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(57) Zusammenfassung: Die Erfindung betrifft ein Verfahren
zum wiederkehrenden Einparken eines Fahrzeugs (1) in ei-
nen Parkbereich (3), bei welchem bei einem ersten Einpar-
ken in den Parkbereich (3) Umgebungsinformationen des
Parkbereichs (3) mit einer Erfassungseinrichtung (11) des
Fahrzeugs (1) erfasst werden, wobei bei dem ersten Ein-
parken die Umgebungsinformationen auf einer Anzeigein-
heit (13) angezeigt werden, wobei ein Fahrzeugnutzer aus
den angezeigten Umfeldinformationen zumindest ein Objekt
(6, 9) aus einer ersten Objektkategorie als den Parkbereich
(3) charakterisierende Umfeldinformation auswählt und/oder
aus den angezeigten Umfeldinformationen zumindest ein
Objekt (7, 8) aus einer zur ersten unterschiedlichen zweiten
Objektkategorie als den Parkbereich (3) charakterisierende
Umfeldinformation auswählt, wobei die ausgewählten Objek-
te (6 bis 9) abgespeichert werden und zum wiederkehrenden
Einparken abhängig von ausgewählten und abgespeicher-
ten Objekten (6 bis 9) ein aktuell erfasster Parkbereich als
der Parkbereich (3) beim ersten Einparken erkannt wird. Die
Erfindung betrifft auch ein Parkassistenzsystem (10) und ein
Fahrzeug (1).
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum wie-
derkehrenden Einparken eines Fahrzeugs in einen
Parkbereich, bei welchem bei einem ersten Einpar-
ken in den Parkbereich Umgebungsinformationen
des Parkbereichs mit einer Erfassungseinrichtung
des Fahrzeugs erfasst werden. Die bei dem ersten
Einparken erfassten Umgebungsinformationen wer-
den auf einer Anzeigeeinheit angezeigt. Des Weite-
ren betrifft die Erfindung auch ein Parkassistenzsys-
tem für ein Fahrzeug als auch ein Fahrzeug mit einem
derartigen Parkassistenzsystem.

[0002] Aus der DE 10 2010 023 162 A1 ist ein Ver-
fahren zum Unterstützen eines Fahrers eines Kraft-
fahrzeugs beim Einparken in eine Parklücke mit Hilfe
einer Fahrerassistenzeinrichtung des Kraftfahrzeugs
bekannt. Dort wird in einem Lernmodus der Fahreras-
sistenzeinrichtung das Erfassen von Referenzdaten
über einen Umgebungsbereich der Parklücke durch-
geführt, wobei diese Referenzdaten dann abgespei-
chert werden. Das Kraftfahrzeug wird dort durch ei-
nen Fahrer gesteuert in die Parklücke eingeparkt.
Auch wird dann eine erreichte Referenzzielposition
erfasst und abgespeichert. In einem nachfolgenden
Betriebsmodus wird die Umgebung wiederum erfasst
und die jeweils erhaltenen Informationen werden mit
den Referenzdaten verglichen, wobei abhängig von
dem Vergleich diese vorhergehende Parklücke wie-
dererkannt wird. Darüber hinaus wird anhand der er-
fassten Sensordaten eine aktuelle Position des Kraft-
fahrzeugs relativ zur Referenzzielposition bestimmt
und abhängig davon eine Parkbahn festgelegt.

[0003] Darüber hinaus ist aus der
DE 10 2013 015 349 A1 ein Verfahren und eine
Vorrichtung zum Betrieb eines Fahrzeugs bekannt.
Dort ist es ermöglicht, ein automatisches Anfahren
von Parkplätzen ebenfalls wiederholt durchzuführen.
Anhand von bei einem vorhergehenden Anfahren
gespeicherten Umgebungsdaten oder Fahrdaten ei-
ner Parkzone wird bei einem erneuten Anfahren die-
ser Parkzone anhand dieser vorhergehenden gespei-
cherten Umgebungsdaten ein Wiedererkennen der
Parkzone ermöglicht. Es wird dann bei dem Identifi-
zieren des Parkplatzes als Heim-Parkplatz die Park-
platzgeometrie und mindestens eine Trajektorie er-
mittelt und eine Umgebungskarte generiert. Dazu
kann beispielsweise mit einem graphischen Bedien-
element in einer Anzeige oder aber auch einem
manuellen Bedienelement ein befahrbarer Bereich
oder die ermittelte Einpark-Trajektorie manuell ange-
passt werden. Als Editierhilfe können im Lernmodus
oder im Betriebsmodus erkannte Hindernisse oder
die Freiräume in dieser Umgebungskarte angezeigt
werden. Es kann der Fahrer den befahrbaren Be-
reich dann automatisch oder manuell auf die Frei-
räume erweitern oder um diese Freiräume reduzie-
ren. Bei dem erstmaligen Anfahren des Heim-Park-

platzes kann durch den Fahrer des Fahrzeugs manu-
ell ein Speichern der Umgebungsdaten oder Fahrda-
ten ab einem vorgegebenen Merkmal, beispielsweise
ab einem vorgegebenen Abstand vor Erreichen der
Einfahrt, aktiviert werden. Fährt das Fahrzeug dann
nachfolgend den Heim-Parkplatz an, so wird mittels
des Umgebungserfassungssystems bei Erkennung
eines dieser Merkmale dann automatisch die Spei-
cherung der Umgebungsdaten oder Fahrdaten akti-
viert.

[0004] Bei den bekannten Verfahren ist ein Nach-
teil darin zu sehen, dass das Wiedererkennen des
Parkbereichs, in den bei einem vorhergehenden Ein-
parken eingeparkt wurde, eingeschränkt ist. Die je-
weils von dem System selbst erfassten Informationen
können diesbezüglich für eine zielsichere Entschei-
dung zu einem Erkennen eines Parkbereichs für ein
wiederkehrendes Einparken unzureichend sein und
auch in anderer Art und Weise, beispielsweise bezüg-
lich der Anzahl oder der Relevanz nachteilig sein.

[0005] Es ist Aufgabe der vorliegenden Erfindung,
ein Verfahren sowie ein Parkassistenzsystem für ein
Fahrzeug zu schaffen, bei welchen ein wiederkehren-
des Einparken eines Fahrzeugs in einen Parkbereich
und somit auch das wiederkehrende Erkennen eines
derartigen Parkbereichs verbessert ist.

[0006] Diese Aufgabe wird durch ein Verfahren, ein
Parkassistenzsystem sowie ein Kraftfahrzeug gemäß
den unabhängigen Ansprüchen gelöst.

[0007] Bei einem erfindungsgemäßen Verfahren
zum wiederkehrenden Einparken eines Fahrzeugs in
einen Parkbereich wird bei einem ersten Einparken
in den Parkbereich bzw. bei einem zu einem ers-
ten Zeitpunkt stattfindenden Einparken in den Park-
bereich ein Erfassen von Umgebungsinformationen
des Parkbereichs mit einer Erfassungseinrichtung
des Fahrzeugs durchgeführt. Die bei dem ersten
Einparken erfassten Umgebungsinformationen wer-
den auf einer Anzeigeeinheit angezeigt. Ein wesentli-
cher Gedanke der Erfindung ist darin zu sehen, dass
ein Fahrzeugnutzer aus den angezeigten Umfeldin-
formationen manuell zumindest ein Objekt aus ei-
ner ersten Objektkategorie als den Parkbereich cha-
rakterisierende Umfeldinformation auswählt. Zusätz-
lich oder anstatt dazu ist es vorgesehen, dass der
Fahrzeugnutzer aus den angezeigten Umfeldinfor-
mationen manuell zumindest ein Objekt aus einer
zur ersten unterschiedlichen zweiten Objektkategorie
als den Parkbereich charakterisierende Umfeldinfor-
mation auswählt. Die ausgewählten Objekte werden
abgespeichert. Bei einem dann nachfolgenden Ein-
parken und somit zu einem auf das erste Einparken
nachfolgenden wiederkehrenden Einparken und so-
mit zu einem Einparken zu einem zum ersten Zeit-
punkt nachfolgenden Zeitpunkt wird abhängig von
ausgewählten und abgespeicherten Objekten ein ak-
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tuell erfasster Parkbereich als der Parkbereich beim
ersten Einparken erkannt. Durch die Erfindung wird
somit erreicht, dass ein Fahrzeugnutzer selbst ent-
scheiden kann, welche der aufgenommenen Umfeld-
informationen den Parkbereich charakterisieren sol-
len und somit welche entsprechenden Umfeldinfor-
mationen für ein späteres Beurteilen herangezogen
werden sollen, ob ein dann aktuell erfasster Parkbe-
reich derjenige Parkbereich ist, bei welchem das ers-
te Einparken durchgeführt wurde.

[0008] Mit der Erfindung kann somit ein sich mehr-
mals wiederholendes Einparken in einen Parkbereich
verbessert werden. So kann beispielsweise das Ein-
parken in einen eigenen Parkbereich zu Hause oder
am Arbeitsplatz verbessert werden. Durch das erfin-
dungsgemäße Verfahren wird in diesem Zusammen-
hang das immer wieder bzw. wiederholende erfolgen-
de Erkennen eines Parkbereichs sicherer und prä-
ziser. Es wird somit insbesondere ermöglicht, dass
ein auf ein erstes Einparken hin folgendes weiteres
gewünschtes Einparken in einen diesbezüglich ge-
wünschten Parkbereich bei einem wiederkehrenden
Einparken auch abhängig von einem Vorhandensein
von ausgewählten und abgespeicherten Objekten er-
kannt werden kann. Eine nutzerseitige Definition und
Vorgabe von in dem Zusammenhang entscheidungs-
relevanten und somit für das Erkennen zugrunde zu
legenden Objekten ist in dem Zusammenhang von
besonderem Vorteil.

[0009] Gerade auch die in dem Zusammenhang vor-
genommene Auswahl von Objekten von unterschied-
lichen Objektkategorien verbessert die oben genann-
ten Vorteile nochmals.

[0010] Insbesondere werden Objekte der ersten Ob-
jektkategorie mit einer ersten Vorhandensein-Wahr-
scheinlichkeit eines dauerhaften Vorhandenseins im
Parkbereich, insbesondere an der detektierten Stel-
le beim ersten Einparken, versehen. Insbesondere
werden Objekte der zweiten Objektkategorie mit ei-
ner zweiten Vorhandensein-Wahrscheinlichkeit eines
dauerhaften Vorhandenseins im Parkbereich, insbe-
sondere an der detektierten Stelle beim ersten Ein-
parken, versehen. Dadurch können den Objekten un-
terschiedliche Bedeutungen für die Beurteilung bei ei-
nem auf das ersten Einparken nachfolgendem Ein-
parken und einem somit dem vorausgehenden Wie-
dererkennen eines Parkbereichs zugeschrieben wer-
den.

[0011] Im Hinblick auf das dauerhafte Vorhanden-
sein ist insbesondere die Situation beurteilt, bei wel-
cher das Objekt auch bei zukünftigem wiederkehren-
den Einparken dort zu erwarten ist. Diese Erwartung
ist unterschiedlich und wir durch die Vorhandensein-
Wahrscheinlichkeit ausgedrückt.

[0012] Es können auch mehr als zwei unterschied-
liche Objektkategorien definiert werden und jeweils,
wenn bei einem ersten Einparken vorhanden, dann
entsprechende Objekte dann entsprechend zugeord-
net werden.

[0013] Objektkategorien können nach Größenvorga-
ben charakterisierend sein. So können in dem Zu-
sammenhang kleinere bzw. niedrigere Objekte in
eine Objektkategorie klassifiziert werden, Objekte,
die gegenüber einem vorgebbaren Höhenschwell-
wert größere Höhen aufweisen und/oder die ge-
genüber Breitengrenzwerten größere Breiten auf-
weisen, können dann in eine dazu unterschiedli-
che zweite Objektkategorie klassifiziert werden. Da
das Erkennen von unterschiedlich großen Objekten
durch unterschiedliche Situationen erschwert sein
kann, kann durch eine individuelle Nutzerauswahl
von entsprechend großen oder kleinen Objekten und
die in dem Zusammenhang dann vorliegenden un-
terschiedlichen Objektkategorien bedarfsgerecht die
Detektion verbessert werden. Damit wird dann auch
das nachfolgende Erkennen dieses Parkbereichs für
ein wiederkehrendes Einparken verbessert.

[0014] Ebenso können Objektkategorien anderwei-
tig klassifiziert werden. So kann eine Objektkatego-
rie Pflanzen wie Bäume, Sträucher oder Blumen und
dergleichen umfassen. Eine dazu unterschiedliche
Objektkategorie kann dann beispielsweise Gebäude,
wie beispielsweise eine Hundehütte oder ein Müllton-
nenhäuschen oder einen Streugutbehälter oder als
Gartenhaus oder dergleichen aufweisen.

[0015] In einer ganz besonders vorteilhaften Aus-
führung ist vorgesehen, dass die Objektkategorien
bezüglich bewegbaren und unbewegbaren Objekten
unterschieden werden. So ist es vorzugsweise vor-
gesehen, dass beim ersten Einparken in den Park-
bereich zumindest ein ortsfestes unbewegbares Ob-
jekt angezeigt wird und dieses Objekt durch Auswäh-
len der ersten Objektkategorie zugeordnet wird. Ein
ortsfestes unbewegbares Objekt ist somit insbeson-
dere als derartiges Objekt zu verstehen, welches fest
mit dem Boden verbunden ist und beispielsweise ei-
ne Mauer oder eine Straßenlaterne oder ein Pflock
oder dergleichen ist. Diese spezifischen Objekte sind
dahingehend von besonderer Vorteilhaftigkeit, da sie
sich nicht ohne Weiteres selbst fortbewegen können
oder reversibel durch eine Person entfernt oder wie-
der hingebracht werden können. Da gerade derarti-
ge unbewegbare Objekte mit hoher Wahrscheinlich-
keit dauerhaft an ihrem Ort verbleiben, markieren sie
besonders hervorzuhebende Objekte, die bei einem
wiederkehrenden Einparken dann auch quasi immer
als vorhanden angenommen werden können. Sie er-
möglichen daher eine hohe Aussagekraft, dass der
aktuell detektierte Parkbereich der Parkbereich wie
beim ersten Einparken ist, wenn bei dem aktuellen
Erfassen für ein wiederkehrendes Einparken dann
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zumindest eines dieser Objekte der ersten Objektka-
tegorie detektiert wird.

[0016] Darüber hinaus können als weitere Beispie-
le derartiger ortsfester, unbewegbarer Objekte auch
Pflanzen, wie im Boden eingepflanzte Bäume und
Sträucher, angesehen werden.

[0017] Es ist darüber hinaus auch möglich, dass
bei derartigen ortsfesten unbewegbaren Objekten ei-
ne Prioritätenliste bereitgestellt wird, welche dahin-
gehend erstellt wird, dass die jeweiligen Objekte in
der Liste bei unterschiedlichem Veränderungsgrad
erhalten bleiben. Dies bedeutet insbesondere, dass
beispielsweise ein Gebäude mit geringster Wahr-
scheinlichkeit verändert wird, insbesondere im Hin-
blick auf die Ausmaße oder eine farbliche Erschei-
nung. Demgegenüber können beispielsweise Pflan-
zen, wie Bäume, beim Wachsen im Frühjahr und
Sommer ein anderweitiges Aussehen und eine an-
derweitige Größe als im Herbst haben. In dem Zu-
sammenhang kann ein jahreszeitenbedingter Unter-
schied in der Erscheinung auftreten. Auch kann ein
Unterschied dahingehend auftreten, dass eine derar-
tige Pflanze einen Zuschnitt erfahren hat, und in dem
Zusammenhang dann Äste und/oder Blätter fehlen.
Dennoch kann dann auch bei diesen Objekten mit
noch entsprechender Wahrscheinlichkeit das Erken-
nen vorliegen, indem bei einer vorteilhaften Ausfüh-
ren der Erfindung auch ein gewisses Toleranzmaß
bezüglich dem Erscheinungsbild von derartig konkre-
ten ortsfesten unbewegbaren Objekten zugrunde ge-
legt wird. Bezüglich der oben genannten Prioritäten-
liste kann dann vorgesehen sein, dass beispielswei-
se Pflanzen in der Prioritätenliste weiter hinten auf-
gelistet sind, als beispielsweise Gebäude.

[0018] In einer vorteilhaften Ausführung wird vorge-
sehen, dass eine Anzahl m von Objekten der ersten
Objektkategorie durch einen Fahrzeugnutzer ausge-
wählt und abgespeichert werden, und bei einem, für
ein nachfolgendes wiederkehrendes Einparken nach-
folgenden Erkennen von maximal m – 1 Objekten
der ersten Objektkategorie ein Aussagewert dafür be-
stimmt wird, mit welcher Wahrscheinlichkeit der ak-
tuelle Parkbereich dem Parkbereich beim ersten Ein-
parken entspricht. Bei dieser vorteilhaften Ausfüh-
rung wird also dann, wenn nicht alle ausgewählten
und abgespeicherten Objekte bei einem für ein nach-
folgendes wiederkehrendes Einparken vorgesehe-
nen Erkennungsvorgang des Parkbereichs vorhan-
den sind oder erkannt werden, dennoch angenom-
men werden kann, dass es sich um diesen entspre-
chenden Parkbereich handelt, wenn in dem Zusam-
menhang eine reduzierte Anzahl von derartigen Ob-
jekten der ersten Objektkategorie erkannt werden.
Damit wird verhindert, dass dann, wenn nicht alle Ob-
jekte erkannt werden oder eines der ausgewählten
und abgespeicherten Objekte tatsächlich nicht mehr
vorhanden ist, weil es beispielsweise abgerissen wur-

de oder anderweitig entfernt wurde, verworfen wird,
dass der aktuelle Parkbereich dem Parkbereich beim
ersten Einparken entspricht.

[0019] Insbesondere wird dann bei dieser Bestim-
mung des Aussagewerts ein Vergleich mit einem
Aussagegrenzwert durchgeführt und der aktuell er-
fasste Parkbereich als der Parkbereich beim ersten
Einparken erkannt, wenn der bestimmte Aussage-
wert größer dem Aussagegrenzwert ist.

[0020] So kann es vorgesehen sein, dass der Aus-
sagewert größer einem Aussagegrenzwert ist, wenn
maximal eine Anzahl l ≥ 1 fehlt. Diese Anzahl l kann
situationsbedingt unterschiedlich sein. So kann es
vorgesehen sein, dass diese Anzahl l abhängig von
der Anzahl m vorgegeben wird. Dies bedeutet, dass
dann, wenn die Anzahl m relativ groß ist, beispiels-
weise größer 5 ist, auch die Anzahl l größer als 1
sein kann, beispielsweise 1, 2 oder 3 sein kann, um
dann dennoch einen Aussagewert zu erhalten, der
größer einem Aussagegrenzwert ist. Zusätzlich oder
anstatt dazu kann auch vorgesehen sein, dass die
Anzahl l davon abhängt, welche Objekte einer ersten
Objektkategorie ausgewählt und abgespeichert wur-
den. In dem Zusammenhang kann dann wiederum
auf die Prioritätenliste zugegriffen werden. So kann
beispielsweise vorgesehen sein, dass dann, wenn
Gebäude als derartige Objekte der ersten Objektka-
tegorie ausgewählt wurden, der Aussagewert stär-
ker sinkt bzw. bei einer kleineren Anzahl l der Aus-
sagewert kleiner als einem Aussagegrenzwert ist als
dies beispielsweise bei Pflanzen dann der Fall ist.
Dies hat den Hintergrund, dass die Wahrscheinlich-
keit, dass ein Gebäude abgerissen wurde oder ei-
ne Mauer abgerissen wurde, als geringer angesehen
wird, als dass eine Pflanze entfernt wurde.

[0021] Es kann auch vorgesehen sein, dass in einer
weiteren sehr vorteilhaften Ausführung beim ersten
Einparken im Parkbereich zumindest ein bewegbares
Objekt angezeigt wird und dieses Objekt durch Aus-
wählen der zweiten Objektkategorie zugeordnet wird.
Als bewegbares Objekt wird in dem Zusammenhang
ein derartiges angesehen, welches zerstörungsfrei
lösbar von dem momentanen Ort im Parkbereich ent-
fernt werden kann und wieder dorthin verbracht wer-
den kann. Dies können reversibel bewegbare Objek-
te sein, die schiebbar oder tragbar sind. So kann in
dem Zusammenhang als entsprechend bewegbares
Objekt ein Fahrrad oder ein Motorrad oder ein An-
hänger angesehen werden. Ebenso kann in dem Zu-
sammenhang jedoch beispielsweise auch eine Müll-
tonne vorgesehen sein. Bewegbare Objekte können
jedoch auch tragbare Blumenkästen oder eine Gar-
tenschlauchrolle oder dergleichen sein.

[0022] Die jeweils genannten konkreten Beispiele
sind nicht als abschließend zu verstehen und können
individuell und vielfältig ergänzt werden.
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[0023] Es ist auch darauf hinzuweisen, dass sowohl
bei den unbewegbaren Objekten als auch bei den be-
wegbaren Objekten nicht nur mit dem Boden in Kon-
takt befindliche Objekte zu verstehen sind, sondern
dass in dem Zusammenhang auch natürlich ander-
weitige Objekte vorhanden sein können. So kann bei-
spielsweise eine Außenleuchte an einer Wand als ein
entsprechendes Objekt insbesondere als unbeweg-
bares Objekt angesehen werden. Auch ein Balkon
oder eine sonstige Verkleidung an einem Gebäude
kann ein derartiges unbewegbares Objekt sein. Dar-
über hinaus kann ein bewegbares Objekt auch vom
Boden beanstandet sein.

[0024] Insbesondere ist bei einer vorteilhaften Aus-
führung vorgesehen, dass bei ausgewählten Objek-
ten, die von dem Fahrzeugnutzer einer spezifischen
Objektkategorie zugeordnet wurden und bei deren
nachfolgendem Erkennen bezüglich der korrekten
Objektkategorie keine eindeutige Zuordnung möglich
ist, das System diese Objekte dann unberücksich-
tigt lassen kann. Es kann alternativ jedoch auch vor-
gesehen sein, dass ein derartiges Objekt bei einem
dann Erkennen für ein wiederkehrendes Einparken
jedoch nachrangig herangezogen wird und zunächst
gesucht wird, ob weitere Objekte erkannt werden, de-
ren Zuordnung und somit Erkennung sicherer ist. Ist
dies gegeben, so können dann die nachrangig ein-
gestuften Objekte unberücksichtigt bleiben oder be-
rücksichtigt werden, jedoch mit einer geringeren Ge-
wichtung und somit insbesondere einem geringeren
Beitrag zu einem Aussagewert.

[0025] Bei einer vorteilhaften Ausführung wird vor-
gesehen, dass eine Anzahl n von Objekten der zwei-
ten Objektkategorie ausgewählt und abgespeichert
wird, und bei einem, für ein nachfolgendes wieder-
kehrendes Einparken nachfolgenden Erkennungs-
vorgang bzw. ein Erkennen von maximal n – 1 Objek-
ten der zweiten Objektkategorie ein Aussagewert da-
für bestimmt wird, mit welcher Wahrscheinlichkeit der
aktuelle Parkbereich dem Parkbereich beim ersten
Einparken entspricht. Insbesondere wird auch hier
ein Aussagewert abhängig von der Anzahl der feh-
lenden Objekte und/oder abhängig von der Art der
fehlenden Objekte und/oder abhängig vom Typ ei-
ner Art der fehlenden Objekte bestimmt. Dies bedeu-
tet, dass je höher die Anzahl der fehlenden Objek-
te ist, je geringer der Aussagewert ist. Darüber hin-
aus kann zusätzlich oder anstatt dazu auch vorge-
sehen sein, dass eine Prioritätenliste bezüglich der
Art der Objekte aufgestellt wird. So kann vorgesehen
sein, dass die Wahrscheinlichkeit, dass beispielswei-
se bei einem Fahrrad als eine beispielhafte Art ei-
nes bewegbaren Objekts bezüglich einem möglichen
Fehlen größer ist, als bei einem als weitere Art ei-
nes bewegbaren Objekts kategorisierten Blumenkas-
ten oder einer Mülltonne. Dies bedeutet, dass in der
Praxis die Wahrscheinlichkeit, dass ein Fahrrad ge-
nutzt wird oder entfernt wird und somit bei einem wie-

derkehrenden Einparken momentan nicht im Park-
bereich vorhanden ist, größer eingeschätzt wird, als
dies für einen Pflanzkasten oder einen Blumenkasten
oder eine Mülltonne angenommen wird.

[0026] Dies kann auch abhängig davon sein, wo ein
derartiges Objekt üblicherweise örtlich im Parkbe-
reich positioniert ist und wo es bei der Erfassung beim
ersten Einparken steht. So kann es beispielsweise
der Fall sein, dass beim ersten Einparken die Müllton-
ne an einer Grundstückseinfahrt im Parkbereich, die
an eine öffentliche Straße mündet steht, da die Müll-
tonne an diesem Tag geleert wird. Somit ist hier eine
Situation gegeben, bei welcher die Wahrscheinlich-
keit, dass bei einem wiederkehrenden Einparken die
Mülltonne wieder an dieser Stelle steht, geringer, als
dass sie an ihrer eigentlich üblichen Position ist, wenn
keine Entleerung ansteht. Bei dieser Situation, wenn
dann der Fahrzeugnutzer dennoch diese Mülltonne
als charakterisierendes Objekt auswählt, ist dann die
Wahrscheinlichkeit einer Wiederdetektion kleiner als
beispielsweise bei einem Fahrrad, welches beim ers-
ten Einparken an seiner üblichen Parkstelle im Park-
bereich positioniert ist.

[0027] Darüber hinaus kann auch vorgesehen sein,
dass zusätzlich oder anstatt dazu als Art eines Ob-
jekts alle mit Rädern ausgestatteten Objekte ange-
sehen werden. So können in dem Zusammenhang
beispielsweise Fahrräder als erster Typ einer derarti-
gen Art, Motorräder als zweiter Typ einer derartigen
Art und ein Anhänger als dritter Typ einer derartigen
Art angesehen werden. Auch hier ist die Nennung der
konkreten Beispiele nicht abschließend zu verstehen
und soll lediglich die Begrifflichkeiten einer Art eines
Objekts und eines Typs einer Art eines Objekts ver-
deutlichen.

[0028] Bei einer vorteilhaften Ausführung wird vor-
gesehen, dass bei einem für ein nachfolgendes wie-
derkehrendes Einparken nachfolgenden Erkennen
eines Objekts der zweiten Objektkategorie an einer
zu der Position beim ersten Einparken unterschied-
lichen Position und/oder bei einer Veränderung ei-
ner Anzahl von Objekten an einer Position eines aus-
gewählten Objekts der zweiten Objektkategorie ein
Aussagewert dafür bestimmt wird, mit welcher Wahr-
scheinlichkeit der aktuelle Parkbereich dem Parkbe-
reich beim ersten Einparken entspricht, wobei der
Aussagewert abhängig von der Größe der Positions-
änderung und/oder abhängig von der Anzahl der zu-
sätzlichen Objekte an der Position bestimmt wird.
Dies ist gerade für bewegbare Objekte ein großer
Vorteil. Denn so kann es mit hoher Wahrscheinlich-
keit vorgesehen sein, dass beispielsweise bei einem
Fahrrad ein recht häufiger Gebrauch auftritt und so-
mit eine zumindest geringfügige Positionsänderung
bezüglich der jeweiligen Abstellstelle im Parkbereich
auftritt. Selbst dann, wenn beispielsweise in einer Ga-
rage oder an einer sonstigen Abstellstelle für Fahrrä-
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der zu Hause oder in der Arbeit als übliche Abstell-
stelle vorgesehen ist, können hier dennoch gewis-
se Positionstoleranzen beim Abstellen auftreten. Da
auch in dem Zusammenhang gerade die bewegba-
ren Objekte erkannt werden, ist es auch wichtig und
vorteilhaft ein Erkennen vorzusehen, wenn eine Posi-
tionsänderung innerhalb eines Toleranzbereichs auf-
getreten ist. Auch kann es vorgesehen sein, dass an
einem bestimmten Abstellbereich nicht nur ein Fahr-
rad, sondern beispielsweise zwei Fahrräder üblicher-
weise positioniert werden. Sind nun beim ersten Ein-
parken zwei derartige Fahrräder als bewegbare Ob-
jekte in einem derartigen Abstellbereich direkt neben-
einander bzw. hintereinander detektiert und ist dann
bei einem Erkennen des Parkbereichs zu einem wie-
derkehrenden Einparken nur eines dieser Fahrräder
an der Abstellstelle vorhanden, so kann dennoch mit
einer entsprechenden Bestimmung eines Aussage-
werts angenommen werden, dass der aktuell erfass-
te Parkbereich dem Parkbereich beim ersten Einpar-
ken entspricht.

[0029] Bei einer vorteilhaften Ausführung werden die
als den Parkbereich charakterisierenden Objekte die-
jenigen außerhalb einer Parkzone des Parkbereichs
ausgewählt. Der Parkbereich charakterisiert sich so-
mit allgemein dadurch, dass er eine Parkzone auf-
weist, in der das Fahrzeug dann auch abgestellt wer-
den kann. Die Parkzone weist insbesondere denjeni-
gen Bereich und eine derartige Fläche auf, auf wel-
cher das Fahrzeug mit seiner Größe abgestellt wer-
den kann. In der Parkzone sind somit keine Objek-
te vorhanden. Bezüglich der Gestaltung des Parkbe-
reichs kann abhängig davon, wo die Parkzone dann
positioniert ist, eine individuelle Größe oder Gestalt
vorgesehen sein. So kann vorgesehen sein, dass
sich der Parkbereich nur relativ geringfügig größer als
die Parkzone darstellt und somit unmittelbar angren-
zend an die Parkzone entsprechende Objekte vor-
handen sind und detektiert werden. Ist jedoch bei-
spielsweise die Parkzone bei einem Wohnhaus in-
nerhalb des Grundstücks und relativ weit von einer
in dem Zusammenhang hin mündenden öffentlichen
Straße entfernt, so kann sich der Parkbereich zusätz-
lich zur Parkzone noch relativ weit von dem Grund-
stück insbesondere bis zu der öffentlichen Straße hin
erstrecken. Es können dann auch Objekte vorhan-
den sein, die ferner zur Parkzone sind, jedoch auf
dem Weg von der öffentlichen Straße zur Parkzone
angeordnet sind und entsprechend auch durch den
Erfassungsbereich detektiert werden können. Somit
können für einen Parkbereich alle Objekte zugeord-
net werden, die abhängig von dem Bewegungsablauf
des Fahrzeugs bis hin zur Parkzone von der Erfas-
sungseinrichtung erfasst werden können.

[0030] Insbesondere ist durch die freie Wählbar-
keit eines Fahrzeugnutzers von aus seiner Sicht ge-
wünschten und vorteilhaften charakteristischen Um-
feldinformationen daher sehr flexibel und variabel

möglich, Objekte auszuwählen und abzuspeichern.
Da Parkbereiche individuellst ausgestaltet und posi-
tioniert sein können, ist es durch die Erfindung von
besonderer Vorteilhaftigkeit ermöglicht, den jewei-
ligen Gegebenheiten gerecht zu werden und dies
durch den Fahrzeugnutzer selbst beurteilen zu las-
sen, so dass jeweils situationsbedingt und individuell
die auch dann geeignetsten Objekte für ein nachfol-
gendes bestmögliches Wiedererkennen des Parkbe-
reichs geschaffen werden.

[0031] Bei einer vorteilhaften Ausführung wird vor-
gesehen, dass das Auswählen eines Objekts durch
Antippen auf einer berührsensitiven Bedienoberflä-
che der Anzeigeeinheit durchgeführt wird. Dadurch
ist ein sehr einfaches und nutzerfreundliches Hand-
haben des Auswahlprozesses erreicht. Es kann ins-
besondere auch vorgesehen sein, dass hier die An-
zeigeperspektive der Objekte auf der Anzeigeeinheit
verändert werden kann, so dass auch eine Draufsicht
und/oder eine schräge Perspektive erfolgen kann und
vorzugsweise der Fahrzeugnutzer zwischen den un-
terschiedlichen Darstellungen wählen kann. Dadurch
kann es ermöglicht werden, dass der Fahrzeugnut-
zer auch die Sichtweise des Erfassungsbereichs dar-
gestellt bekommt und beispielsweise im Vergleich zu
einer Draufsicht dann besser beurteilen kann, ob bei
einer Blickperspektive, wie sie die Erfassungseinrich-
tung hat, ein vermeintlich gutes Objekt auch tatsäch-
lich dann entsprechend hohe Charakterisierungsei-
genschaften aufweist.

[0032] Es kann vorgesehen sein, dass ein Auswäh-
len angezeigt wird, in dem beispielsweise das be-
rührte Objekt bzw. das ausgewählte Objekt kennt-
lich gemacht wird. Es kann hier eine entsprechende
farbliche Kennzeichnung und/oder ein Blinken und/
oder eine akustische Bestätigung ausgegeben wer-
den. Damit ist die Sicherheit des Auswählens erhöht.

[0033] Bei einer vorteilhaften Ausführung ist vorge-
sehen, dass die ausgewählten Objekte wieder verän-
dert werden können. So kann bei einem auf einen
ersten Auswahl- und Abspeicherprozess nachfolgen-
den weiteren wiederkehrenden Einparken auf sich,
insbesondere dauerhaft, veränderte Umgebungsbe-
dingungen eingegangen werden. So kann beispiels-
weise dann, wenn ein unbewegbares Objekt unwie-
derbringbar entfernt wurde, darauf reagiert werden
und der Fahrzeugnutzer kann durch einen erneu-
ten Auswahlprozess das diesbezüglich vorher abge-
speicherte und ausgewählte Objekt löschen. Er kann
dann gegebenenfalls ein weiteres bisher nicht ausge-
wähltes und abgespeichertes Objekt auswählen und
abspeichern.

[0034] Ebenso kann in dem Zusammenhang situa-
tionsbedingt, beispielsweise aufgrund sich ändern-
der Objekte beispielsweise wegen Jahreszeitenän-
derung, eingegangen werden und beispielsweise
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können für die jeweiligen Jahreszeiten dann die sich
diesbezüglich ändernden Objekte neu ausgewählt
und abgespeichert werden. Ein sich insbesonde-
re bezüglich der Jahreszeiten veränderndes Objekt
kann dann jeweils individuell nochmals ausgewählt
und abgespeichert werden, so dass der Erkennungs-
prozess nochmals verbessert ist.

[0035] In einer vorteilhaften Ausführung ist vorge-
sehen, dass eine bei dem ersten Einparken erreich-
te Zielposition des Fahrzeugs in einer Parkzone des
Parkbereichs abgespeichert wird. Damit wird vorteil-
hafterweise nicht nur das Erkennen des Parkbereichs
als solchen sondern auch das in die Parkzone vorteil-
hafte Verbringen ermöglicht.

[0036] Vorzugsweise wird vorgesehen, dass die
Zielposition zusammen mit den abgespeicherten Ob-
jekten als Informationscluster, insbesondere als Um-
feldkarte, abgespeichert wird. Dadurch wird ein gan-
zes Bündel an Informationen bereitgestellt um ei-
nerseits das hochpräzise und genaue Wiedererken-
nen eines Parkbereichs zu ermöglichen, andererseits
dann bei einem Erkennen eine einmal vorher erreich-
te, gewünschte und bevorzugte Zielposition wieder
zu erlangen.

[0037] In einer vorteilhaften Ausführung kann da-
zu vorgesehen sein, dass auch Fahrtrajektorien in
dem Parkbereich bis hin zur Parkzone aufgezeich-
net und abgespeichert werden. Es kann vorgesehen
sein, dass in dem Zusammenhang mehrere Fahrtra-
jektorien abgespeichert werden. Ebenso kann es vor-
gesehen sein, dass bei einem wiederkehrenden Ein-
parken eine beim ersten Einparken abgespeicherte
Fahrtrajektorie verändert wird. Die Veränderung kann
dahingehend erfolgen, dass der Weg bis zur Zielpo-
sition geändert wird und die Zielposition jedoch gleich
bleibt. Es kann jedoch auch ermöglicht sein, dass
der Weg bis zur Zielposition als auch die Zielposi-
tion selbst gegenüber dem ersten Einparken verän-
dert wird. So kann insbesondere darauf reagiert wer-
den, wenn sich vorzugsweise bewegbare Objekte ih-
rer Position gegenüber dem ersten Einparken verän-
dert haben und somit die Parkzone in ihrer Größe ver-
ändert hat und/oder der Weg zur Parkzone im Park-
bereich sich verändert hat und die ursprüngliche Ziel-
position, die beim ersten Einparken erreicht wurde,
nicht mehr möglich wäre, jedoch eine andere Zielpo-
sition in der Parkzone dennoch möglich ist.

[0038] In einer vorteilhaften Ausführungsform ist es
vorgesehen, dass beim Erkennen des aktuell erfass-
ten Parkbereichs als den Parkbereich beim ersten
Einparken das Fahrzeug zumindest semi-autonom in
die Zielposition gebracht wird. Die Zielposition kann in
dem Zusammenhang die beim ersten Einparken be-
stimmte und abgespeicherte Zielposition sein, kann
jedoch aber auch eine andere und aktuell individuell
bestimmte Zielposition sein.

[0039] Vorzugsweise ist vorgesehen, dass für zu-
mindest zwei verschiedene Parkbereiche jeweils bei
einem ersten Einparken der Parkbereich mit zuge-
hörigen ausgewählten und abgespeicherten Objek-
ten als Informationscluster nutzerseitig und somit nut-
zerindividuell charakterisiert wird und dass vor dem
wiederkehrenden Einparken durch einen Fahrzeug-
nutzer aus den abgespeicherten Informationsclus-
tern dasjenige ausgewählt wird, welches zu dem für
das nachfolgend gewünschte wiederkehrende Ein-
parken vorgesehenen Parkbereich gehört, und zum
wiederkehrenden Einparken abhängig, insbesondere
von einem Vorhandensein von ausgewählten und ab-
gespeicherten Objekten dieses Informationsclusters
ein aktueller erfasster Parkbereich als dieser Park-
bereich beim ersten Einparken erkannt wird. Hat der
Fahrzeugnutzer somit beispielsweise einen ersten
Parkbereich mit charakteristischen Umfeldinformatio-
nen und somit ausgewählten und abgespeicherten
Objekten festgelegt, der einen Parkplatz in seinem
privaten Grundstück, und somit dort wo er wohnt,
betrifft, und zumindest ein weiteres Informationsclus-
ter, welches den Parkbereich an seinem Arbeitsplatz
charakterisiert, so kann er dann, wenn er beispiels-
weise von der Arbeit nach Hause fährt oder aus dem
Urlaub nach Hause kommt, dasjenige Informations-
cluster auswählen, welches den Heim-Parkbereich
charakterisiert. Dadurch muss das System nicht in
einer möglicherweise Vielzahl von abgespeicherten
Informationsclustern suchen und permanent verglei-
chen, ob ein aktuell erfasster Parkbereich irgend-
einem der durch die Informationscluster charakteri-
sierten abgespeicherten Parkbereichen entsprechen
könnte. Der Bestimmungs- und Erkennungsaufwand
ist dadurch deutlich reduziert und die Fehlerquote, ei-
nen Parkbereich nicht korrekt zu erfassen oder gege-
benenfalls einen Widerspruch über ein falsches Er-
kennen zu erreichen, reduziert.

[0040] Es kann in dem Zusammenhang dann auch
vorgesehen sein, dass dann, sobald das System aus
den ermittelten Umfeldinformationen des Kraftfahr-
zeugs dieses Informationscluster wiedererkennt, es
dem Fahrzeugnutzer die Übernahme des Parkvor-
gangs und somit das Einparken anbietet und der
Fahrzeugnutzer insbesondere dieses Anbieten ent-
sprechend noch bestätigt, so dass dann das Durch-
führen des wiederkehrenden Einparkens im Parkbe-
reich zumindest semi-autonom gestartet wird.

[0041] Bei einer vorteilhaften Ausführungsform wird
nach dem Erkennen des aktuellen Parkbereichs als
der Parkbereich beim ersten Einparken dem Fahr-
zeugnutzer das Einparken in den aktuellen Parkbe-
reich somit angeboten und das Einparken in eine
Parkzone des Parkbereichs wird erst dann gestartet,
wenn der Fahrzeugnutzer dieses Einparken bestätigt
hat.
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[0042] Bei einer vorteilhaften Ausführung wird bei ei-
nem ausgewählten Objekt der ersten Objektkatego-
rie die Art des Objekts und/oder der Typ einer Art des
Objekts und/oder die Position des Objekts zu einer
Parkzone des Parkbereichs abgespeichert. Zusätz-
lich oder anstatt dazu wird bei einem ausgewählten
Objekt der zweiten Objektkategorie die Art des Ob-
jekts und/oder der Typ einer Art des Objekts und/oder
die Position des Objekts zu einer Parkzone des Park-
bereichs abgespeichert. Dadurch kann die Objekt-
auswahl präzisiert werden und das Erkennen bei ei-
nem gewünschten nachfolgenden wiederkehrenden
Einparken präzisiert und erhöht werden.

[0043] Bezüglich eines beispielhaften Typs kann bei
einer beispielsweise Bäume entsprechenden Art von
unbewegbaren Objekten als erster Typ ein Nadel-
baum und als zweiter Typ ein Laubbaum angesehen
werden. Da gerade diese spezifischen Baumtypen
in den unterschiedlichen Jahreszeiten unterschied-
lich aussehen – der Nadelbaum verändert sich un-
wesentlich, wohingegen der Laubbaum durch Abwurf
der Blätter sich deutlich verändert – können dazu in-
dividuelle Informationen abgespeichert werden. Ent-
sprechendes kann auch dann bei Sträuchern oder
dergleichen vorgesehen sein. Auch hier sind die ge-
nannten konkreten Beispiele nicht abschließend zu
verstehen und können in vielfältigster Weise ergänzt
werden.

[0044] Des Weiteren betrifft die Erfindung auch ein
Parkassistenzsystem für ein Fahrzeug, mit einer
Erfassungseinrichtung zum Erfassen eines Umge-
bungsbereichs des Fahrzeugs.

[0045] Das Parkassistenzsystem umfasst darüber
hinaus auch noch eine Auswerteeinheit. Das Parkas-
sistenzsystem ist zum Durchführen eines erfindungs-
gemäßen Verfahrens oder einer vorteilhaften Aus-
gestaltung davon ausgebildet. Des Weiteren betrifft
die Erfindung auch ein Kraftfahrzeug mit einem erfin-
dungsgemäßen Parkassistenzsystem.

[0046] Bezüglich der bereits oben genannten Prio-
ritätenliste für bewegbare Objekte und/oder unbe-
wegbare Objekte als auch für Arten und/oder Typen
von Arten von entsprechenden Objekten kann zu-
sätzlich oder anstatt dazu auch eine Gewichtung vor-
genommen werden. Es kann insbesondere vorgese-
hen sein, dass bewegbare Objekte eine höhere Ge-
wichtung bezüglich des Aussagewerts, ob eine Er-
fassung eines aktuellen Parkbereichs dem Parkbe-
reich beim ersten Einparken entspricht, aufweisen,
als für eine Gewichtung für unbewegbare Objekte.
Dies ist im Hinblick auf den Hintergrund, dass eine
Wahrscheinlichkeit, dass sich ein bewegbares Objekt
im Unterschied zu dem ersten Einparken bewegt oder
entfernt größer ist, als dies für ein unbewegbares Ob-
jekt der Fall ist. Eine derartige Gewichtung kann auch
in die Wahrscheinlichkeit und somit den Aussagewert

einfließen. So kann es dann auch vorgesehen sein,
dass dann, wenn eine Mehrzahl von bewegbaren Ob-
jekten als auch eine Mehrzahl von unbewegbaren
Objekten ausgewählt und abgespeichert wurden und
den Parkbereich beim ersten Einparken charakteri-
sieren, bei einem dann für ein wiederkehrendes Ein-
parken erfolgenden Erkennen von beispielsweise al-
len bewegbaren Objekten aber einem Fehlen eines
unbewegbaren Objekts dann auch eine Zusatzprü-
fung durchgeführt wird. Dies bedeutet, dass dann zu-
nächst mit einem entsprechenden Aussagewert, der
größer einem Aussagegrenzwert ist, angenommen
wird, dass es sich bei dem aktuellen Parkbereich um
den beim ersten Einparken vorliegenden Parkbereich
handelt, dennoch zur Erhöhung dieser Vermutung
eine entsprechende Zusatzprüfung oder Verifikation
erfolgt. Dies kann dahingehend der Fall sein, dass
dann zunächst mit dem Einparken begonnen wird, je-
doch anhand weiterer Kriterien dann überprüft wird,
ob es sich tatsächlich um den Parkbereich beim ers-
ten Einparken handelt. Dazu können insbesondere
Informationen herangezogen werden, die eine Fahr-
trajektorie betreffen, wie sie beim ersten Einparken
bis hin zur Parkzone und somit bis zum Erreichen
der Zielposition aufgezeichnet wurden. So kann in
dem Zusammenhang beispielsweise eine Fahrstre-
cke und/oder die Anzahl von Lenkeinschlägen und/
oder die Größe eines Lenkwinkels berücksichtigt wer-
den. Dies kann fortlaufend und kontinuierlich über-
prüft werden. Je mehr Übereinstimmung dann bezüg-
lich einer von möglichen Parktrajektorien und dies-
bezüglich aufgezeichneten Fahrdaten und den dann
aktuellen Fahrdaten beim wiederkehrenden Einpar-
ken auftritt, umso mehr wird die Wahrscheinlichkeit
erhöht, dass es sich bei dem aktuellen Parkbereich,
in dem dann bereits wiederkehrend eingeparkt wird,
es sich auch um den Parkbereich beim ersten Einpar-
ken handelt. Die oben genannte angesprochene Zu-
satzprüfung kann nicht nur bei dem oben genannten
Fall, dass alle dynamischen bzw. bewegbaren Objek-
te vorhanden sind und beispielsweise ein statisches
bzw. unbewegbares Objekt fehlt, angewendet wer-
den. Dies kann somit dann auch bei anderen Situatio-
nen, bei denen auch bewegbare Objekte fehlen und/
oder abhängig davon wie viele derartige bewegba-
re und/oder wie viele derartige unbewegbare Objek-
te fehlen, durchgeführt werden. Auch kann diese Zu-
satzprüfung dann abhängig davon erfolgen, welche
Art von Objekten und/oder abhängig welcher Typ ei-
ner Art eines Objekts fehlt.

[0047] Unabhängig von der Aufteilung der Anzahl
von ausgewählten und abgespeicherten bewegba-
ren Objekten sowie einer Anzahl von unbewegbaren
abgespeicherten und ausgewählten Objekten kann
in dem Zusammenhang die Summe daraus und so-
mit eine gesamte Anzahl k von Objekten der ers-
ten Objektkategorie und der zweiten Objektkatego-
rie ausgewählt und abgespeichert werden, und bei
einem, für ein nachfolgendes wiederkehrendes Ein-
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parken nachfolgend Erkennen von maximal k – 1 Ob-
jekten, ein Aussagewert dafür bestimmt werden, mit
welcher Wahrscheinlichkeit der aktuelle Parkbereich
dem Parkbereich beim ersten Einparken entspricht.
Es kann somit unabhängig davon, ein oder mehre-
re bewegbare Objekte und/oder abhängig davon ob
ein oder mehrere unbewegbare Objekte fehlen über-
geordnet grundsätzlich anhand von der Anzahl der
überhaupt fehlenden Objekt eine weitere Beurteilung
und eine Bestimmung eines Aussagewerts erfolgen.

[0048] Ein weiterer unabhängiger Aspekt der Erfin-
dung betrifft auch ein Verfahren zum wiederkehren-
den Einparken eines Fahrzeugs in einen Parkbe-
reich, bei welchem bei einem ersten Einparken in
den Parkbereich Umgebungsinformationen des Park-
bereichs mit einer Erfassungseinrichtung des Fahr-
zeugs erfasst werden. Bei diesem weiteren unabhän-
gigen Aspekt ist vorgesehen, dass ein Fahrzeugnut-
zer aus den angezeigten Umfeldinformationen zu-
mindest ein Objekt aus einer ersten Objektkatego-
rie als den Parkbereich charakterisierende Umfeld-
information auswählt, welches bei einer nachfolgen-
den Beurteilung, ob zum wiederkehrenden Einparken
ein aktuell erfasster Parkbereich als der Parkbereich
beim ersten Einparken erkannt wird, berücksichtigt
wird, und ein Fahrzeugnutzer aus den angezeigten
Umfeldinformationen zumindest ein Objekt aus einer
zur ersten unterschiedlichen zweiten Objektkategorie
auswählt, welches bei einer nachfolgenden Beurtei-
lung ob zum wiederkehrenden Einparken ein aktuell
erfasster Parkbereich als der Parkbereich beim ers-
ten Einparken erkannt wird, auch dann nicht berück-
sichtigt wird, wenn es erfasst wird. Damit kann nut-
zerseitig festgelegt werden, welche Objekte im Um-
gebungsbereich im Hinblick auf ein wiederkehren-
des Erkennen kritisch wären, da sie sich beispiels-
weise schwer detektieren lassen und/oder aufgrund
von einem Jahreszeitenwechsel sich verändern und
somit dauerhaft nicht gleich detektiert werden kön-
nen. Ebenso ist es dann auch möglich, dass Ob-
jekte, die reversibel entfernt werden können, bei ei-
nem wiederkehrenden Einparken nicht vorhanden
sind und somit nicht erkannt werden würden. Um in
derartigen Fällen dann nicht fälschlich einen aktuel-
len Parkbereich als nicht denjenigen zu kategorisie-
ren, der dem Parkbereich beim ersten Einparken ent-
spricht, kann dem vorher entgegengewirkt werden.
Indem diesbezüglich derartig kritische Objekte selek-
tiert und für einen Erkennungsprozess ausgenom-
men werden, kann das Erkennungssystem und somit
auch das Parkassistenzsystem entsprechend unter-
stützt und intelligent ausgestaltet werden. Es wird so-
mit dann im nachfolgenden Erkennen für ein wieder-
kehrendes Einparken auch derartige ausgeschlosse-
ne Objekte für eine Beurteilung nicht berücksichtigen,
wenn sie erfasst wurden. Der Beurteilungsprozess
kann in dem Zusammenhang nicht nur sicherer und
genauer, sondern auch schneller erfolgen, da die zu

überprüfenden Objekte und somit die erfassten Um-
feldinformationen reduziert werden können.

[0049] Es kann bei einem weiteren unabhängigen
Aspekt der Erfindung auch ein Verfahren vorgese-
hen sein, das zum wiederkehrenden Einparken eines
Fahrzeugs in einen Parkbereich ausgebildet ist, bei
welchem bei einem ersten Einparken in den Parkbe-
reich Umgebungsinformationen des Parkbereichs mit
einer Erfassungseinrichtung des Fahrzeugs erfasst
werden. Ein zentraler Gedanke dieses unabhängi-
gen Aspekts ist darin zu sehen, dass ein Fahrzeug-
nutzer aus den angezeigten Umfeldinformationen zu-
mindest eine und somit nutzerindividuell, den Park-
bereich charakterisierende Umfeldinformation aus-
wählt, insbesondere auf einer Anzeigeeinheit, wobei
die ausgewählte charakteristische Umfeldinformation
und eine beim ersten Einparken vorgesehene Ziel-
position des Fahrzeugs in dem Parkbereich abge-
speichert werden und für ein auf das erste Einpar-
ken wiederkehrendes weiteres Einparken der Park-
bereich anhand der abgespeicherten Umfeldinforma-
tion automatisch wiedererkannt wird und das Fahr-
zeug dann in die Zielposition bewegt wird, insbeson-
dere zumindest semi-autonom dorthin bewegt wird.

[0050] Durch die Erfindung wird es auch ermöglicht,
dass selbst dann, wenn nicht alle ausgewählten und
abgespeicherten Objekte bei einem für ein wieder-
kehrendes Einparken durchgeführten Erkennungs-
prozess für einen Parkbereich erkannt werden, den-
noch dieser aktuelle Parkbereich als der Parkbereich
beim ersten Einparken beurteilt werden kann. Insbe-
sondere ist dies abhängig davon, welche Objekte ei-
ner Objektkategorie fehlen. So wird mit dem erfin-
dungsgemäßen Verfahren auch erreicht, dass insbe-
sondere dann, wenn nicht alle Objekte einer zweiten
Objektkategorie, insbesondere einer derartigen zwei-
ten Objektkategorie, in welcher bewegbare Objekte
kategorisiert werden, erfasst werden, dennoch der
Parkbereich als der Parkbereich beim ersten Einpar-
ken beurteilt werden kann. Dies ist insbesondere dem
Umstand geschuldet, dass nunmehr durch die Erfin-
dung auch ganz klar unterschieden werden kann, in-
wieweit verschiedene Objekte Einfluss auf das Wie-
dererkennen haben können, da sie sich verändern
können und/oder vorhanden oder nicht vorhanden
sein können, da sie sich reversibel positionell verän-
dern können. Diesem Umstand geschuldet und den
somit auch im täglichen Leben auftretenden Situatio-
nen, dass sich ein Parkbereich individuell verändern
kann und dennoch durch das menschliche Abstrakti-
onsvermögen dann durch den Fahrzeugnutzer selbst
ein Parkbereich erkannt wird, ist dieses nunmehr auf
das System übertragen und somit eine entsprechen-
de Intelligenz und Abstraktionsfähigkeit dem System
gelernt.

[0051] Insbesondere wird zumindest eine Anzahl k
> 1, insbesondere zumindest 3, insbesondere zumin-
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dest 4, von Objekten von einem Fahrzeugnutzer aus-
gewählt. Insbesondere wird diese Anzahl k als Sys-
temvoraussetzung vorgegeben, um ein Wiedererken-
nen eines Parkbereichs mit ausreichender Sicherheit
und Genauigkeit zu ermöglichen. Die Anzahl k setzt
sich aus einer Anzahl m von Objekten der ersten Ob-
jektkategorie und einer Anzahl n von Objekten der
zweiten Objektkategorie zusammen. Falls keine Ob-
jekte von einer der Objektkategorien vorhanden sind
oder nicht detektiert wurden, werden insbesondere
alle k Objekte aus einer vorhandenen und detektier-
ten Objektkategorie ausgewählt. Somit werden bei-
spielsweise nur Objekte der ersten Objektkategorie
ausgewählt, wenn keine Objekte einer zweiten Ob-
jektkategorie vorhanden sind. Umgekehrt werden nur
Objekte einer zweiten Objektkategorie ausgewählt,
wenn keine Objekte der ersten Objektkategorie vor-
handen sind.

[0052] Es kann dann auch vorgesehen sein, dass
die Anzahl k erhöht wird, wenn nur Objekte ei-
ner bestimmten Objektkategorie, beispielsweise der
zweiten Objektkategorie vorhanden sind. Dadurch
kann die Erkennungswahrscheinlichkeit erhöht wer-
den. Denn sind die Objekte der zweiten Objektkate-
gorie beispielsweise bewegbare Objekte, so ist die
Wahrscheinlichkeit, dass ein derartiges Objekt bei
einem Erkennungsvorgang für ein wiederkehrendes
Einparken auch nicht vorhanden sein kann, größer
als beispielsweise bei einem unbewegbaren Objekt.
Daher ist es bei derartigen Situationen dann vorteil-
haft, wenn die Anzahl k größer vorgegeben wird, als
beispielsweise bei Situationen, bei denen nur Objek-
te, insbesondere unbewegbare Objekte, der ersten
Objektkategorie vorhanden sind, da dann die Wahr-
scheinlichkeit vergrößert wird, dass bei einem Erken-
nen für ein wiederkehrendes Einparken auch eine
ausreichend hohe Mehrzahl dieser Objekte der zwei-
ten Objektkategorie vorhanden ist und auch dann ei-
ne ausreichende Wahrscheinlichkeit erreicht wird, mit
welcher der aktuelle Parkbereich als der beim ersten
Einparken gegebene Parkbereich beurteilt wird.

[0053] Weitere Merkmale der Erfindung ergeben
sich aus den Ansprüchen, den Figuren und der Fi-
gurenbeschreibung. Die vorstehend in der Beschrei-
bung genannten Merkmale und Merkmalskombina-
tionen, sowie die nachfolgend in der Figurenbeschrei-
bung genannten und/oder in den Figuren alleine ge-
zeigten Merkmale und Merkmalskombinationen sind
nicht nur in der jeweils angegebenen Kombination,
sondern auch in anderen Kombinationen verwend-
bar, ohne den Rahmen der Erfindung zu verlassen.
Es sind somit auch Ausführungen von der Erfindung
als umfasst und offenbart anzusehen, die in den Fi-
guren nicht explizit gezeigt und erläutert sind, je-
doch durch separierte Merkmalskombinationen aus
den erläuterten Ausführungen hervorgehen und er-
zeugbar sind. Es sind auch Ausführungen und Merk-
malskombinationen als offenbart anzusehen, die so-

mit nicht alle Merkmale eines ursprünglich formulier-
ten unabhängigen Anspruchs aufweisen. Es sind dar-
über hinaus Ausführungen und Merkmalskombinatio-
nen, insbesondere durch die oben dargelegten Aus-
führungen, als offenbart anzusehen, die über die in
den Rückbezügen der Ansprüche dargelegten Merk-
malskombinationen hinausgehen oder abweichen.

[0054] Ausführungsbeispiele der Erfindung werden
nachfolgend anhand schematischer Zeichnungen nä-
her erläutert. Dabei zeigen:

[0055] Fig. 1 eine schematische Darstellung ei-
nes Ausführungsbeispiels eines erfindungsgemäßen
Verfahrens; und

[0056] Fig. 2 ein vereinfachtes Ablaufdiagramm ei-
nes Ausführungsbeispiels eines erfindungsgemäßen
Verfahrens.

[0057] In den Figuren werden gleiche oder funktions-
gleiche Elemente mit den gleichen Bezugszeichen
versehen.

[0058] In Fig. 1 ist in einer einfachen Draufsichtdar-
stellung eine Verkehrssituation gezeigt. Ein Fahrzeug
1 in Form eines Kraftfahrzeugs bewegt sich auf einer
Fahrbahn 2. Im Ausführungsbeispiel ist angrenzend
an die Fahrbahn 2 ein Parkbereich 3 ausgebildet. Der
Parkbereich 3 umfasst hier insbesondere einen Weg
4 und eine Parkzone 5. Benachbart zu dem Weg 4
ist beispielsweise im Bereich einer Einmündung an
die Fahrbahn 2 ein bewegbares Objekt 6 sowie ein
unbewegbares Objekt 7 positioniert. Darüber hinaus
ist im Parkbereich 3 beispielsweise beabstandet zu
dem Weg 4 und weiter entfernt zur Fahrbahn 2 bei-
spielsweise ein weiteres unbewegbares Objekt 8 an-
geordnet. Darüber hinaus ist beispielsweise angren-
zend an die Parkzone 5 beispielsweise ein bewegba-
res Objekt 9 positioniert.

[0059] Es ist darauf hinzuweisen, dass die Ausge-
staltung des Parkbereichs 3 mit dem Weg 4 und der
Parkzone 5 im Hinblick auf Lage und Formgebung
ebenso beispielhaft und nicht einschränkend zu ver-
stehen ist, wie die Position und Anzahl der Objekte
6 bis 9.

[0060] Das Fahrzeug 1 umfasst ein Parkassistenz-
system 10, welches eine Erfassungseinrichtung 11
und eine Auswerteeinheit 12 aufweist. Insbesondere
umfasst die Erfassungseinrichtung 11 zumindest ein
Kamerasystem mit zumindest einer Kamera.

[0061] Darüber hinaus umfasst das Parkassistenz-
system 10 eine Anzeigeeinheit 13.

[0062] Bezüglich eines Ausführungsbeispiels eines
erfindungsgemäßen Verfahrens wird ein Einparken
des Fahrzeugs 1 in den Parkbereich 3 und dort insbe-
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sondere in die Parkzone 5 durchgeführt. Es ist vorge-
sehen, dass der Umgebungsbereich des Fahrzeugs
1 bei diesem ersten Einparken mit der Erfassungsein-
richtung 11 erfasst wird und in dem Zusammenhang
Umgebungsinformationen detektiert werden. Dieses
Erfassen der Umgebungsinformationen kann auto-
matisch erfolgen oder in vorteilhafter Weise durch ei-
nen Fahrzeugnutzer gestartet werden. Das Fahrzeug
1 fährt dann in den Parkbereich 3 ein, bis es an der
Parkzone 5 eine Zielposition erreicht hat. Dies wird
gemäß einem Schritt S2 durchgeführt, nachdem ge-
mäß einem Schritt S1 das Erfassen der Umgebungs-
informationen erfolgt.

[0063] Auf der Anzeigeeinheit 13 wird gemäß einem
Schritt S3 dann der Parkbereich 3 mit den detektier-
ten Umgebungsinformationen angezeigt. Im Ausfüh-
rungsbeispiel wird dazu vorzugsweise der Weg 4, die
Parkzone 5 und die Objekte 6 bis 9 angezeigt. Dies
kann in einer Draufsichtdarstellung oder in einer per-
spektivischen Ansicht erfolgen. Hierzu kann auch ein
Umschalten der jeweiligen Ansichten ermöglicht sein.

[0064] Die Anzeigeeinheit 13 ist zumindest bereichs-
weise als berührsensitives Bedienfeld ausgebildet.

[0065] Ein Fahrzeugnutzer kann dann zumindest ein
Objekt 6 bis 9 als charakteristische Umfeldinformati-
on auswählen und abspeichern.

[0066] Im Ausführungsbeispiel kann vorgesehen
sein, dass der Fahrzeugnutzer das bewegbare Ob-
jekt 6 und/oder das bewegbare Objekt 9 auswählt.
Zusätzlich oder anstatt dazu kann vorgesehen sein,
dass der Fahrzeugnutzer das unbewegbare Objekt 7
und/oder das unbewegbare Objekt 9 auswählt.

[0067] Für die weitere Erläuterung wird bei einem
vorteilhaften Ausführungsbeispiel vorgesehen, dass
der Fahrzeugnutzer alle Objekte 6 bis 9 markiert bzw.
auswählt und diese somit dann auch abgespeichert
werden. Die Auswahl erfolgt in dem Zusammenhang
gemäß einem Schritt S4 und das Abspeichern in ei-
ner Datenbank gemäß einem Schritt S5. Vorzugs-
weise wird vorgesehen, dass auch die erreichte Ziel-
position des Fahrzeugs 1 beim ersten Einparken in
der Parkzone 5 abgespeichert wird. Dadurch wird
ein Informationscluster mit den ausgewählten und
abgespeicherten Objekten und der Zielposition er-
stellt. Vorzugsweise wird dieses Informationscluster
als Umfeldkarte abgespeichert.

[0068] Insbesondere wird der Parkbereich 3 auch als
Umfeldkarte durch die Anzeigeeinheit 13 angezeigt.

[0069] Verlässt das Fahrzeug 1 dann im Weiteren
den Parkbereich 3 wieder und möchte dann im Wei-
teren nachfolgend irgendwann wieder in den Park-
bereich 3 einparken, so wird ein derartiges wieder-

kehrendes Einparken durchgeführt, wenn der Park-
bereich 3 erkannt wird.

[0070] Dazu ist es dann in vorteilhafterweise ge-
mäß einem Schritt S6 vorgesehen, dass zunächst
ein Fahrzeugnutzer ein gewünschtes Wiedereinpar-
ken in den Parkbereich 3 vorgibt. Dazu wird insbe-
sondere das zugehörige Informationscluster aus der
Datenbank ausgewählt. Insbesondere ist dies dann
vorteilhaft, wenn eine Mehrzahl von derartigen Infor-
mationsclustern für mehrere, unterschiedliche Park-
bereiche abgespeichert ist. Es kann jedoch insbeson-
dere auch vorgesehen sein, dass diese Auswahl ge-
troffen wird, wenn nur ein derartiger Parkbereich mit
einem zugehörigen Informationscluster in der Daten-
bank abgespeichert ist.

[0071] Dies kann vorzugsweise auch durch Auswäh-
len auf der berührsensitiven Bedienoberfläche bzw.
dem berührsensitiven Bedienfeld der Anzeigeeinheit
13 durchgeführt werden.

[0072] Insbesondere wird automatisch mit einem
derartigen Auswählen eines Informationsclusters
durch den Fahrzeugnutzer dann auch ein Suchmo-
dus bzw. ein Erkennungsmodus der Erfassungsein-
richtung 11 aktiviert. Dies bedeutet, dass bei der Er-
fassung des Umgebungsbereichs gezielt nach den
ausgewählten und abgespeicherten Objekten dieses
Informationsclusters gesucht wird.

[0073] Befindet sich dann das Fahrzeug 1 bei ei-
nem gewünschten wiederkehrenden Einparken in
den Parkbereich 3 in einer Position, bei welcher zu-
mindest eines der abgespeicherten Objekte 6 bis 9
erkannt wird, so kann anhand von einem bestimmten
Aussagewert die Wahrscheinlichkeit bestimmt wer-
den, mit welcher der aktuell detektierte Parkbereich
dann diesem beim ersten Einparken charakterisier-
ten Parkbereich 3 entspricht. Vorzugsweise wird die-
ser Aussagwert umso höher, je mehr Objekte der
ausgewählten und abgespeicherten Objekte erkannt
werden.

[0074] Es wird aufgrund der Anzahl der Objekte und/
oder der Art und/oder des Typs einer Art eines Ob-
jekts und/oder abhängig von der Position eines Ob-
jekts im Parkbereich 3 zu einer Parkzone 5 und/oder
abhängig von einer Position eines Objekts zu einer
Fahrbahn 2 der Aussagewert erhöht oder erniedrigt.
Sind die ausgewählten und abgespeicherten Objek-
te so positioniert, insbesondere im Parkbereich 3 re-
lativ zur Parkzone 5 und/oder zur Fahrbahn 2, dass
sie alle praktisch gleichzeitig erfasst werden können,
insbesondere auch dann, wenn das Fahrzeug 1 noch
außerhalb des Parkbereichs 3 ist, so kann der Park-
bereich 3 relativ schnell erkannt werden bzw. relativ
schnell und eindeutig detektiert werden und beurteilt
werden, ob dieser aktuelle Parkbereich 3 dem Park-
bereich beim ersten Einparken entspricht.
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[0075] Ist eine Situation gegeben, bei welcher auf-
grund der Komplexität des Parkbereichs 3 eine der-
artige relativ gleichzeitige Erfassung der ausgewähl-
ten und abgespeicherten Objekte nicht möglich ist,
so kann bevorzugterweise allgemein auch vorgese-
hen sein, dass der Fahrzeugnutzer eine Reihenfol-
ge einer zeitlich nacheinander möglichen Detektion
von Objekten 6 bis 9 beim Auswählen und Abspei-
chern der Objekte für ein Informationscluster eben-
falls zusätzlich bestimmen kann, insbesondere kann
dies beim Auswählen beim ersten Einparken erfol-
gen. Dies führt dann bevorzugt dazu, dass beispiels-
weise bei dem Ausführungsbeispiel in Fig. 1 zu-
nächst die Objekte 6 und 7 relativ gleichzeitig er-
fasst werden können und wenn diese erkannt wer-
den zunächst bereits mit einer gewissen Aussage-
wahrscheinlichkeit der aktuell detektierte Parkbereich
als möglicher Parkbereich beim ersten Einparken be-
urteilt wird, obwohl weitere, ausgewählte und abge-
speicherte Objekte 8 und 9 noch nicht erfasst wur-
den. Dies kann auch dann vorgesehen sein, wenn
beispielsweise das bewegbare Objekt 6 bei einem
Beurteilungsprozess für ein wiederkehrendes Einpar-
ken dann aktuell nicht vorhanden ist oder bezüglich
der ursprünglichen örtlichen Position beispielsweise
zum Weg 4 etwas dazu verschoben ist oder in einer
geringfügigen anderen Position dazu angeordnet ist.
Ist hingegen das unbewegbare Objekt 7 nicht vorhan-
den, so ist mit in dem Zusammenhang höherer Wahr-
scheinlichkeit davon auszugehen bzw. insbesonde-
re auszuschließen, dass der aktuell detektierte Be-
reich 3 dem Parkbereich 3 beim ersten Einparken
entspricht. Somit wird praktisch die Gewichtung ei-
ner Detektion oder Nichtdetektion und somit einem
insbesondere Vorhandensein oder Nichtvorhanden-
sein von bewegbaren und unbewegbaren Objekten
unterschiedliche Bedeutung zugegeben bzw. zuge-
messen.

[0076] Wird dann ausgehend von einem ausreichen-
den Aussagewert, der größer einem Aussagegrenz-
wert ist, der aktuelle Parkbereich 3 als der beim
ersten Einparken gegebene Parkbereich 3 vermutet,
wird dem Fahrzeugnutzer das Einparken in diesen
Parkbereich 3 angeboten. Insbesondere ist vorgese-
hen, dass auf diesen Anbietungssschritt S7 folgend
dann zunächst gemäß dem Schritt S8 eine Bestäti-
gung dieses Einparkens durch einen Fahrzeugnutzer
erfolgen muss, bis das Fahrzeug 1 dann zumindest
semi-autonom in den Parkbereich 3 einfährt.

[0077] Auf diesem Weg kann dann durch zusätzli-
che Nachprüfungen bzw. Zusatzprüfungen und/oder
durch im Ausführungsbeispiel vorgesehenes dann
zeitlich nachfolgendes Erkennen eines Vorhanden-
seins des weiteren Objekts 8 dann im Nachfolgenden
des weiteren Objekts 9 der Aussagewert so erhöht
werden, dass es sich bei dem aktuellen Parkbereich
3 tatsächlich um den Parkbereich 3 beim ersten Ein-
parken handelt.

[0078] Insbesondere wird dann vorgesehen, dass
das Fahrzeug 1 gemäß einem Schritt S9 bis in die
Zielposition auf der Parkzone 5 bewegt wird.

[0079] Es kann vorgesehen sein, dass das Verbrin-
gen des Fahrzeugs 1 in die Zielposition 5 ohne weite-
re Kontrolle durchgeführt wird, sobald eine Mindest-
anzahl von Objekten detektiert wurde, die auch aus-
gewählt waren, insbesondere dann, wenn alle Objek-
te 6 bis 9 detektiert wurden.

[0080] Es kann alternativ auch vorgesehen sein,
dass zumindest phasenweise, insbesondere über
den gesamten Parkvorgang, das Einparken über-
wacht wird und eine individuelle Fahrtrajektorie be-
stimmt wird, so dass dann das Fahrzeug 1 in der
Parkzone 5 an eine Zielposition gebracht wird. Die-
se Zielposition kann dann die vorzugsweise beim ers-
ten Einparken abgespeicherte Zielposition sein, kann
jedoch dann auch eine davon abweichende aktuelle
Zielposition sein.

[0081] Die in den Ausführungsbeispielen gemäß
Fig. 1 und Fig. 2 genannten konkreten Möglichkeiten
und Alternativen sind nicht abschließend zu verste-
hen. Es darf auch an dieser Stelle nochmals auf die
Ausführungen vor der Figurenbeschreibung verwie-
sen werden, in denen noch weitere Alternativen und
Kombinationsmöglichkeiten genannt sind. Abhängig
von der jeweiligen Situation, wie ein Parkbereich aus-
gestaltet ist und/oder wie seine Lage zu einer aktu-
ellen Position des Fahrzeugs ist, können sich viel-
fältigste Ausgestaltungen ergeben, welche und wie
viel Objekte detektiert werden und von einem Nut-
zer individuell als charakterisierende Umfeldinforma-
tionen ausgewählt und abgespeichert werden. Ab-
hängig davon können sich auch wieder, wie in eini-
gen Ausführungsbeispielen erläutert und angedeutet,
verschiedenste Szenarien ergeben, um einen aktuel-
len Parkbereich auch als den beim ersten Einparken
vorhandenen Parkbereich 3 zu erkennen. Dies kann
unverzüglich anhand eines Erkennungsvorgangs, in
dem alle ausgewählten und abgespeicherten Objek-
te dann auch erkannt werden, erfolgen, es kann je-
doch auch ein diesbezüglich zeitliches Nacheinan-
derdetektieren erfolgen. Auch können sich hier dann
ausgehend von einem ersten Aussagewert Erhöhun-
gen dieses Aussagewert ergeben, wenn im laufen-
den Weiterbewegen des Fahrzeugs an den Parkbe-
reich heran oder bereits im Parkbereich drin weite-
re Bestätigungen der Richtigkeit des Parkbereichs
durch zusätzliches Erkennen von ausgewählten und
abgespeicherten Objekten ergibt.

[0082] Darüber hinaus ist es insbesondere auch er-
möglicht, dass sich ein ändernder Parkbereich 3, der
sich im Vergleich zu einem ersten bzw. einem vor-
hergehenden Einparken geändert hat, beispielsweise
im Hinblick auf den Ort und/oder die Anzahl von aus-
gewählten und abgespeicherten Objekten und/oder
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im Hinblick auf den Verlauf eines Wegs 4 und/oder
im Hinblick auf die Ausgestaltung einer Parkzone 5,
angepasst wird. Dazu kann ein Fahrzeugnutzer dann
wiederum einen Lernmodus aktivieren, in dem dann
aktualisiert wiederum individuell vom Fahrzeugnutzer
ausgewählte Objekte vorgesehen werden und abge-
speichert werden.

[0083] Darüber hinaus ist es auch möglich, dass die
Erfassungseinrichtung 11 selbst eine örtliche und/
oder formmäßige und/oder optisch unterschiedliche
Erscheinung eines noch vorhandenen Objekts 6 bis
9 im Vergleich zu der Position und/oder Größe und/
oder optischen Ausgestaltung beim ersten Einparken
erkennt und dem Fahrzeugnutzer automatisch die-
se Abweichung eines Objekts 6 bis 9 im Hinblick auf
die aktuelle Situation im Vergleich zur Situation beim
ersten Einparken anzeigt und anbietet, dass dieses
aktuelle Objekt dann in der geänderten Ausgestal-
tung neu ausgewählt und abgespeichert wird. Da-
durch wird der Fahrzeugnutzer intelligent durch das
System selbst unterstützt, was insbesondere dann
vorteilhaft ist, wenn der Fahrzeugnutzer eine Mehr-
zahl von Objekten in einem Informationscluster aus-
gewählt und abgespeichert hat und sich diesbezüg-
lich nicht mehr explizit daran erinnert, welche derar-
tigen Objekte und in welcher Ausgestaltung er diese
Objekte beim ersten Einparken ausgewählt und ab-
gespeichert hat.
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Patentansprüche

1.   Verfahren zum wiederkehrenden Einparken ei-
nes Fahrzeugs (1) in einen Parkbereich (3), bei wel-
chem bei einem ersten Einparken in den Parkbereich
(3) Umgebungsinformationen des Parkbereichs (3)
mit einer Erfassungseinrichtung (11) des Fahrzeugs
(1) erfasst werden, wobei bei dem ersten Einparken
die Umgebungsinformationen auf einer Anzeigeinheit
(13) angezeigt werden, dadurch gekennzeichnet,
dass ein Fahrzeugnutzer aus den angezeigten Um-
feldinformationen zumindest ein Objekt (6, 9) aus ei-
ner ersten Objektkategorie als den Parkbereich (3)
charakterisierende Umfeldinformation auswählt und/
oder aus den angezeigten Umfeldinformationen zu-
mindest ein Objekt (7, 8) aus zumindest einer zur
ersten unterschiedlichen zweiten Objektkategorie als
den Parkbereich (3) charakterisierende Umfeldinfor-
mation auswählt, wobei die ausgewählten Objekte (6
bis 9) abgespeichert werden und zum wiederkehren-
den Einparken abhängig von ausgewählten und ab-
gespeicherten Objekten (6 bis 9) ein aktuell erfasster
Parkbereich als der Parkbereich (3) beim ersten Ein-
parken erkannt wird.

2.   Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass beim ersten Einparken in den Park-
bereich (3) zumindest ein ortsfestes unbewegbares
Objekt (7, 8) angezeigt wird und dieses Objekt (7, 8)
durch Auswählen der ersten Objektkategorie zuge-
ordnet wird.

3.   Verfahren nach Anspruch 2, dadurch gekenn-
zeichnet, dass eine Anzahl m von Objekten (7, 8)
der ersten Objektkategorie ausgewählt und abge-
speichert wird, und bei einem, für ein nachfolgendes
wiederkehrendes Einparken nachfolgenden Erken-
nen von maximal m – 1 Objekten (7, 8) der ersten Ob-
jektkategorie ein Aussagewert dafür bestimmt wird,
mit welcher Wahrscheinlichkeit der aktuelle Parkbe-
reich dem Parkbereich (3) beim ersten Einparken ent-
spricht.

4.   Verfahren nach einem der vorhergehenden An-
sprüche, dadurch gekennzeichnet, dass beim ers-
ten Einparken in den Parkbereich (3) zumindest ein
bewegbares Objekt (6, 9) angezeigt wird und dieses
Objekt (6, 9) durch Auswählen der zweiten Objektka-
tegorie zugeordnet wird.

5.   Verfahren nach Anspruch 4, dadurch gekenn-
zeichnet, dass eine Anzahl n von Objekten (6, 9) der
zweiten Objektkategorie ausgewählt und abgespei-
chert wird, und bei einem, für ein nachfolgendes wie-
derkehrendes Einparken nachfolgenden Erkennen
von maximal n – 1 Objekten (6, 9) der zweiten Ob-
jektkategorie ein Aussagewert dafür bestimmt wird,
mit welcher Wahrscheinlichkeit der aktuelle Parkbe-
reich dem Parkbereich (3) beim ersten Einparken ent-
spricht, insbesondere der Aussagewert abhängig von

der Anzahl der fehlenden Objekte (6, 9) und/oder ab-
hängig von der Art der fehlenden Objekte (6, 9) und/
oder abhängig vom Typ einer Art der fehlenden Ob-
jekte (6, 9) bestimmt wird.

6.     Verfahren nach Anspruch 4 oder 5, dadurch
gekennzeichnet, dass bei einem, für ein nachfol-
gendes wiederkehrendes Einparken nachfolgenden
Erkennen eines Objekts (6, 9) der zweiten Objekt-
kategorie an einer zu der Position beim ersten Ein-
parken unterschiedlichen Position und/oder bei einer
Veränderung einer Anzahl von Objekten an einer Po-
sition eines ausgewählten Objekts (6, 9) der zwei-
ten Kategorie ein Aussagewert dafür bestimmt wird,
mit welcher Wahrscheinlichkeit der aktuelle Parkbe-
reich dem Parkbereich (3) beim ersten Einparken ent-
spricht, wobei der Aussagewert abhängig von der
Größe der Positionsänderung und/oder abhängig von
der Anzahl der zusätzlichen Objekte an der Position
bestimmt wird.

7.     Verfahren nach einem der vorhergehenden
Ansprüche, dadurch gekennzeichnet, dass als den
Parkbereich (3) charakterisierende Objekte (6 bis 9)
diejenigen Objekte außerhalb einer Parkzone (5) des
Parkbereichs (3) ausgewählt werden.

8.   Verfahren nach einem der vorhergehenden An-
sprüche, dadurch gekennzeichnet, dass das Aus-
wählen durch Antippen auf einer berührsensitiven
Bedienfläche der Anzeigeeinheit (13) durchgeführt
wird.

9.   Verfahren nach einem der vorhergehenden An-
sprüche, dadurch gekennzeichnet, dass eine bei
ersten Einparken erreichte Zielposition des Fahr-
zeugs (1) in einer Parkzone (5) des Parkbereichs (3)
abgespeichert wird.

10.   Verfahren nach Anspruch 9, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Zielposition zusammen mit den
abgespeicherten Objekten (6 bis 9) als Informations-
cluster, insbesondere als Umfeldkarte, abgespeichert
wird.

11.   Verfahren nach Anspruch 9 oder 10, dadurch
gekennzeichnet, dass beim Erkennen des aktuell er-
fassten Parkbereichs als der Parkbereich (3) beim
ersten Einparken das Fahrzeug (1) zumindest semi-
autonom in die abgespeicherte Zielposition gebracht
wird.

12.     Verfahren nach einem der vorhergehenden
Ansprüche, dadurch gekennzeichnet, dass für zu-
mindest zwei verschiedene Parkbereiche jeweils bei
einem ersten Einparken der Parkbereich mit zuge-
hörigen ausgewählten und abgespeicherten Objek-
ten als Informationscluster charakterisiert wird und
das vor dem wiederkehrenden Einparken durch ei-
nen Fahrzeugnutzer aus den abgespeicherten Infor-
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mationsclustern dasjenige ausgewählt wird, welches
zu dem für das nachfolgend gewünschte wiederkeh-
rende Einparken vorgesehenen Parkbereich gehört,
und zum wiederkehrenden Einparken abhängig von
ausgewählten und abgespeicherten Objekten dieses
Informationsclusters ein aktuell erfasster Parkbereich
als dieser Parkbereich beim ersten Einparken er-
kannt wird.

13.     Verfahren nach einem der vorhergehenden
Ansprüche, dadurch gekennzeichnet, dass nach
dem Erkennen des aktuellen Parkbereichs als der
Parkbereich (3) beim ersten Einparken dem Fahr-
zeugnutzer das Einparken in den aktuellen Parkbe-
reich (3) angeboten wird und das Einparken in eine
Parkzone (5) des Parkbereichs (3) erst dann gestar-
tet wird, wenn der Fahrzeugnutzer das Einparken be-
stätigt hat.

14.     Verfahren nach einem der vorhergehenden
Ansprüche dadurch gekennzeichnet, dass beim ei-
nem ausgewählten Objekt (7, 8) der ersten Objektka-
tegorie die Art (Baum, Mauer) des Objekts (7, 8) und/
oder der Typ (Nadelbaum Laubbaum im Winter un-
terschiedlich, geschnitten nicht geschnitten) Hecke)
einer Art des Objekts (7, 8) und/oder die Position des
Objekts (7, 8) zu einer Parkzone (5) des Parkbereichs
(3) und/oder einer Fahrbahn (2) außerhalb des Park-
bereichs (3) abgespeichert werden und/oder bei ei-
nem ausgewählten Objekt (6, 9) der zweiten Objekt-
kategorie die Art (Fahrrad, Anhänger, Mülltonne) des
Objekts (6, 9) und/oder der Typ einer Art des Objekts
(6, 9) und/oder die Position des Objekts (6, 9) zu ei-
ner Parkzone (5) des Parkbereichs (3) und/oder einer
Fahrbahn (2) außerhalb des Parkbereichs (3) abge-
speichert werden.

15.   Parkassistenzsystem (10) für ein Fahrzeug (1),
mit einer Erfassungseinrichtung (11) zum Erfassen
eines Umgebungsbereichs eines Fahrzeugs (1) und
mit einer Auswerteeinheit (12), welches zum Durch-
führen eines Verfahrens nach einem der vorherge-
henden Ansprüche ausgebildet ist.

Es folgt eine Seite Zeichnungen
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Anhängende Zeichnungen
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