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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Verfahren zur Be-
stimmung eines Fahrmandvers eines Fahrzeuges,
vorzugsweise eines Rangiermandvers, bei welchem
ein von einer oder mehrerer Kameras aufgenom-
menes Umgebungsbild des Fahrzeuges auf einer
berthrungsempfindlichen Anzeigeeinrichtung ange-
zeigt wird und durch ein Eingabemittel in dem Umge-
bungsbild der Anzeigeeinrichtung eine Trajektorie fur
das Fahrmandver vorgegeben wird, sowie ein Fahr-
zeug zur Durchfiihrung des Verfahrens.

[0002] In Kraftfahrzeugen werden heute vielfach au-
tomatisierte Parkassistenzsysteme genutzt, welche
ein Einparken in eine erkannte Umgebungssituation
ermdglichen.

[0003] Aus der DE 102012 222 972 A1 sind ein Ver-
fahren und eine Vorrichtung zur Ermittlung einer Tra-
jektorie eines Fahrmandvers bekannt, bei welchem
ein Nutzer auf einem berthrungsempfindlichen An-
zeigegeréat ein Zeichen eingibt, und anhand des ein-
gegebenen Zeichens eine Zielposition erkannt wird,
wobei eine Trajektorie von einer aktuellen Position
des Fahrzeuges zu der Zielposition ermittelt wird.
Nachteilig dabei ist, dass die Parkassistenzsysteme
nur dann zuverlassig funktionieren, wenn vorher die
Umgebungssituation der Zielposition bekannt ist.

[0004] Aufgabe der Erfindung ist es, ein Verfahren
zur Bestimmung eines Fahrmandvers eines Fahr-
zeuges anzugeben, bei welchem das Fahrmandéver
unabhéangig davon durchgefihrt wird, ob die Umge-
bungssituation der Zielposition bekannt ist oder nicht.

[0005] Die Erfindung ergibt sich aus den Merkmalen
der unabhangigen Anspriiche. Vorteilhafte Weiterbil-
dungen und Ausgestaltungen sind Gegenstand der
abhangigen Anspriiche. Weitere Merkmale, Anwen-
dungsmdglichkeiten und Vorteile der Erfindung erge-
ben sich aus der nachfolgenden Beschreibung, so-
wie der Erlauterung von Ausfuhrungsbeispielen der
Erfindung, die in den Figuren dargestellt sind.

[0006] Die Aufgabe ist mit einem Verfahren dadurch
gel6st, dass die Eingabe in dem von der berih-
rungsempfindlichen Anzeigeeinrichtung wiedergege-
benen perspektivischen Umgebungsbild erfolgt. Das
perspektivische Kamerabild wird gegebenenfalls ent-
zerrt und ist nicht auf eine zweidimensionale Drauf-
sicht reduziert. Dadurch wird die Sichtweise auf der
Anzeigeeinrichtung aufgeweitet. Ggf. wird das per-
spektivische Bild auch aus dem Input mehrerer Ka-
meras gerechnet. In eine solche plastische Darstel-
lung mit ausgeweiteten Sichtfelde kann der Fahrer
eine besser Uberblick von der Umgebung bekom-
men und somit den Parkumgebung besser einschéat-
zen und komfortable parken. Dies ist sowohl beim
Ein- und Ausparken, aber auch beim Vorwarts- oder
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Ruckwartsfahren, vorzugsweise beim Durchfahren
einer Engstelle, sinnvoll nutzbar.

[0007] Aus der DE 10 2012 014 991 A1 ist ein Ver-
fahren und eine Vorrichtung zur Unterstitzung bei
Mandévern bekannt, ohne das a priori eine Zielposition
definiert wird. Durch die Eingabe auf der beriihrungs-
empfindlichen Anzeigeeinrichtung kann die Trajekt-
orie ohne a priori bekannter Zielposition vorgegeben
oder korrigiert werden. Ebenfalls kann eine Zielposi-
tion eines Parkmandvers direkt eingegeben oder ge-
andert werden.

[0008] Vorteilhafterweise wird die auf der Anzei-
geeinrichtung berlhrte Position als Mittelpunkt des
Fahrzeuges oder einer Mitte der in Bewegungsrich-
tung nach vorn ausgebildeten Fahrzeugfront verar-
beitet, von welcher ausgehend Abmalle des Fahr-
zeuges bei dem Fahrmandver bertcksichtigt werden.
Dadurch lasst sich die Trajektorie ausgehend von
dem aktuellen Standort des Fahrzeuges gemaf der
Vorgaben genau bestimmen, wobei gleichzeitig die
Abmalle des Fahrzeuges gut mit abgeschatzt wer-
den, damit beispielsweise eine komfortable Parkpo-
sition eingenommen werden kann.

[0009] In einer Ausgestaltung wird bei Feststellung
einer Nichterreichbarkeit der in der Anzeigeeinrich-
tung vorgegebenen Zielposition oder Trajektorie au-
tomatisch eine néachste erreichbare Position oder
Trajektorie vorgeschlagen und in der Anzeigeeinrich-
tung angezeigt. Dabei wird es dem Nutzer des Fahr-
zeuges Uberlassen, ob er diese vorgeschlagene Tra-
jektorie abfahren méchte oder nicht. Erst wenn der
Nutzer des Fahrzeuges diese néchste erreichbare
vorgeschlagene Trajektorie bestatigt, wird das Fahr-
zeug automatisch diese Trajektorie anfahren.

[0010] In einer Variante wird ausgehend von einer
aktuellen Position des Fahrzeuges zur der, in die
Anzeigeeinrichtung eingegebenen Zielposition eine
Fahrtrajektorie bestimmt, die in dem Umgebungsbild
der Anzeigeeinrichtung gekennzeichnet wird. Somit
kann der Fahrer jederzeit den Fahrweg des Fahrzeu-
ges nachverfolgen und prifen, ob dieser Fahrweg
realisierbar ist oder durch nicht einsehbare Hinder-
nisse verwehrt wird.

[0011] In einer weiteren Ausflihrungsform werden
die ermittelte Fahrtrajektorie oder die Zielposition in
dem Umgebungsbild der Anzeigeeinrichtung hervor-
gehoben. Damit werden in dem Umgebungsbild die
fur die Bewegung des Fahrzeuges wichtigen Daten
markiert und die Aufmerksamkeit des Fahrers auf die-
se markierten Daten gelenkt.

[0012] In einer Ausgestaltung erfolgt die Berlihrung
des berthrungsempfindlichen Anzeigegerates durch
ein Bedienelement oder einen Finger des Nutzers.
Somit kann aufgrund der fir die bertihrungsempfindli-
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che Anzeigeeinrichtung gewahlten Technologie auch
die entsprechende Bedieneinrichtung gewahlt wer-
den, um eine zuverlassige Eingabe von Daten in das
Umgebungsbild zu ermdglichen.

[0013] In einer weiteren Ausfiihrungsform werden
die Fahrtrajektorie oder die Zielposition in dem Um-
gebungsbild der Anzeigeeinrichtung hervorgehoben.
Diese Fahrtrajektorie oder die Zielposition kénnen
durch eine Geste oder antippen einer Position in dem
Umgebungsbild der Anzeigeeinrichtung verschoben
werden. Dabei werden die Trajektorienparameter
nach entsprechend Vergabe, z. B. Sollkrimmerung,
Sollabstand, Sollversatz, angepasst. Ebenfall kann in
einer Fahrtrajektorie eine Zielposition als Endpunkt z.
B. per Geste gesetzt werden. Die Geste kann Einfin-
ger-Geste, eine Bewegung mit ,dimensionaler Sen-
sitivitat” sein oder eine Zweifinger-Geste sein. Da-
mit kann der Nutzer sein Wunschzielposition oder
Wunschtrajektorie komfortable angeben. Das Sys-
tem Uberprift die Durchfiihrbarkeit und passt seine
Fahrtrajektorie entsprechend an.

[0014] Eine Weiterbildung der Erfindung betrifft ein
Kraftfahrzeug, umfassend ein Fahrmandverassis-
tenzsystem, welches mit mindestens einer, die Um-
gebung des Kraftfahrzeuges aufnehmenden Kame-
ra verbunden ist, welche gleichzeitig an eine berth-
rungsempfindliche Anzeigeeinrichtung gefuhrt ist. Bei
einem Kraftfahrzeug, bei welchem eine komfortable
Eingabemdglichkeit einer Zielposition fur ein Fahr-
mandver des Fahrzeuges moglich ist, zeigt die be-
rihrungsempfindliche Anzeigeeinrichtung zur Einga-
be einer Zielposition oder Trajektorie ein perspektivi-
sches Umgebungsbild an.

[0015] Weitere Vorteile, Merkmale und Einzelheiten
ergeben sich aus der nachfolgenden Beschreibung,
in der — gegebenenfalls unter Bezug auf die Zeich-
nung — zumindest ein Ausfliihrungsbeispiel im Einzel-
nen beschrieben ist. Beschriebene und/oder bildlich
dargestellte Merkmale kénnen fir sich oder in beliebi-
ger, sinnvoller Kombination den Gegenstand der Er-
findung bilden, gegebenenfalls auch unabhangig von
den Ansprlichen, und kénnen insbesondere zusatz-
lich auch Gegenstand einer oder mehrerer separater
Anmeldung/en sein. Gleiche, dhnliche und/oder funk-
tionsgleiche Teile sind mit gleichen Bezugszeichen
versehen.

[0016] Es zeigen:

[0017] Fig. 1 ein Ausflhrungsbeispiel eines erfin-
dungsgemalen Kraftfahrzeuges,

[0018] Fig. 2 ein Ausflhrungsbeispiel eines per-
spektivischen Umgebungsbildes der Anzeigeeinrich-
tung gemanR Fig. 1 mit Vorgabe der Zielposition
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[0019] Fig. 3 ein Ausflhrungsbeispiel eines per-
spektivischen Umgebungsbildes der Anzeigeeinrich-
tung gemal Fig. 1 mit Vorgabe der Krimmung der
Soll-Trajektorie durch eine Ein-Finger-Geste

[0020] Fig. 4 ein Ausfiihrungsbeispiel eines per-
spektivischen Umgebungsbildes der Anzeigeeinrich-
tung gemal Fig. 1 mit Vorgabe der Form der Soll-
Trajektorie durch eine Zwei-Finger-Geste

[0021] In Fig. 1 ist ein Ausflihrungsbeispiel eines
Kraftfahrzeuges 1 dargestellt, welches ein Parkas-
sistenzsystem 3 umfasst, das mit einer Anzeigeein-
richtung 5 und mehreren Kameras 7, 9, von denen
beispielhaft nur zwei angezeigt sind, verbunden ist.
Diese Kameras 7, 9, die die gesamte Umgebung
des Fahrzeuges 1 aufnehmen, sind ebenfalls mit der
Anzeigeeinrichtung 5 verbunden. Dabei kann eine
Kamera 7 in Fahrtrichtung ausgerichtet sein, wah-
rend die zweite Kamera Umgebungsbilder hinter dem
Kraftfahrzeug 1 aufnimmt.

[0022] Die Anzeigeeinrichtung 5 gibt ein perspekti-
visches Umgebungsbild aus, wobei der Fahrer des
Kraftfahrzeuges 1 je nach vorzunehmendem Fahr-
mandver zwischen der nach vorne und der nach hin-
ten ausgerichteten Kamera 7, 9 wechseln kann.

[0023] In Fig. 2 ist ein solches perspektivisches Um-
gebungsbild 11, welches von der Anzeigeeinrichtung
5 ausgegeben wird, dargestellt. Das Umgebungsbild
11 ist nicht auf eine zweidimensionale Draufsicht re-
duziert, sondern kann als dreidimensionales Bild aus-
gebildet sein. Mittels eines solchen perspektivischen
Umgebungsbilds erfolgt eine sehr genaue Darstel-
lung der Umgebung des Kraftfahrzeuges 1.

[0024] Will der Fahrer nun beispielsweise mit Hil-
fe des Parkassistenzsystems 3 einen Parkplatz an-
fahren, so wird er mit dem Finger oder einem Be-
dienelement auf dem, von der beriihrungsempfindlich
ausgebildeten Anzeigeeinrichtung 5 ausgegebenen
Umgebungsbild 11 die Zielposition 13 bertihren. Das
Parkassistenzsystem 3 scannt die Umgebung des
Kraftfahrzeuges 1 mithilfe der Kameras 7, 9. In dem
Umgebungsbild 11 der Kamera 7, 9 werden erkann-
te Hindernisse beispielsweise farblich markiert. Dies
kann ein Hindernis 13 als auch einen als Hindernis er-
kannten Baum 21 betreffen. Die Hinderniserkennung,
welche von den Kraftfahrzeugsensoren Uber Bildver-
arbeitung, Ultraschall, Radar oder Laserscanner er-
folgt, wird ebenfalls im Umgebungsbild 11 verdeut-
licht, damit der Fahrer berticksichtigen kann, welcher
Raum von den Umgebungsscannern gescannt wur-
de.

[0025] Wird nun festgestellt, dass nahe der, von dem
Fahrer eingegebenen Zielposition 13 das Hindernis
15 vorhanden ist, schlagt das Parkassistenzsystem
3 eine neue Zielposition 12 vor, die als Parkplatz
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durch das Kraftfahrzeug 1 des Fahrers genutzt wer-
den kann. Wird diese neue Zielposition 12 durch den
Fahrer bestatigt, so errechnet das Parkassistenzsys-
tem 3 eine Fahrtrajektorie 16 zwischen dem aktuel-
len Standort des Kraftfahrzeuges 1 und der voraus-
bestimmten Zielposition 12. Diese Fahrtrajektorie 16
wird ebenfalls in dem Umgebungsbild 11 dargestellt.
Gleichzeitig werden die Fahrtrajektorie 16 sowie die
anzufahrende Zielposition 12 hervorgehoben, damit
der Bewegungsablauf des Kraftfahrzeuges 1 bei ei-
nem solchen Rangiermandver fir den Fahrer jeder-
zeit nachvollziehbar ist.

[0026] Beim Beriihren des Umgebungsbildes 11 der
berihrungsempfindlichen Anzeigeeinrichtung 5 wird
davon ausgegangen, dass die Position der Berih-
rung gleichzeitig den Fahrzeugmittelpunkt oder eine
Mitte der in Fahrtrichtung entfernten Fahrzeugfront
des Kraftfahrzeuges 1 darstellt. Dies ist insbesonde-
re deshalb von Bedeutung, da die Abmessungen des
Kraftfahrzeuges 1 bei dem Fahrmandver mit bertick-
sichtigt werden missen. Die Erreichbarkeit der Ziel-
position kann gegebenenfalls auch auf Fahrmandver
ohne Richtungswechsel eingeschrankt werden, wo-
bei die Zielposition durch den Fahrer jederzeit ver-
schoben oder gedreht werden kann, was vorzugswei-
se durch eine Zweifingergeste auf der beriihrungs-
empfindlichen Anzeigeeinrichtung 5 erfolgen kann.

[0027] In Fig. 3 ist ein perspektivisches Umgebungs-
bild mit einer zunachst geraden Solltrajektorie (22)
dargestellt. Der Fahrer verandert die Krimmung der
Solltrajektorie durch eine Geste (24) mit einem Be-
rihrungspunkt (25) nach links.

[0028] In Fig. 4 ist ein perspektivisches Umgebungs-
bild mit einer zunachst geraden Solltrajektorie (22)
dargestellt. Der Fahrer verandert die Form der Soll-
trajektorie durch Verschieben (24) von zwei Berlh-
rungspunkten (25, 27). Hierdurch kann er die Positi-
on und Richtung in einem Punkt der Trajektorie vor-
geben. Die Soll-Trajektorie wird so angepasst, dass
beim Abfahren dieser Trajektorie (23) eine sinnvolle
Lenkung eingestellt werden kann.

[0029] Obwohl die Erfindung im Detail durch bevor-
zugte Ausfuhrungsbeispiele naher illustriert und er-
ldutert wurde, so ist die Erfindung nicht durch die
offenbarten Beispiele eingeschrankt und andere Va-
riationen kénnen vom Fachmann hieraus abgelei-
tet werden, ohne den Schutzumfang der Erfindung
zu verlassen. Es ist daher klar, dass eine Vielzahl
von Variationsmoglichkeiten existiert. Es ist ebenfalls
klar, dass beispielhaft genannte Ausfuihrungsformen
wirklich nur Beispiele darstellen, die nicht in irgendei-
ner Weise als Begrenzung etwa des Schutzbereichs,
der Anwendungsmadglichkeiten oder der Konfigura-
tion der Erfindung aufzufassen sind. Vielmehr ver-
setzen die vorhergehende Beschreibung und die Fi-
gurenbeschreibung den Fachmann in die Lage, die
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beispielhaften Ausfiihrungsformen konkret umzuset-
zen, wobei der Fachmann in Kenntnis des offenbar-
ten Erfindungsgedankens vielféltige Anderungen bei-
spielsweise hinsichtlich der Funktion oder der Anord-
nung einzelner, in einer beispielhaften Ausfiihrungs-
form genannter Elemente vornehmen kann, ohne den
Schutzbereich zu verlassen, der durch die Anspriiche
und deren rechtliche Entsprechungen, wie etwa wei-
tergehenden Erlauterungen in der Beschreibung, de-
finiert wird.

Bezugszeichenliste

1 Kraftfahrzeug

3 Parkassistenzsystem

5 Anzeigeeinrichtung

7,9 Kamera

1" Umgebungsbild

12 vorgeschlagene Zielposition
13 eingegebene Zielposition
15, 21 Hindernis

16 Fahrtrajektorie

22 vorgeschlagene Trajektorie
23 veranderte Trajektorie

24 Geste

25, 27 Anfangspunkte der Geste
26, 28 Endpunkte der Geste
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Patentanspriiche

1. Verfahren zur Bestimmung eines Fahrmandvers
eines Fahrzeuges, vorzugsweise eines Rangierma-
ndévers, bei welchem ein von mindestens einer Ka-
mera (7, 9) aufgenommenes Umgebungsbild (11) des
Fahrzeuges (1) auf einer berthrungsempfindlichen
Anzeigeeinrichtung (5) angezeigt wird und durch ein
Eingabemittel in dem Umgebungsbild (11) der An-
zeigeeinrichtung (5) eine Zielposition (13) oder ei-
ne Trajektorie (22) fiir das Fahrmandver vorgegeben
wird, dadurch gekennzeichnet, dass die Eingabe in
das, von der bertihrungsempfindlichen Anzeigeein-
richtung (5) wiedergegebene perspektivische Umge-
bungsbild (11) erfolgt.

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die auf der Anzeigeeinrichtung (5) be-
rihrte Position als Mittelpunkt des Fahrzeuges (1)
oder einer Mitte der in Bewegungsrichtung nach vorn
ausgebildeten Fahrzeugfront verarbeitet wird, von
welcher ausgehend Abmalie des Fahrzeuges (1) bei
dem Fahrmandver bericksichtigt werden.

3. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch ge-
kennzeichnet, dass eine zweite Zielposition (12) mit-
tels der berihrungsempfindliche Anzeigeeinrichtung
(5) angezeigt wird.

4. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch
gekennzeichnet, dass ein zweite Trajektorie (23)
mittels der berihrungsempfindlichen Anzeigeeinrich-
tung angezeigt, eingegeben oder ausgewahlt wird.

5. Verfahren nach Anspruch mindestens einem der
vorhergehenden Anspriiche, dadurch gekennzeich-
net, dass bei Feststellung einer Nichterreichbarkeit
der in der Anzeigeeinrichtung (5) beriihrten Zielpositi-
on (13) automatisch eine nachste erreichbare Positi-
on (12) vorgeschlagen und in der Anzeigeeinrichtung
(5) angezeigt wird.

6. Verfahren nach mindestens einem der vorherge-
henden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass
ausgehend von einer aktuellen Position des Fahrzeu-
ges zur der, in die Anzeigeeinrichtung eingegebe-
nen Zielposition (12, 13) eine Fahrtrajektorie (16) be-
stimmt wird, die in dem Umgebungsbild (11) der An-
zeigeeinrichtung (5) gekennzeichnet wird.

7. Verfahren nach mindestens einem der vorherge-
henden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass
die ermittelte Fahrtrajektorie (16) oder die Zielpositi-
on (12, 13) in dem Umgebungsbild (11) hervorgeho-
ben werden.

8. Verfahren nach mindestens einem der vorherge-
henden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass
die durchflhrbare Trajektorie (23) oder mégliche Ziel-
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position (12) in dem Umgebungsbild (11) hervorge-
hoben werden.

9. Verfahren nach mindestens einem der vorherge-
henden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass
die Zielposition (12, 13) oder Trajektorie (22) mittels
einer Beruihrung der bertihrungsempfindlichen Anzei-
geeinrichtung (5) verschiebt wird.

10. Kraftfahrzeug, umfassend ein Fahrmandéveras-
sistenzsystem (3), welches mit mindestens einer, die
Umgebung des Kraftfahrzeuges (1) aufnehmenden
Kamera (7, 9) verbunden ist, welche gleichzeitig an
eine berihrungsempfindliche Anzeigeeinrichtung (5)
gefihrt ist, dadurch gekennzeichnet, dass die be-
rihrungsempfindliche Anzeigeeinrichtung (5) zur Ein-
gabe einer Zielposition (13) oder Trajektorie (23) ein
perspektivisches Umgebungsbild (11) anzeigt.

Es folgen 4 Seiten Zeichnungen
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Anhéangende Zeichnungen
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Fig. 1
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Fig. 2
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Fig. 3
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