngesteuert wird. Nach einer Ausfiihrungsform

PCT/EP2016/063907
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ist vorgesehen, dass ein automatischer Parkvorgang eines Fahrzeugs umfasst,
dass das Fahrzeug zumindest teilautonom, insbesondere vollstadndig autonom,
fahrt. Es sind nach einer Ausfiihrungsform Mischformen der beiden vorstehend
genannten Ausfihrungsformen vorgesehen. Das heil3t also, dass das Fahrzeug
zum Beispiel eine Teilstrecke autonom fahren kann. Eine andere Teilstrecke wird
das Fahrzeug dann ferngesteuert gefiihrt.

Autonom im Sinne der vorliegenden Erfindung bedeutet insbesondere, dass das
Fahrzeug selbststandig, also ohne einen Eingriff eines Fahrers, auf dem Park-
platz navigiert oder fahrt. Das Fahrzeug fahrt also selbststandig auf dem Park-
platz, ohne dass ein Fahrer hierfur das Fahrzeug steuern misste. Ein Steuern
oder ein Fihren umfasst insbesondere eine Quer- und/oder eine Langsflihrung.

Ein Fahrzeug, welches autonom und/oder ferngesteuert, also allgemein fiihrer-
oder fahrerlos, innerhalb oder auf einem Parkplatz geflihrt werden kann, wird
zum Beispiel als ein AVP-Fahrzeug bezeichnet. AVP steht flr "automated valet
parking" und kann mit automatischer Parkvorgang tibersetzt werden.

Die sich bewegenden Fahrzeuge sind somit nach einer Ausfiihrungsform zumin-
dest teilweise, insbesondere alle, AVP-Fahrzeuge.

Das zu lokalisierende Fahrzeug ist zum Beispiel ein AVP-Fahrzeug.

Nach einer Ausflihrungsform umfasst das drahtlose Kommunikationsnetzwerk
ein WLAN-Netzwerk und/oder ein Mobilfunknetzwerk.

In einer Ausflihrungsform umfasst das Kommunikationsnetzwerk ein Kommuni-
kationsnetzwerk nach dem LoRa-Standard. ,LoRa" steht fir ,Low-Power Wide-
Range Communication). Das Kommunikationsnetzwerk umfasst somit nach einer

Ausfihrungsform ein LoRa-Kommunikationsnetzwerk.

Nach einer Ausfihrungsform umfasst das Kommunikationsnetzwerk ein C2C-
Kommunikationsnetzwerk. Hierbei steht die Abklirzung ,C2C* fiir ,,car to car® und
bezeichnet eine Kommunikation zwischen einem Fahrzeug und einem weiteren

Fahrzeug.

PCT/EP2016/063907
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In einer anderen Ausfiihrungsform wird respektive ist eine Kommunikation Giber

das Kommunikationsnetzwerk verschliisselt.

Fahrzeuge im Sinne der vorliegenden Erfindung sind zum Beispiel Kraftfahrzeu-
ge, insbesondere Personenkraftwagen (PKW) und/oder Lastkraftwagen (LKW)
und/oder zweiradrige Kraftfahrzeuge, also zum Beispiel Motorrader.

Positionsdaten umfassen nach einer Ausfliihrungsform folgende Positionsanga-
ben: x-, y-, z-Werte eines kartesischen Koordinatensystems. Dadurch ist in vor-
teilhafter Weise eine Bestimmung der Position innerhalb des kartesischen Koor-
dinatensystem ermoglicht.

Positionsdaten umfassen nach einer Ausfiihrungsform folgende Positionsanga-
ben: geographische Koordinaten eines geographischen Koordinatensystems.
Geographische Koordinaten sind geographische Breite und geographische Lan-
ge. Dadurch ist in vorteilhafter Weise eine Bestimmung der Position innerhalb
des geographischen Koordinatensystems ermdglicht.

Nach einer Ausflihrungsform ist vorgesehen, dass die Positionsdaten angeben,

in welchem Geschoss des Parkplatzes sich das entsprechende fahrende Fahr-

zeug befindet, wobei das Lokalisieren ferner umfasst:

— Ermitteln basierend auf dem angegebenen Geschoss, in welchem Geschoss
des Parkplatzes sich der Kdrper befindet.

Dadurch wird insbesondere der technische Vorteil bewirkt, dass effizient ermittelt
werden kann, in welchem Geschoss des Parkplatzes sich der Kdrper befindet.

Gemal} einer weiteren Ausfiuhrungsform ist vorgesehen, dass die Positionsdaten
von den fahrenden Fahrzeugen ausgesendeten Positionssignalen umfasst sind,
welche mittels der Kommunikationsschnittstelle empfangen werden.

Dadurch wird insbesondere der technische Vorteil bewirkt, dass die Positionsda-

ten effizient Uber das Kommunikationsnetzwerk ibertragen werden kdénnen.



10

15

20

25

30

35

WO 2017/021050 PCT/EP2016/063907

Nach noch einer Ausfiuihrungsform ist vorgesehen, dass eine jeweilige Intensitat
von einem oder von mehreren empfangenen Positionssignalen gemessen wird,

wobei der Korper basierend auf der oder den gemessenen Signalintensitaten in-
nerhalb des Parkplatzes lokalisiert wird.

Dadurch wird insbesondere der technische Vorteil bewirkt, dass die Lokalisierung
effizient durchgefiihrt werden kann. Zum Beispiel kann eine Triangulation durch-
geflihrt werden, um den Koérper innerhalb des Parkplatzes zu lokalisieren.

Gemal} einer anderen Ausflihrungsform ist vorgesehen, dass zumindest einige
der Positionssignale jeweils ein Sendedatum umfassen, das einen jeweiligen
Sendezeitpunkt des entsprechenden Positionssignals angibt, wobei ein jeweili-
ges Empfangsdatum der entsprechenden Positionssignale ermittelt wird, das ei-
nen Empfangszeitpunkt des entsprechenden Positionssignals angibt, wobei ba-
sierend auf dem Sendedatum und dem Empfangsdatum eine Laufzeit des ent-
sprechenden Positionssignals vom entsprechenden fahrenden Fahrzeug zum
Kdrper ermittelt wird, wobei basierend auf der ermittelten Laufzeit der Kérper in-
nerhalb des Parkplatzes lokalisiert wird.

Dadurch wird insbesondere der technische Vorteil bewirkt, dass eine effiziente
Laufzeitmessung durchgefiihrt werden kann, so dass basierend auf dieser Lauf-
zeitmessung der Kdrper innerhalb des Parkplatzes effizient lokalisiert werden
kann.

Gemal} einer weiteren Ausflihrungsform ist vorgesehen, dass der Korper ein
Element ausgewahlt aus der folgenden Gruppe von Kérpern ist: Fahrzeug, ins-
besondere Kraftfahrzeug, Endgerat, insbesondere mobiles Endgerat, insbeson-
dere Mobiltelefon. Das Fahrzeug ist zum Beispiel ein AVP-Fahrzeug.

Somit ist es also in vorteilhafter Weise ermdglicht, ein Kraftfahrzeug effizient in-
nerhalb des Parkplatzes zu lokalisieren. Insbesondere wenn der Kdrper ein End-
gerat, zum Beispiel ein mobiles Endgerat, insbesondere ein Mobiltelefon, ist, so
kann sich ein Nutzer oder eine Person mittels des Endgerats effizient innerhalb
des Parkplatzes lokalisieren.
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Nach einer Ausflihrungsform ist vorgesehen, dass die Vorrichtung zum Lokalisie-
ren eines sich innerhalb eines Parkplatzes befindenden Kdrpers ausgebildet ist,
das Verfahren zum Lokalisieren eines sich innerhalb eines Parkplatz befinden-
den Kdrpers aus- oder durchzufiihren.

Technische Funktionalitdten und Merkmale der Vorrichtung zum Lokalisieren ei-
nes sich innerhalb eines Parkplatzes befindenden Kdrpers ergeben sich analog
aus entsprechenden technischen Funktionalitdten und Merkmalen des Verfah-
rens zum Lokalisieren eines sich innerhalb eines Parkplatzes befindenden ge-
genstandlichen Kdrpers und umgekehrt.

Nach noch einer Ausfilhrungsform ist vorgesehen, dass die Vorrichtung zum Be-
treiben eines innerhalb eines Parkplatzes fahrenden Fahrzeugs ausgebildet ist,
das Verfahren zum Betreiben eines innerhalb eines Parkplatzes fahrenden Fahr-
zeugs aus- oder durchzuflihren.

Technische Funktionalitaten und Merkmale der Vorrichtung zum Betreiben eines
innerhalb eines Parkplatzes fahrenden Fahrzeugs ergeben sich analog aus ent-
sprechenden technischen Funktionalitaten und Merkmalen des Verfahrens zum
Betreiben eines innerhalb eines Parkplatzes fahrenden Fahrzeugs und umge-
kehrt.

Nach einer Ausflihrungsform ist vorgesehen, dass die Positionsdaten angeben,
in welchem Geschoss des Parkplatzes sich das entsprechende fahrende Fahr-
zeug befindet, wobei die Lokalisierungseinrichtung ausgebildet ist, basierend auf
dem angegebenen Geschoss zu ermitteln, in welchem Geschoss des Parkplat-
zes sich der Korper befindet.

Nach einer weiteren Ausfuhrungsform ist vorgesehen, dass die Positionsdaten
von den fahrenden Fahrzeugen ausgesendeten Positionssignalen umfasst sind,
wobei die Kommunikationsschnittstelle ausgebildet ist, die Positionssignale zu
empfangen.

Nach einer weiteren Ausflihrungsform ist vorgesehen, dass die Lokalisierungs-

einrichtung ausgebildet ist, eine jeweilige Intensitat von einem oder von mehre-

PCT/EP2016/063907



10

15

20

25

30

35

WO 2017/021050

-10 -

ren empfangenen Positionssignalen zu messen, wobei die Lokalisierungseinrich-
tung ausgebildet, den Korper basierend auf der oder den gemessenen Signalin-
tensitaten innerhalb des Parkplatzes zu lokalisieren.

Nach noch einer Ausfiihrungsform ist vorgesehen, dass zumindest einige der
Positionssignale jeweils ein Sendedatum umfassen, das einen jeweiligen Sende-
zeitpunkt des entsprechenden Positionssignals angibt, wobei die Lokalisierungs-
einrichtung ausgebildet ist, ein jeweiliges Empfangsdatum der entsprechenden
Positionssignale zu ermitteln, wobei das Empfangsdatum einen Empfangszeit-
punkt des entsprechenden Positionssignals angibt, wobei die Lokalisierungsein-
richtung ausgebildet ist, basierend auf dem Sendedatum und dem Empfangsda-
tum eine Laufzeit des entsprechenden Positionssignals vom entsprechenden fah-
renden Fahrzeug zum Koérper zu ermitteln, wobei die Lokalisierungseinrichtung
ausgebildet ist, basierend auf der ermittelten Laufzeit den Kérper innerhalb des
Parkplatzes zu lokalisieren.

Nach einer weiteren Ausfuhrungsform ist vorgesehen, dass die Positionsdaten
zumindest eine der folgenden Positionsangaben umfassen:
— Geschoss des Parkplatzes, in welchem sich das fahrende Fahrzeug befin-
det,
- X, y-, z-Werte eines kartesischen Koordinatensystems,
— geographische Koordinaten eines geographischen Koordinatensystems.

Nach noch einer Ausfithrungsform ist vorgesehen, dass das Bestimmen der Po-

sition des fahrenden Fahrzeugs folgendes umfasst:

— Empfangen von Positionsdaten von einem oder mehreren innerhalb des
Parkplatzes fahrenden weiteren Fahrzeugen liber das drahtlose Kommunika-
tionsnetzwerk, wobei die Positionsdaten eine jeweilige momentane Position
des oder der mehreren fahrenden weiteren Fahrzeuge innerhalb des Park-
platzes angeben,

— Lokalisieren des Fahrzeugs innerhalb des Parkplatzes basierend auf den
empfangenen Positionsdaten, um die Position des fahrenden Fahrzeugs zu
bestimmen, so dass die Position des fahrenden Fahrzeugs basierend auf
dem Lokalisieren bestimmt wird.

PCT/EP2016/063907
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Dadurch wird insbesondere der technische Vorteil bewirkt, dass das fahrende
Fahrzeug effizient lokalisiert werden kann. Das fahrende Fahrzeug lokalisiert sich
also in vorteilhafter Weise auf die gleiche Art und Weise wie der Korper. Das fah-
rende Fahrzeug wird also basierend auf den empfangenen Positionsdaten lokali-
siert. Basierend auf der Lokalisierung wird die Position des fahrenden Fahrzeugs
innerhalb des Parkplatzes bestimmt.

Alternativ oder erganzend kann das fahrende Fahrzeug auch weitere Lokalisie-
rungsverfahren oder Lokalisierungstechniken verwenden, um sich innerhalb des
Parkplatzes zu lokalisieren, also, um seine momentane Position innerhalb des

Parkplatzes zu bestimmen.

Nach einer Ausflihrungsform ist vorgesehen, dass das Fahrzeug basierend auf
der Lokalisierung innerhalb des Parkplatzes fahrer- oder flhrerlos gefihrt wird.
Ein solch fahrer- oder fithrerloses Fithren des Fahrzeugs innerhalb des Parkplat-
zes umfasst zum Beispiel, dass das Fahrzeug autonom fahrt. Insbesondere um-
fasst ein solch fahr- oder filthrerloses Fiihren des Fahrzeugs, dass das Fahrzeug
innerhalb des Parkplatzes ferngesteuert wird.

Nach einer Ausfiihrungsform ist vorgesehen, dass das Fahrzeug ausgebil-
det oder eingerichtet ist, das Verfahren zum Betreiben eines innerhalb eines
Parkplatzes fahrenden Fahrzeugs aus- oder durchzuflihren.

Nach einer Ausflihrungsform ist vorgesehen, dass sich das Fahrzeug basierend
auf dem Verfahren zum Lokalisieren eines sich innerhalb eines Parkplatzes be-
findenden gegenstandlichen Korpers innerhalb des Parkplatzes lokalisiert.

Das Fahrzeug ist nach einer Ausfiihrungsform ein AVP-Fahrzeug.

Das Fahrzeug fuhrt nach einer Ausfiihrungsform einen automatischen Parkvor-
gang durch.

Das Lokalisieren umfasst, dass der Korper in einer digitalen Karte des Parkplat-
zes lokalisiert wird. Das heif3t, dass das Lokalisieren umfasst, dass eine Position
des Korpers in der digitalen Karte bestimmt wird.
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Die Erfindung wird im Folgenden anhand von bevorzugten Ausfiihrungsbeispie-
len naher erlautert. Hierbei zeigen:

Fig. 1 ein Ablaufdiagramm eines Verfahrens zum Lokalisieren eines sich in-
nerhalb eines Parkplatzes befindenden gegenstéandlichen Kdrpers,

Fig. 2 eine Vorrichtung zum Lokalisieren eines sich innerhalb eines Parkplat-
zes befindenden gegenstandlichen Korpers,

Fig. 3 einen gegenstandlichen Korper,

Fig. 4 ein Verfahren zum Betreiben eines innerhalb eines Parkplatzes fahren-
den Fahrzeugs,

Fig. 5 eine Vorrichtung zum Betreiben eines innerhalb eines Parkplatzes fah-
renden Fahrzeugs,

Fig. 6 ein Fahrzeug und

Fig. 7 einen Parkplatz.

Fig. 1 zeigt ein Ablaufdiagramm eines Verfahrens zum Lokalisieren eines sich in-
nerhalb eines Parkplatzes befindenden gegenstandlichen Kérpers, wobei der
Koérper eine Kommunikationsschnittstelle zum Kommunizieren iiber ein drahtlo-

ses Kommunikationsnetzwerk umfasst.

Das Verfahren umfasst die folgenden Schritte:

— Empfangen 101 mittels der Kommunikationsschnittstelle iber das drahtlose
Kommunikationsnetzwerk von Positionsdaten von einem oder mehreren in-
nerhalb des Parkplatzes fahrenden Fahrzeugen, wobei die Positionsdaten ei-
ne jeweilige momentane Position des oder der mehreren fahrenden Fahrzeu-

ge innerhalb des Parkplatzes angeben,

PCT/EP2016/063907
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— Lokalisieren 103 des Kérpers innerhalb des Parkplatzes basierend auf den
empfangenen Positionsdaten.

Fig. 2 zeigt eine Vorrichtung 201 zum Lokalisieren eines sich innerhalb eines
Parkplatzes befindenden gegenstandlichen Kdrpers.

Die Vorrichtung 201 umfasst:

— eine Kommunikationsschnittstelle 203 zum Kommunizieren tber ein drahtlo-
ses Kommunikationsnetzwerk,

— wobei die Kommunikationsschnittstelle ausgebildet ist, Positionsdaten von ei-
nem oder mehreren innerhalb des Parkplatzes fahrenden Fahrzeugen iber
das drahtlose Kommunikationsnetzwerk zu empfangen, wobei die Positions-
daten eine jeweilige Position des oder der mehreren fahrenden Fahrzeuge
angeben, und

— eine Lokalisierungseinrichtung 205 zum Lokalisieren des Korpers innerhalb
des Parkplatzes basierend auf den empfangenen Positionsdaten.

Fig. 3 zeigt einen gegenstandlichen Korper 301.

Der gegenstandliche Korper 301 umfasst die Vorrichtung 201 der Fig. 2.

Der Korper 301 ist zum Beispiel ein Fahrzeug, insbesondere ein Kraftfahrzeug.
Der Kérper 301 ist zum Beispiel ein Endgerat, insbesondere ein mobiles Endge-
rat, insbesondere ein Mobiltelefon.

Fig. 4 zeigt ein Ablaufdiagramm eines Verfahrens zum Betreiben eines innerhalb
eines Parkplatzes fahrenden Fahrzeugs, um einen sich innerhalb des Parkplat-
zes befindenden gegenstandlichen Korper lokalisieren zu kénnen.

Das Verfahren umfasst die folgenden Schritte:

— Bestimmen 401 einer Position des innerhalb des Parkplatzes fahrenden
Fahrzeugs,



10

15

20

25

30

35

WO 2017/021050

-14 -

— Ermitteln 403 von Positionsdaten, die die bestimmte Position des fahrenden
Fahrzeugs innerhalb des Parkplatzes angeben und

— Senden 405 der ermittelten Positionsdaten von dem fahrenden Fahrzeug
Uber ein drahtloses Kommunikationsnetzwerk, so dass der Korper innerhalb
des Parkplatzes basierend auf den Positionsdaten lokalisiert werden kann.

Nach einer Ausfuihrungsform ist vorgesehen, dass das innerhalb des Parkplatzes
fahrende Fahrzeug selbst Positionsdaten von einem oder mehreren innerhalb
des Parkplatzes fahrenden weiteren Fahrzeugen ber das drahtlose Kommunika-
tionsnetzwerk empfangt, wobei diese Positionsdaten eine jeweilige momentane
Position des oder der mehreren fahrenden weiteren Fahrzeuge innerhalb des
Parkplatzes angeben. Das fahrende Fahrzeug lokalisiert sich dann innerhalb des
Parkplatzes basierend auf diesen empfangenen Positionsdaten, um basierend
darauf seine eigene Position innerhalb des Parkplatzes zu bestimmen.

So ist nach einer Ausflihrungsform vorgesehen, dass das innerhalb des Park-
platzes fahrende Fahrzeug die Vorrichtung 201 der Fig. 2 umfasst.

Fig. 5 zeigt eine Vorrichtung 501 zum Betreiben eines innerhalb eines Parkplat-
zes fahrenden Fahrzeugs, um einen sich innerhalb des Parkplatzes befindenden
gegenstandlichen Kdrper lokalisieren zu kénnen.

Die Vorrichtung 501 umfasst:

— eine Bestimmungseinrichtung 503 zum Bestimmen einer momentanen Positi-
on des Fahrzeugs, wenn das Fahrzeug innerhalb eines Parkplatzes fahrt, und
zum Ermitteln von Positionsdaten, die die bestimmte Position des fahrenden
Fahrzeugs innerhalb des Parkplatzes angeben, und

— eine Kommunikationsschnittstelle 505 zum Senden der Positionsdaten bei
fahrendem Fahrzeug Uber ein drahtloses Kommunikationsnetzwerk, so dass
der Kérper innerhalb des Parkplatzes basierend auf den Positionsdaten loka-

lisiert werden kann.

Nach einer Ausflihrungsform ist vorgesehen, dass die Kommunikationsschnitt-
stelle 505 ausgebildet ist, Positionsdaten von einem oder mehreren innerhalb

PCT/EP2016/063907
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des Parkplatzes fahrenden weiteren Fahrzeugen ber das drahtlose Kommunika-
tionsnetzwerk zu empfangen, wobei die Positionsdaten eine jeweilige momenta-
ne Position des oder der mehreren fahrenden weiteren Fahrzeuge innerhalb des
Parkplatzes angeben. Die Bestimmungseinrichtung 503 ist insofern nach einer
Ausfuhrungsform ausgebildet, das Fahrzeug innerhalb des Parkplatzes basie-
rend auf den empfangenen Positionsdaten zu lokalisieren, um die Position des
fahrenden Fahrzeugs zu bestimmen.

Fig. 6 zeigt ein Fahrzeug 601.
Das Fahrzeug 601 umfasst die Vorrichtung 501 der Fig. 5.
Das Fahrzeug 601 ist zum Beispiel ein Kraftfahrzeug.

Das Fahrzeug 601 kann anstelle oder zusatzlich zur Vorrichtung 501 der Fig. 5
die Vorrichtung 201 der Fig. 2 umfassen.

Fig. 7 zeigt einen Parkplatz 701.

Der Parkplatz 701 umfasst zwei Fahrspuren 703, 705, die jeweils eine entgegen-
gesetzte Fahrtrichtung vorgeben, was symbolisch mittels zwei Pfeilen mit dem
Bezugszeichen 707 gekennzeichnet ist.

Quer zu den Fahrspuren 703, 705 sind Parkpositionen 709 vorgesehen, auf wel-
chen Fahrzeuge parken kénnen.

Auf den Fahrspuren 703, 705 fahren mehrere Fahrzeuge 711. Das heift also,
dass sich mehrere Fahrzeuge 711 innerhalb des Parkplatzes 701 bewegen.

Ein Fahrzeug 715, welches die Vorrichtung 201 gemaf Fig. 2 umfasst, was aber
der Ubersicht halber nicht in der Fig. 7 eingezeichnet ist, fahrt auf der Fahrspur
703 und will sich nun innerhalb des Parkplatzes 701 lokalisieren. Das Lokalisie-
ren umfasst zum Beispiel folgendes:

PCT/EP2016/063907
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Die Fahrzeuge 711 senden ihre momentane Position iber ein drahtloses Kom-
munikationsnetzwerk. Das Senden Uber das drahtlose Kommunikationsnetzwerk
ist symbolisch mittels graphischen Elementen mit dem Bezugszeichen 713 ge-
kennzeichnet oder dargestellt.

Das heildt also, dass dem Fahrzeug 715 die momentanen Positionen der fahren-
den Fahrzeuge 711 zur Verfigung stehen, um sich innerhalb des Parkplatzes
701 zu lokalisieren. Zum Beispiel fiihrt das Fahrzeug 715 eine Triangulation ba-
sierend auf empfangenen Positionssignalen durch. Insbesondere fiihrt das Fahr-
zeug 715 eine Laufzeitmessung der Positionssignale durch. Das heif3t also, dass
die an sich bekannten Positionen der Fahrzeuge 711 verwendet werden, damit
sich das Fahrzeug 715 innerhalb des Parkplatzes 701 lokalisiert.

Das heift also, dass die Fahrzeuge 711 zunachst selbst ihre momentane Positi-
on ermitteln oder bestimmen. Anschlie3end versenden die weiteren Fahrzeu-
ge 711 ihre bestimmte momentane Position Uber das drahtlose Kommunikati-
onsnetzwerk an das Fahrzeug 715.

Zusammenfassend stellt die Erfindung ein technisches Konzept bereit, mittels

welchem insbesondere eine Lokalisierungsgenauigkeit verbessert werden kann.
Dies insbesondere dann, wenn das Fahrzeug 715 noch zusatzlich weitere Loka-
lisierungsverfahren verwendet, um sich innerhalb des Parkplatzes 701 lokalisie-

ren zu kdnnen.

Ein erfindungsgemalier Grundgedanke ist insbesondere darin zu sehen, nicht
nur eine gegebenenfalls vorhandene Infrastruktur (zum Beispiel Kameras im
Parkhaus) und gegebenenfalls Informationen des eigenen Fahrzeugs wahrend
der Fahrt zu nutzen, um die Position des Fahrzeugs innerhalb des Parkplatzes
zu bestimmen, sondern auch Informationen von anderen, sich innerhalb des

Parkplatzes bewegenden Fahrzeugen.

Die anderen Fahrzeuge ermitteln nach einer Ausflihrungsform ihre eigene mo-

mentane Position mit den gleichen Methoden wie das Fahrzeug 715 respektive
bekommen diese Ubermittelt. Allerdings kdnnen diese anderen Fahrzeuge auch
andere und/oder weitere Methoden zur Lokalisierung nutzen.
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Ein erfindungsgemafer Vorteil ist insbesondere darin zu sehen, dass aus ,unge-
nauen” Positionen vieler Fahrzeuge eine ,genauere” Position ermittelt werden
kann. Das heil3t also, dass auf Basis einer Vielzahl von Positionen von vielen
Fahrzeugen eine Position flr das eigene Fahrzeug ermittelt werden kann, wobei
die Genauigkeit der Position fir das eigene Fahrzeug groéf3er ist im Vergleich zu
eine Genauigkeit einer einzelnen Position eines fahrenden Fahrzeugs.

Das erfindungsgemale Konzept kann an sich bereits bekannte Lokalisierungs-
methoden oder Verfahren ersetzen oder zusatzlich zu diesen bekannten Metho-
den oder Verfahren eingesetzt oder verwendet werden.

Die erfindungsgemalfien Vorteile des Konzepts sind insbesondere in einer erhoh-
ten Robustheit eines auf das erfindungsgemalie Lokalisierungskonzept basie-
renden Lokalisierungssystems zu sehen. Insbesondere ist ein Vorteil auch in ei-
ner geringen Ausfallwahrscheinlichkeit eines solchen Lokalisierungssystems zu
sehen. Insbesondere ist ein Vorteil auch in einer erhdhten Genauigkeit des Loka-
lisierungssystems zu sehen. Insbesondere ist der Vorteil auch darin zu sehen,
dass geringere Fehler (zum Beispiel Lokalisierung- und/oder Trackingfehler)
wahrend der Bewegung des Fahrzeugs auftreten kdnnen.
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Anspriiche

. Verfahren zum Lokalisieren eines sich innerhalb eines Parkplatzes (701) be-

findenden gegenstéandlichen Kbrpers (301), wobei der Kérper (301) eine

Kommunikationsschnittstelle zum Kommunizieren ber ein drahtloses Kom-

munikationsnetzwerk umfasst, umfassend die folgenden Schritte:

— Empfangen (101) mittels der Kommunikationsschnittstelle tiber das draht-
lose Kommunikationsnetzwerk von Positionsdaten von einem oder meh-
reren innerhalb des Parkplatzes (701) fahrenden Fahrzeugen (711), wo-
bei die Positionsdaten eine jeweilige momentane Position des oder der
mehreren fahrenden Fahrzeuge (711) innerhalb des Parkplatzes (701)
angeben,

— Lokalisieren (103) des Korpers (301) innerhalb des Parkplatzes (701) ba-
sierend auf den empfangenen Positionsdaten.

. Verfahren nach Anspruch 1, wobei die Positionsdaten angeben, in welchem

Geschoss des Parkplatzes (701) sich das entsprechende fahrende Fahrzeug

(711) befindet, wobei das Lokalisieren ferner umfasst:

— Ermitteln basierend auf dem angegebenen Geschoss, in welchem Ge-
schoss des Parkplatzes (701) sich der Kérper (301), befindet.

. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, wobei die Positionsdaten von den fahren-

den Fahrzeugen (711) ausgesendeten Positionssignalen umfasst sind, wel-
che mittels der Kommunikationsschnittstelle empfangen werden.

. Verfahren nach Anspruch 3, wobei eine jeweilige Intensitat von einem oder

von mehreren empfangenen Positionssignalen gemessen wird, wobei der
Kdrper (301) basierend auf der oder den gemessenen Signalintensitaten in-
nerhalb des Parkplatzes (701) lokalisiert wird.
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5. Verfahren nach Anspruch 3 oder 4, wobei zumindest einige der Positionssig-

nale jeweils ein Sendedatum umfassen, das einen jeweiligen Sendezeitpunkt

des entsprechenden Positionssignals angibt, wobei ein jeweiliges Empfangs-

datum der entsprechenden Positionssignale ermittelt wird, das einen Emp-

fangszeitpunkt des entsprechenden Positionssignals angibt, wobei basierend

auf dem Sendedatum und dem Empfangsdatum eine Laufzeit des entspre-

chenden Positionssignals vom entsprechenden fahrenden Fahrzeug (711)

zum Kérper (301) ermittelt wird, wobei basierend auf der ermittelten Laufzeit

der Koérper (301) innerhalb des Parkplatzes (701) lokalisiert wird.

6. Verfahren nach einem der vorherigen Anspriiche, wobei der Korper (301) ein

Element ausgewahlt aus der folgenden Gruppe von Kdrpern (301) ist: Fahr-

zeug, insbesondere Kraftfahrzeug, Endgerat, insbesondere mobiles Endge-

rat, insbesondere Mobiltelefon.

7. Verfahren nach einem der vorherigen Anspriiche, wobei die Positionsdaten

folgende Positionsangaben umfassen: x-, y-, z-Werte eines kartesischen Ko-

ordinatensystems und/oder geographische Koordinaten eines geographi-

schen Koordinatensystems.

8. Vorrichtung (201) zum Lokalisieren eines sich innerhalb eines Parkplatzes

(701) befindenden gegenstandlichen Korpers (301), umfassend:

eine Kommunikationsschnittstelle (203) zum Kommunizieren Uber ein
drahtloses Kommunikationsnetzwerk,

wobei die Kommunikationsschnittstelle (203) ausgebildet ist, Positionsda-
ten von einem oder mehreren innerhalb des Parkplatzes (701) fahrenden
Fahrzeugen (711) Uber das drahtlose Kommunikationsnetzwerk zu emp-
fangen, wobei die Positionsdaten eine jeweilige Position des oder der
mehreren fahrenden Fahrzeuge (711) angeben, und

eine Lokalisierungseinrichtung (205) zum Lokalisieren des Korpers (301)
innerhalb des Parkplatzes (701) basierend auf den empfangenen Positi-
onsdaten.

9. Gegenstandlicher Korper (301), umfassend die Vorrichtung (201) nach An-

spruch 8, wobei der Kérper (301) ein Fahrzeug (715), insbesondere Kraft-
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fahrzeug, oder ein Endgerat, insbesondere mobiles Endgerat, insbesondere

Mobiltelefon, ist.

10. Verfahren zum Betreiben eines innerhalb eines Parkplatzes (701) fahrenden

Fahrzeugs (711), um einen sich innerhalb des Parkplatzes (701) befindenden

gegenstandlichen Korper (301) lokalisieren zu kénnen, umfassend:

Bestimmen (401) einer Position des innerhalb des Parkplatzes (701) fah-
renden Fahrzeugs (711),

Ermitteln (403) von Positionsdaten, die die bestimmte Position des fah-
renden Fahrzeugs (711) innerhalb des Parkplatzes (701) angeben, und
Senden (405) der ermittelten Positionsdaten von dem fahrenden Fahr-
zeug (711) Uber ein drahtloses Kommunikationsnetzwerk, so dass der
Kérper (301) innerhalb des Parkplatzes (701) basierend auf den Positi-
onsdaten lokalisiert werden kann.

11. Verfahren nach Anspruch 10, wobei die Positionsdaten zumindest eine der

folgenden Positionsangaben umfassen:

Geschoss des Parkplatzes (701), in welchem sich das fahrende Fahrzeug
(711) befindet,

x-, y-, z-Werte eines kartesischen Koordinatensystems,

geographische Koordinaten eines geographischen Koordinatensystems.

12. Verfahren nach Anspruch 10 oder 11, wobei das Bestimmen der Position fol-

gendes umfasst:

Empfangen von Positionsdaten von einem oder mehreren innerhalb des
Parkplatzes (701) fahrenden weiteren Fahrzeugen (711) iber das draht-
lose Kommunikationsnetzwerk, wobei die Positionsdaten eine jeweilige
momentane Position des oder der mehreren fahrenden weiteren Fahr-
zeuge (711) innerhalb des Parkplatzes (701) angeben,

Lokalisieren des Fahrzeugs innerhalb des Parkplatzes (701) basierend
auf den empfangenen Positionsdaten, um die Position des fahrenden

Fahrzeugs zu bestimmen.

PCT/EP2016/063907
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13. Vorrichtung (501) zum Betreiben eines innerhalb eines Parkplatzes (701) fah-
renden Fahrzeugs (711), um einen sich innerhalb des Parkplatzes (701) be-
findenden gegenstandlichen Korper (301) lokalisieren zu kdnnen, umfassend:
— eine Bestimmungseinrichtung (503) zum Bestimmen einer momentanen

5 Position des Fahrzeugs, wenn das Fahrzeug innerhalb eines Parkplatzes
(701) fahrt, und zum Ermitteln von Positionsdaten, die die bestimmte Po-
sition des fahrenden Fahrzeugs (711) innerhalb des Parkplatzes (701)
angeben, und
— eine Kommunikationsschnittstelle (505) zum Senden der Positionsdaten

10 bei fahrendem Fahrzeug (711) Uber ein drahtloses Kommunikationsnetz-
werk, so dass der Korper (301) innerhalb des Parkplatzes (701) basie-
rend auf den Positionsdaten lokalisiert werden kann.

14. Fahrzeug (601, 711), umfassend die Vorrichtung nach Anspruch 8 und/oder
15 Anspruch 13.

15. Computerprogramm, umfassend Programmcode zur Durchfiihrung des Ver-
fahrens nach einem der Anspriiche 1 bis 7 und/oder 10 bis 12, wenn das
Computerprogramm auf einem Computer ausgefiihrt wird.

20
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