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(57) Abstract: The invention relates to a method and device for steering a vehicle toward an object. The aim of the invention is to
optimise the close and exact approach of an object. The aim of the invention is achieved by means of a method for steering a ve-
hicle having a drive unit and a brake unit up to an object during a parking operation, wherein up to a first distance of the vehicle
from the object the vehicle is brought to a parking speed, which corresponds to no more than the driving speed that can be reached
at idle running speed, the speed is maintained, and after the first distance has been covered the vehicle is decelerated up to a se-
cond distance, which corresponds to the stopping distance, using the brake unit until the vehicle comes to a standstill. The aim is
also achieved by means of a device for implementing the method.

(57) Zusammenfassung:
[Fortsetzung auf der néichsten Seite]
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Veroffentlicht:

—  mit internationalem Recherchenbericht (Artikel 21 Absatz

3)

Die Erfindung betrifft ein Verfahren und eine Vorrichtung zur Steuerung eines Fahrzeuges an ein Objekt. Aufgabe der Erfindung
ist es, das heranfithren bis nahe und exakt an ein Objekt zu optimieren. Die Aufgabe der Erfindung wird mit einem Verfahren zur
Steuerung eines Fahrzeugs mit einer Antriebseinrichtung und einer Bremseinrichtung wihrend eines Einparkvorganges bis an ein
Objekt geldst, wobei bis zu einem ersten Abstand des Fahrzeugs zum Objekt das Fahrzeug auf eine Finparkgeschwindigkeit ge-
bracht wird, die maximal der mit Leerlaufdrehzahl erreichbaren Antriebsgeschwindigkeit entspricht, die Geschwindigkeit gehalten
wird und nach Erreichen des Abstandes bis zu einem zweiten Abstand, der dem Halteabstand entspricht, mit der Bremseinrichtung
bis zum Stillstand abgebremst wird. Die Aufgabe wird ferner mit einer Vorrichtung zum Umsetzen des Vertahrens geldst.
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Beschreibung

VERFAHREN UND VORRICHTUNG ZUR STEUERUNG EINES FAHRZEUGS AN EIN OBJEKT WAHREND
EINES EINPARKVORGANGS

Die Erfindung betrifft ein Verfahren zur Steuerung der Annéherung eines Fahrzeuges an ein
Objekt gemal dem Oberbegriff des Anspruchs 1. Die Erfindung betrifft eine Vorrichtung zur
Steuerung der Annaherung eines Fahrzeuges an ein Objekt ge.mérs dem Oberbegriff des An-
spruchs 7.

Bei einem Einparkvorgang eines Fahrzeuges, insbesondere eines automatischen Einparkvor-
ganges bei dem der Fahrer den Einparkvorgang bestimmt und das Fahrzeug die L&ngs- und
Querregelung in die Parklicke Gbernimmt, ist es winschenswert, dass besonders Parkllcken
verwendet werden koénnen, deren Lange flir einen Einparkvorgang vom Fahrzeugfuhrer schwer
abgeschatzt werden Kann. Die Lange der Parkliicke wird jedoch auch von dem System des
Fahrzeugs zum Einparken bestimmt. Aus diesem Grund wird beim Vermessen und anschlie-
Rendem Einparken ein relativ groRer Abstand an mindestens ein Hindernis gewdhlt, womit das
Einparken in enge Parkliicken, bzw. bis kurz vor ein Objekt fir die aktuellen Systeme schwer
bis gar nicht realisiefbar ist.

Aus dem Stand der Technik ist eine Steuerung der Annaherung an ein Hindernis bei Ruck-
wartsfahrt bekannt (DE-196 07 788 B4), bei der in einem ersten Abstandsbereich zu einem Hin-
dernis durch Beeinflussung der Motorleistung des Fahrzeugs die Geschwindigkeit des Fahr-
zeugs unter einen vorgegebenen Grenzwert gehalten wird und in einem zweiten Abstands-
bereich die Fahrgeschwindigkeit auf einen zweiten Grenzwert begrenzt wird durch Aufbau von
Bremskraft in den Radbremsen.

Die Aufgabe der Erfindung besteht darin, den vorbekannten Stand der Technik zu optimieren
‘um ein Fahrzeug noch exakter an ein Objekt heranzufihren.

Die L&sung der Aufgabe wird durch die unabhangigen Patentansprl]che 1 und 7 erreicht. Wei-
tere vorteilhafte Ausfihrungen der Erfindung finden sich in den Unteranspriichen.

Erfindungsgemaf wird bei einer Anndherung eines Fahrzeugs an ein Objekt das Fahrzeug mit
der Leerlaufdrehzahl der Antriebs.einrichtung, beispielsweise einem Verbrennungsmotor, betrie-
ben. Objekte kdnnen Fahrzeuge oder aber auch andere Hindernisse, wie Pfeiler, Bordsteine,
Baume, usw. sein. Die VerWendung der Leerlaufdrehzahl ist besonders vorteilhaft, da nicht in
die Motorsteuerung eingegriffen werden muss, um das Fahrzeug zu bewegen. Insbesondere fur
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ein Fahrzeug mit Automatikgetriebe ist diese Erfindung besonders vorteilhaft, da bei eingeleg-
tem Gang die Leerlaufdrehzahl das Fahrzeug mit niedrigér Geschwindigkeit, ohne weitere Be-
einflussung durch den Fahrer, bewegt. Dies erfinderische Annaherung an ein Objekt e-rfolgt in

einem ersten Abstandsbereich zum Objekt, z.B. bei Riickwartsfahrt an das Objekt. Erfindungs-
geman detektiert ein Sensor, wie z.B. ein Ultraschallsensor am Heckbereich eines Fahrzeugs,
den Abstand zum Objekt.

Die Leerlaufdrehzahli ist fur den Fachmann bekannt (s. Kraftfahr Technisches Taschenbuch,
Bosch, 22. Auflage) und wird dadurch bestimmt, dass Sensoren die Motordrehzahl, Motortem-
peratur und Drosselklappenstellung ermitteln. Weiterhin lassen sich auch Belastungszustande
von beispielsweise einem Automatikgetriebe, einer Klimaa.nla‘ge, einer Servolenkung und auch
anderen StérgréRen erfassen. Mit diesen Faktoren wird die Leerlaufdrehzahl geregelt. Befindet
sich ein Fahrzeug im Leerlaufdrehzahlbetrieb und ein Verbraucher wird hinzugeschaltet, hat
dies nahezu keinen Drehzahleinbruch zur Folge und kann mit der Leerlaufdrehzahl abgefangen

‘werden.

Erfindungsgemaf wird bis zum Erreichen eines ersten Abstandes, der geringer als der zweite
Abstand zum Objekt ist und dessen Ende von mindestens einem Sensor und mindestens einer
Steuereinrichtung ermittelt wurde, die Ubertragung der Motorleistung an die Rader unter--

"brochen. Dieses Erreichen des ersten Abstandes ab dem die Unterbrechung der Kraftiibertra-
gung erfolgt, ist erfindungsgeman ebenfalls von dem Neigungswinkel des Fahrzeugs und der
Bewegungsrichtung des Fahrzeugs zur oder entgegen einer Neigung abhangig. Diese Para-
meter werden durch bekannte Sensoren, wie z.B. Raddrehzahlsensoren und/ oder Gangpo-
sition und/oder Neigungssensoren etc. die dem Fachmann bekannt sind, an die Steuereinrich-
tung ﬁbermiﬁelt. Die Steuereinrichtung ermittelt anhand der Geschwindigkeit des Fahrzeugs.im
Leerlauf und der genannten Umfeld- sowie Sensorinformationen den Abstand zum Hindernis

' bei Annaherung, ab dem ein Bremsvorgang eingeleitet und die Kraftiibertragung des Motors auf
die Rader unterbrochen wird. ’

Es ist besonders erfinderisch, dass nach Erreichen des Abstandes bis zu einem zweiten Ab-
stahd, der dem Halteabsjand entspricht, mit der Bremseinrichtung bis zum Stillstand abge- |
bremst wird. Es ist weiterhin sehr vorteilhaft, dass bei Betétigung der Bremseinrichtung ein
Steuersignal erzeugt wird, um mindestens eine Kupplung zur Kraftibertragung der Antriebsein-
richtung an mindestens ein Rad mittels eines Aktuators zu &ffnen.

Es ist besonders erfinderisch, dass wahrend des Leerlaufbetriebes des Fahrzeugs die Kupp-
lung, z.B. die Getriebekupplung filr den ersten Gang oder die niedrigste Ubersetzung, z.B. firr
den Ruckwartsgang, nicht ganz geschlossen ist. Durch dieses Schleifen der Kupplung wird die
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GeschWindigkeit des Fahrzeugs zur Annaherung an das Objekt weiter verringert auf ca. 1 km/h
bis 5 km/h, vorzugsweise 3 km/h, was fiir die genaue Anndherung an ein Objekt sehr vorteilhaft

ist.

Es ist im Sinne der Erfindung, dass die Steuereinrichtung mihdestens einen Bremsaktuator
steuert, um ein aktives Bremsen bis zum Stillstand vor einem Hindernis zu erreichen. Dies hat
zum einen den Vorteil, dass der Stillstand an ein Hindernis exakt gesteuert wird, und zum ande-
ren, dass das Fahrzeug bei Stillstand in dieser Position gehalten wird, insbesondere, indem die
Funktion der elektrischen Parkbremse bei Erreichen des Stillstandes automatisch aktiviert ist,

bzw. wird.

Es ist vorteilhaft, dass beim Eintreten eines weiteren Objektes, wie z.B. einem Ball in die An-
néherungstrajektorie zwischen dem einparkenden Fahrzeug und dem eigehtlichen Objekt, ein
aktives Brémsen sofort méglich ist, uh‘n bereits vor diesem weiteren Objekt zum Stehen zu
kommen. Das weitere Objekt wird durch mindestens einen Sensor, wie beispielsweise dem Ult-
raschallsensor sofort erkannt und an die Recheneinrichtung Ubermittélt, die unmittelbar den
Bremsvorgang aktiviert. '

Der Halteabstand zum Objekt bis zu dem. eingeparkt werden soll, ist z.B. abhangig von einer
vorher durch das Fahrzeug beim Vorbeifahren vermessenen Parkliicke, wenn es sich um eine
Langs- oder Querparklicke handelt. Nach der vorbeifahrt bekommt der Fahrzeugfihrer das
Signal, dass ein Einparkvorgang méglich ist. Durch Betatigung eines Bedienelementes wird der
Einparkvorgang in die Parkllicke gestartet.

Durch die Bewegung des Fahrzeugs an das Objekt mit Leerlaufdrehzahl bis zu einem ersten
Abstand wird eine niedrige Geschwindigkeit erreicht, die fur das genaue Heranfahren an das
Objekt sehr vorteilhaft ist. Durch die Abkopplung der Antriebseinrichtung und dem beginn des
Bremsvorganges wird die Geschwindigkeit bis zum Stillstand weiter reduziert, um einen exakten
Halteabstand zum Hindernis zu erreichen. Bei niedriger Geschwindigkeit ist eine exaktere Aus-

| wertung der Sensorsignale méglich und ein genaues Bremsen bis zum Stilistand. Die Ansteu-
erung mindestens einer Bremse des Fahrzeugs, kann beispielsweise Uber eine elektronische
Bremsensteuerung geschehen, wie z.B. dem bekannten ESP-System (Elektroniscﬁes Stabili-

tats-Programm).

Der Leerlaufbetrieb bedeutet beispielsweise flr ein Fahrzeug mit Automatikgetriebe, dass das
Fahrzeug mit einer eingelegten Gangwahlstufe, z.B. ,R" fur ,Ruckwartsfahrt" oder ,D* fur ,Fah-
ren” sich bewegt, ohne dass der Fahrzeugfihrer die Bremse und/ oder das Gaspedal aktiviert,
d.h. keinen Einfluss auf die Langsfihrung des Fahrzeugs nimmt. Ein Eingriff in die Motorsteu-
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erung ist erfinderisch fir den Leerlaufbetrieb nicht notwendig. Der Leerlaufbetrieb wir mit Leer-

_ laufdrehzahl des Motors betrieben, die so gewahit ist, dass der Motor nicht aus geht und das
Fahrzeug nach wie vor bewegt wird. Die Leerlaufdrehzahl liegt im Bereich von ca. 800 U/min bis
ca. 1500 U/min. Wird das Fahrzeug mit einem Elektromotor fur die Annéherung an ein Hinder-
nis betrieben, ist mit Leerlaufdrehzahl der Bereich gemeint bei dem das Fahrzeug mit Automa-
tikgetriebe sich im Geschwindigkeitsbereich von ca. 1km/h bis 10 km/h bewegt, ohne dass der
Fahrzeugfuhrer aktiv in die Langsfiihrung eingreift.

Es ist besonders vorteithaft, dass bei einem Fahrzeug mit Automatikgetriebe bei erfindungs-
gemafer Anndherung an ein Objekt, z.B. in eine Parklucke, die Gangwahl fur den Richtungs-
wechsel bei mehrziigigem Einparken Uber mindestens eine Steuereinrichtuhg und mindestens
einem Aktuator veranlasst wird, so dass ein automatisches E.inparken ohne Eingriff des Fahrers
moglich ist. Mit anderen Worten erfolgt der Gangwechsel von alleine. '

Bei einem Fahrzeug mit Handschaltgetriebe wird das Fahrzeug bei Leerlaufdrehzahl im ersten
Gang vorwarts, bzw. bei Riickwartsfahrt im Rickwértsgang bewegt, ohne dass der Fahrzeug-
fuhrer das Bremspedal und/oder Gaspedal aktiv betatigt. Durch einen Aktuator, der erfinderisch
gesteuert wird, wird die Kupplung zur Kraftibertragung bei Erreichen eines zweiten Abstandes
zum Hindernis geoffnet. Es ist ebenfalls im Sinne der Erfindung, dass anstelle der Steuerung
des Aktuators der Fahrzeugfiihrer eine Information erhilt, die optisch und/oder akustisch ist,
und ihm signalisiert die Kupplung zu betétigen. Auch hier erméglicht die Erfindung durch Aus-
nutzung der Leerlaufdrehzahl einen besonders energiesparenden Einsatz des Fahrzeugs und
durch niedrige Geschwindigkeit ein exaktes Heranfahren an das Hindernis bis zum Stillstand.
Alternativ kann der Aktuator so ausgestaltet sein, dass ein Schieifen der Kupplung auch hier

ermoglicht wird.

Es ist im Sinné der Erfindung, dass bei Annaherung an ein Objekt an einer Neigung, z.B. auf
einer BergstraBe, wenn sich das Fahrzeug also zum Objekt gegén die Neigung bewegen muss,
lediglich bei der Anfahrt aus dem Stillstand in die Motorsteuerung eingegriffen wird, um das
Fahrzeug kurzzeitig vor dem erfinderischen Leerlaufbetrieb zu beschleunigen.

Erfinderisch wird das heranfahren an ein Objekt durch Betétigen eines Bedienelementes
und/oder einer Sprachbedienung eingeleitet.

Besonders erfinderisch ist die Vorrichtung zur Steuerung eines Fahrzeugs bis an ein Objekt,
wobei eine Antriebseinrichtung das Fahrzeug bewegt, eine Bremseinrichtung das Fahrzeug
abbremst, mindestens ein Sensor den Abstand zum Objekt detektiert und mindestens eine
Steuefeinrichtung die Daten aufnimmt, auswertet und entsprechende Steuersignale ausgibt. Die
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erfinderische Vorrichtung bringt das Fahrzeug mittels der Antriebseinrichtung auf eine Ge-
schwindigkeit, die maximal der Antriebsgeschwindigkeit mit Leerlaufdrehzahl entspricht. Die
Antriebseinrichtung halt die Geschwindigkeit bis zu einem ersten Abstand und die Bremsein-
richtung bremst das Fahrzeug bis zu einem zweiten Abstand, der dem Halteabstand entspricht,
bis zum Stillstand.

Es ist weiterhin sehr vorteilhaft, die Erfindung fur Hybrid- und / oder Elektrofahrzeuge zu ver-

wenden. Bei Betrieb mit Elektroantrieb ist es vorteilhaft, dass mit dem Elektromotor generato-

risch gebremst und die gewonAnene Energie rekuperiert, d.h. der Batterie zurtickgefiihrt wird. In
dieser vorteilhaften Ausgestaltung der Erfindung wiirde keine Offnung der Kupplung erfolgen.

Bevorzugte Ausfilhrungsformen der Erfindung werden nachfolgend anhand der Zeichnungen
erldutert.

Figur 1 bis 3. Beispielhafter Einparkvorgang
Figur 4: Schematischer Aufbau der erfindungsgemafen Vorrichtung

Figur 1 zeigt einen beispielhaften Einparkvorgang gemaR der Erfindung. Beim Vorbeifahren an
den Objekten 2 und 3 nimmt das Fahrzeug 1 mittels seitlich gerichteten Ultraschalisensoren die
Parkitcke zwischen diesen beiden Objekten 2 und 3 auf und signalisiert dem Fahrzeugfthrer
des Fahrzeuges 1, dass ein Einparkvorgang méglich ist. In einer Steuereinrichtung wurde an-
hand der_ermiﬁelten Daten eine Einparktrajektorie berechnét. Nachdem das Fahrzeug 1 steht,
betéatigt der Fahrzeugfuhrer die Einleitung des Einparkvoyganges mit einem Bedienelement. Er
wird dann z.B. Uber eine Anzeigeeinrichtung aufgefordert, den Ruckwartsgang, in diesem Bei-
spielfall die Parkhebelposition ,R* fur Ruckwartsfahrt mit Automatikgetriebe, einzulegen und die
Bremse zu 16sen. Mit der Leerlaufdrehzahl des Motors bewegt sich das Fahrzeug bis zu einem
ersten Abstand zum Objekt 3 entlang der berechneten Trajektorie. Die Querfiilhrung erfolgt au-
tomatisch Uber eine Steuerung der elektromechanischen Lenkung des Fahrzeugs 1. Die hinte-
ren Sensoren die hier ebenfalls nicht dargestelit sind und auch Ultraschallsensoren sein kén-
nen, des Fahrzeugs 1 ermitteln den Abstand zum Objekt 3. Ab einem im Steuergerat berech-
neten Abstand zum Hindernis (Erreichen des ersten Abstandes), wird erfinderisch ein Signal an
den Aktuator im Automatikgetriebe Gbermittelt, der daraufhin die Kupplung &ffnet und die Mo-
mentenlbertragung des Motors an die Rader unterbricht. Das Steuergerat sendet mindestens
ein Signal an den Bremsaktuator, z.B. der ESP-Bremse mindestens eines Rades und leitet den
Bremsvorgang ein. Durch die Informationen der hinteren Sensoren und z.B. einem im Speicher
der Steuereinrichtung 6 abgelegten Halteabstand wird die Bremskraft berechnet die notwendig
ist, um diesen exakten zweiten Abstand zu erreichen. Diese Berechnung findet im Steuergerat
statt, welches die Signale fur den Bremsvorgang steuert. '
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In Fig. 2 ist die Geschwindigkeit des Fahrzeugs Uber den Weg flr den in Fig.1 beispielhaften
Einparkvorgang dargestel-lt. Aus dem Stillstand wird das Fahrzeug kurzzeitig beschleunigt,
nachdem der Fahrzeugfihrer den Rickwartsgang im Automatikgetriebe eingelegt und die
Bremse geéffnet hat. Die Fahrzeuggeschwindigkeit erhéht sich auf die Geschwindigkeit, die die
Leerlaufdrehzah! erméglicht. Im Sinne der Erfindung schleift die Kupplung bei Leerlaufdrehzahl,
so dass mit einer niedrigen Geschwindigke‘it von béispielsweise 3 km/h gefahren wird. Die Ge-
schwindigkeit wird bis zum Erreichen des ersten Abstandes beibehalten. Bei Erreichen des ers-
ten Abstandes wird die Kupplung geéffnet und die Fahmeuggeschwindigkeit bis zum erreichen
des zweiten Abstandes, der dem Halteabstand entspricht, bis zum Stillstand abgebremst.

Fig. 3 zeigt beispielhaft den Verlauf der Motorleistung Uber die Wegstrecke, wenn das Fahrzeug
entgegen einer Neigung bewegt werden muss. Die Motorleistung wird kurzzeitig erhéht, um'das
Anfahren des Fahrzeugs zu verbessern. Die Drehzahl des Motors ist in diesem Fall kurzzeitig
héher als die Leerlaufdrehzahl. Nach dem Anfahren wird die Motorleistung zuriickgenommen
und das Fahrzeug im Leerlauf betrieben. Die Erhéhung ist abhangig vom gemessenen Weg
zum Hindernis und von der ermittelten Neigung sowie Fahrzeugeigenschaften, wie beispiels-
weise dem Gewicht, den Reifen, usw. In der Steuereinrichtung 6 wird berechnet, ab welchem
Abstand zum Objekt 3 die Motorleistung zuriickgenommen wird um das Fahrzeug dann erfin-
derisch mit Leerlaufdrehzahl zu bewegen. Anhand der genannten Informationen wird ebenfalls
berechnet, ab wann der erste Abstand zu Ende ist, d.h. die Kupplung gedffnet wird. Erfinde-
risch kann dieser Abstand durch kontinuierliche Informationen an das Steuergerét des mindes-
tens einen hinteren Sensors korrigiert werden. In Figur 3 wird ebenfalls deutlich, dass nach Er-
reichen des ersten Abstandes, d.h. nach Unterbrechung der Morhentenijber‘tragung durch Off-
~nen der Kupplung, die Leerlaufdrehzahl anndhernd konstant bleibt. '

Figur 4 zeigt beispielhaft die erfinderische Vorrichtung mit einem Motor 4 und mit einem Mo-
torsteuergerat, welches hier nicht dargestelit ist. Der Motor ist in diesem Beispiel ein Verbren-
nungsmotor. Die Leistung des Motors 4 wird Uber eine Antriebswelle 9 an ein Automatikgetriebe
5 {ibertragen und das Getriebe gibt die entsprechend angeforderte Leistung Gber das Differen-
zial 11 an die Rader 10 weiter. Eine vorteilhafte Steuereinrichtung 6 fir den Einparkvorgang, ist
mit dem*Motorsteuergerat, dem Brerhsaktuator mit Steuergerat 7 und dem Automatikgetriebe 5
verbunden und kann Signale empfangen und senden. Der erfindungsgeméfe mindestens eine
Sensor zur Ermittlung des Abstandes zu einem hinteren Objekt ist in Figur 4 ebenfalls nicht

. dargestellt. Der mindestens eine Sensor liefert ebenfalls Informationen an die Steuereinrichtung
8, die beispielsweise ein Rechner ist. Die Steuereinrichtung 6 bekommt vom Fahrzeugfihrer ein
Signal, dass sich das Fahrzeug erfinderisch an ein Objekt anndhern soll. Das Fahrzeug beginnt
loszufahren, wenn der Riickwértsgang eingelegt und die Bremse gelést ist, wobei der Motor 4
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mit Leerlaufdrehzahl betrieben wird. Die Steuereinrichtung sendet ein Signal an das Getriebe-
Steuergerat 5, so dass mindestens eine Kupplung im Getriebe 5 nicht ganz geschlossen wird
und das Fahrzeug mit Leerlaufdrehzahl sich mit einer Geschwindigkeit von ca. 3 km/h bewegt.
Sofern der mindestens eine Sensor das Objekt erkennt sendet er ein entsprechendes Signal
and die Steuereinrichtung 6 ermittelt den ersten Abstahd bis zu dem mit Leerlaufdrehzahl an
das Objekt gefahren wird. Bei Erreichen des ersten Abstandes werden entsprechende Signale
an den Bremsaktuator 7 gesendet, um den Bremsvorgang an mindestens einer Bremseinrich-
tung 8 einzuleiten. Gleichzeitig werden Signale an das Automatikgetriebe 5 gesendet, um die
Kupplung zu &ffnen, so dass keine Kraftibertragung des Motors 4 an die Rader 10 mehr statt
findet. Die Bremsung erfolgt derart, dass der in der Steuereinrichtung 6 abgelegte Halteabstand
zum Objekt exakt erreicht wird. Durch die Informationen des mindestens einen Sensors an die
Steuereinrichtung 6 ist eine Berechnung der Bremskraft zum Erreichén des exakten Halteab-
standes zum Objekt vorteilhaft gegeben.
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Bezugszeichenliste

Fahrzeug, welches einparkt

parkendes Fahrzeug

Objekt

Motor mit Moforsteuergerét (Antriebseinr'ichtung)
Aqtomatikgetriebe mit Kupplung und Steuergeréat
Steuereinrichtung

vBremsaktuator mit Steuergerat

Bremseinrichtung
Antriebslbertragungseinrichtung

Rad
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Patentanspriiche

Verfahren zur Steuerung eines Fahrzeugs (1) mit einer Antriebseinrichtung (4) uhd einer
Bremseinrichtung (8) wahrend eines Einparkvorganges bis an ein Objekt (3), wobei der.
Abstand zum Objekt erfasst wird, dadurch gekennzeichnet, dass bis zu einem ersten Ab-.
stand des Fahrzeugs zum Objekt (3) das Fahrzeug (1) auf eine Einparkgeschwindigkeit
gebracht wird, die fnaximal der mit Leerlaufdrehzahl erreichbaren Antriebsgeschwindig-

- keit entspricht, die Geschwindigkeit gehalten wird und nach Erreichen des Abstandes bis
zu einem zweiten Abstand, der dem Halteabstand entspricht, mit der Bremseinrichtung (8)
bis zum Stillstand abgebremst wird. |

Verfahren nach Anspruch 1 dadurch gekennzeichnet, dass das Fahrzeug (1) mit Leer-

* laufdrehzahl der Antriebseinrichtung (4) bis zum ersten Abstand mit annahernd ge-
schlossener Kupplung zur Kraﬂubértragung bewegt wird und nach Erreichen des Abstan-
des bis zu einem zweiten Abstand die Kupplung gedffnet ist.

Verfahren nach Anspruch 2 dadurch gekennzeichnet, dass die Kupplung annahrend ge-

schlossen, bzw. gedffnet wird.

Verfahren nach Anspruch 1 dadurch gekennzeichnet, dass die Leerlaufdrehzahl des min-
destens einen Motors im Bereich von 600 bis 1500 U/min, vorzugsweise bei ca. 800

U/min liegt.

Verfahren nach Anspruch 1 dadurch gékennzeichnet, dass als Antriebseinrichtung (4) ein

Elektromotor verwendet wird.

Verfahren nach Anspruch 1 dadurch gekennzeichnet, dass bei Betatigung der Bremsein-

richtung (8) die Kupplung gedffnet wird.

Vorrichtung zur Steuerung eines'F.ahrzeugs (1) wahrend eines Einparkvorganges bis an

ein Objekt (3) mit einer Antriebseinrichtung (4), einer Bremseinrichtung (8), mindestens

einem Sensor zur Bestimmung eines Abstandes zu einem Objekt (3) und mindéstens ei-

ner Steuereinrichtung (6) dadurch gekennzeichnet, dass die Vorrichtung derart ausgebil-

det ist, dass die Antriebseinribhtung (4) das Fahrzeug (1) auf eine Geschwindigkeit bringt,

die maximal der Antriebsgeschwindigkeit mit Leerlaufdrehzahl entspricht,- die Antriebsein-
- richtung (4) die Geschwindigkeit bis zu einem ersten Abstand h&lt und die Bremseinrich-

-9-
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tung dés Fahrzeug (1) bis zu einem zweiten Abstand zum Objekt (3), der dem Halteab-

stand entspricht, bis zum Stillstand bremst.
Vorrichtung nach Anspruch 7 dadurch gekennzeichnet, dass die Vorrichtung derart aus-
gebildet ist, dass sie die Antriebsgeschwindigkeit mit Leerlaufdrehzahl mit annédhrend ge-

schlossener Kupplung halt.

Vorrichtung nach Anspruch 7 dadurch gekennzeichnet, dass die Antriebseinriéhtung (1)

ein Eléktromotor ist.

-10 -
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