woO 2009/0157-78 A1 |10 0 OO0 00 0

(12) NACH DEM VERTRAG UBER DIE INTERNATIONALE ZUSAMMENARBEIT AUF DEM GEBIET DES
PATENTWESENS (PCT) VEROFFENTLICHTE INTERNATIONALE ANMELDUNG

(19) Weltorganisation fiir geistiges Eigentum

Internationales Biiro

(43) Internationales Veroffentlichungsdatum

5. Februar 2009 (05.02.2009)

PO 00 00 A

(10) Internationale Veroiffentlichungsnummer

WO 2009/015778 Al

(51) Internationale Patentklassifikation:

GO02B 27/01 (2006.01) B62D 13/00 (2006.01)
GO5D 1/02 (2006.01) GO2B 27/00 (2006.01)
BG6OR 1/00 (2006.01) GO1S 17/93 (2006.01)

(21) Internationales Aktenzeichen: PCT/EP2008/005841

(22) Internationales Anmeldedatum:

17. Juli 2008 (17.07.2008)

(25) Einreichungssprache:
(26) Verotfentlichungssprache:

(30) Angaben zur Prioritét:

102007 036 078.0 1. August 2007 (01.08.2007)
102008 006 309.6  28. Januar 2008 (28.01.2008)

(71) Anmelder (fiir alle Bestimmungsstaaten mit Ausnahme
von US): DAIMLER AG [DE/DE]; Mercedesstrasse 137,
70327 Stuttgart (DE).

(72) Erfinder; und

(75) Erfinder/Anmelder (nur fiir US): HAHN, Stefan
[DE/DE]; Ochsensteige 69, 89075 Ulm (DE). EHLGEN,
Tobias [DE/DE]; Beim Herbstenhof 50, 72076 Tiibingen
(DE). GLASER, Markus [DE/DE]; Hummelbergstr.
2a, 70195 Stuttgart-Botnang (DE). RULAND, Thomas
[DE/DE]; Funfkirchenerstrasse 12, 88069 Tettnang (DE).

(81) Bestimmungsstaaten (soweit nicht anders angegeben, fiir
Jede verfiighare nationale Schutzrechtsart): AE, AG, AL,
AM, AO, AT, AU, AZ, BA, BB, BG, BH, BR, BW, BY,
BZ, CA, CH, CN, CO, CR, CU, CZ, DE, DK, DM, DO,
DZ, EC, EE, EG, ES, FI, GB, GD, GE, GH, GM, GT, HN,

[Fortsetzung auf der néichsten Seite]

(54) Title: METHOD AND DEVICE FOR DRIVER SUPPORT WHEN ROUTING A VEHICLE OR VEHICLE COMBINATION

(54) Bezeichnung: VERFAHREN UND VORRICHTUNG ZUR FAHRERUNTERSTUTZUNG BEIM RANGIEREN EINES

FAHRZEUGES ODER FAHRZEUGGESPANNS

2 3
/4
| 7~
- & h
=
I~
~N
N

FIG. 2

(57) Abstract:  The invention
relates to a method and a device
for driver support when routing
a vehicle or vehicle combination
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one another. The method provides
for a future vehicle course (11)
to be predicted that shows the
position at which the vehicle or
series of vehicles (1) will attain a
straight-line orientation (12).
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vor, dass ein kiinftiger Fahrverlauf
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/\12 angibt, an welcher Position das
Fahrzeug oder Fahrzeuggespann

(1) eine geradlinige Stellung (12)
erreichen wird.
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Verfahren und Vorrichtung zur Fahrerunterstiitzung beim

Rangieren eines Fahrzeuges oder Fahrzeuggespanns

Die Erfindung betrifft ein Verfahren und eine Vorrichtung zur
Fahrerunterstiitzung beim Rangieren eines Fahrzeuges oder
Fahrzeuggespanns, welches mehrere gegeneinander knickbare

Fahrzeugelemente aufweist.

Zur Vermeidung von Unfadllen beim Fihren eines Fahrzeuges ist
es notwendig, dass ein Fahrer das Umfeld des Fahrzeuges
moglichst optimal einsehen kann. Die Erfassung des Umfeldes
des Fahrzeuges erfolgt hierbei im Wesentlichen durch eine
Sichtprifung des Fahrers. Insbesondere beim Rangieren eines
Fahrzeuges, beispielsweise eines Nutzfahrzeuges stellt sich
aufgrund der Sitzposition des Fahrers das Problem, dass ein
groBer Teil des einzusehenden Fahrzeugrickraums durch den
Fahrzeugkdrper selbst, insbesondere Kofferaufbauten oder
Container verdeckt ist. Als eine Loésung des Problems sind
unterschiedlichste Spiegel~ und Linsenkonstruktionen zur
Anbringung am Fahrzeug bekannt. Alternativ dazu werden
Kameraeinrichtungen eingebaut, wodurch der Rickraum des
Fahrzeuges erfasst wird und die so gewonnenen Bilddaten dem
Fahrzeugfiihrer gut einsehbar auf einem Bildschirm im

Armaturenbereich angezeigt werden.

Aus der DE 102005051804 Al ist eine Rangierhilfe fiir Fahrer

von Fahrzeugen und Fahrzeuggespannen, welche gegeneinander
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knickbare Fahrzeugelemente aufweisen, bekannt. Hierbei wird
durch eine Kamera die momentane rickwdrtige Umgebung des
Fahrzeuges oder Fahrzeuggespanns erfasst. Daruber hinaus
erfolgt eine Erfassung eines momentanen Lenkwinkels
wenigstens einer lenkbaren Achse des Fahrzeuges sowie eine
momentane Erfassung eines Knickwinkels wenigstens der
gegeneinander knickbaren Fahrzeugelemente. Die erfassten
Werte sowie die in einer Speichereinheit hinterlegten
Abmessungen des Fahrzeuges oder Fahrzeuggespanns werden einem
Prozessormodul zugefihrt. Anhand der erfassten Werte sowie
der Abmessungen des Fahrzeuges oder Fahrzeuggespanns wird im
Prozessormodul ein kinftiger Fahrverlauf, umfassend eine
Fahr- und/oder Schleppspur, prognostiziert und den durch die
Kamera erfassten Bildern Uberlagert dem Fahrer als

Rangierhilfe auf dem Bildschirm angezeigt.

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ein verbessertes
Verfahren und eine Vorrichtung zur Durchfihrung des
Verfahrens als Rangierhilfe fiir einen Fahrer eines Fahrzeuges
oder Fahrzeuggespanns, welches gegeneinander knickbare

Fahrzeugelemente aufweist, anzugeben.

Die Aufgabe wird erfindungsgemidBl durch ein Verfahren und eine
Vorrichtung zur Durchfihrung des Verfahrens mit den in den
Ansprichen 1 und 9 angegebenen Merkmalen geldst. Vorteilhafte
Weiterbildungen der Erfindung sind Gegenstand der

Unteranspriiche.

Das erfindungsgemdBe Verfahren prognostiziert einen kiinftigen
Fahrverlauf, umfassend eine Fahr- und/oder Schleppspur,
welcher angibt, an welcher Position das Fahrzeug oder
Fahrzeuggespann, welches gegeneinander knickbare
Fahrzeugelemente aufweist, eine geradlinige Stellung im

zukinftigen Fahrverlauf, insbesondere in einem
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Rickwartsfahrverlauf erreichen wird. Dabei sieht das
Verfahren vor, dass eine riickwdrtige momentane Umgebung, ein
momentaner Lenkwinkel wenigstens einer lenkbaren Achse sowie
ein momentaner Knickwinkel wenigstens der gegeneinander
knickbaren Fahrzeugelemente des Fahrzeuges oder
Fahrzeuggespanns erfasst werden, anhand der der moégliche
zukinftige Ruckwartsfahrverlauf im Umfang einer Fahrspur
und/oder einer Schleppspur ermittelt wird. Hierdurch kann
einem Fahrer frithzeitig angezeigt werden, welcher Fahrverlauf
das Fahrzeug oder Fahrzeuggespann beim Rickwadrtsfahren in die
endgliltige Position bringt. Somit wird der Fahrer frihzeitig
auf eine mdgliche Fehleinstellung hingewiesen, so dass der
Fahrer beispielsweise durch rechtzeitiges Andern des
aktuellen Lenkwinkels den ermittelten Riuckwartsfahrverlauf
derart korrigieren kann, dass ein Vorwdrtsfahren vermieden
wird. Zur Ermittlung eines zukinftigen Vorwdrtsfahrverlaufs

wird demgegenliber die frontseitige Umgebung erfasst.

Zur Sicherstellung eines weitgehend in Echtzeit
prognostizierten Fahrverlaufs und zur Bericksichtigung von
starken Variationen innerhalb kurzer Rangierstrecken werden
die Werte der Umgebung, des Lenkwinkels und des Knickwinkels
fortlaufend aktuell erfasst und einem Prozessormodul
zugefihrt und dort zu dem kinftigen Fahrverlauf verarbeitet,
der anschlieBend beispielsweise optisch ausgegebenen werden
kann. Insbesondere wird anhand der erfassten Daten mittels
des Prozessormoduls der zukinftige Fahrverlauf prognostiziert
und perspektivisch richtig, symbolisch den durch eine Kamera
aufgenommenen Bilddaten der Umgebung uberlagert. In einer
besonders vorteilhaften Ausgestaltung werden dabei in der
Umgebung erfasste Objekte, beispielsweise Pflanzen oder
Bauten, nach ihrer Uberfahrbarkeit klassifiziert. Uberfahrbar

sind beispielsweise Abwasserkanalabdeckungen oder niedrige
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Bordsteinkanten, wdhrend ein Uberfahren beispielsweise von

Pflanzen oder Mauern vermieden werden sollte.

Dariber hinaus werden die durch das Prozessormodul aktuell
erfassten Werte der Umgebung, des Lenkwinkels und des
Knickwinkels und die ermittelte Fahr- und/oder Schleppspur
einer Anzeigeeinheit zugefihrt und dem Fahrer auf einem von
diesem wahrend der Fahrt einsehbaren Bildschirm symbolisch in
den erfassten Umgebungsbilddaten liberlagert ausgegeben. In
einer weiteren moglichen Ausfihrungsform kénnen Distanzlinien
dem angezeigten Fahrverlauf und/oder der angezeigten Umgebung
Uberlagert angezeigt werden, welche den Fahrer bei
Einschatzungen von Entfernungen wahrend des

Rickwdrtsrangierens unterstitzt.

Je nach Einsatz des Fahrzeuges oder Fahrzeuggespanns,
insbesondere bei Nutzung anderer Aufbauten oder Anhanger,
sind zweckmdBigerweise verschiedene Abmessungen des
Fahrzeuges oder Fahrzeuggespanns in Abhdngigkeit von Anzahl
und/oder Typ der jeweiligen knickbaren Fahrzeugelemente
gespeichert. In einer moglichen Ausfihrungsform des
Verfahrens werden dann in Abhdangigkeit von der Anzahl
und/oder vom Typ der momentan verwendeten Fahrzeugelemente
deren zugehorige Abmessungen bei der Ermittlung des
prognostizierten Fahrverlaufs automatisch oder manuell aus
dem Speicher ausgelesen. Dadurch ist es moglich, dass beim
Ermitteln des prognostizierten Fahrverlaufs fir ein
Rickwdrtsrangieren des Fahrzeuges oder Fahrzeuggespanns die
diesem zugehdrigen Abmessungen oder Verdnderungen dieser,
z. B. neuer Anhidnger, andere Aufbauten, bericksichtigt
werden. Solche Anderungen lassen sich ohne groflen technischen
Aufwand beim Verfahren {ibernehmen, indem beispielsweise die
entsprechenden neuen AbmaBe in den Speicher einer mobilen

und/oder statischen Verarbeitungseinheit eingegeben werden.
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Bei einer entsprechenden Ausfiihrung kann dies insbesondere
auch drahtlos erfolgen. Im Falle sich hdufiger wiederholender
(gleicher) Anderungen (z. B. Fahrt mit aufgeladenen bzw.
abgeladenen Container) konnen auch mehrere unterschiedliche
Fahrzeugkonturen oder -abmafle im Speicher des Prozessormoduls

enthalten sein und abgerufen werden.

Zus&dtzlich wird der prognostizierte Fahrverlauf, welcher eine
vom momentanen Lenk- und Knickwinkel abhdngige Fahr- und/oder
Schleppspur umfasst, in einem die riickwdrtige Umgebung
wiedergebenden Bild Uberlagert angezeigt. Mit Hilfe dieser
Uberlagerten Darstellung ist es moéglich, Entfernungen in
Bezug auf den Fahrverlauf und die rickwdrtige Umgebung

optimal einsch&atzen zu koénnen.

In einer weiteren Ausfihrungsform wird der prognostizierte
Fahrverlauf an jeweilige Anderungen der rickwartigen
Umgebung, des momentanen Lenkwinkels und/oder des momentanen
Knickwinkels, die fortlaufend durch eine entsprechende
Vorrichtung erfasst werden, angepasst. Dabei werden
insbesondere in der Umgebung erfasste Objekte entsprechend
der klassifizierten Uberfahrbarkeit ermittelt, ausgegeben und
angezeigt. Dadurch werden dem Fahrer immer ein in
Abhdngigkeit von aktuellen Anderungen der Fahrparameter
aktualisierter prognostizierter Fahrverlauf und kritische

Positionen im Fahrverlauf auf einem Bildschirm angezeigt.

Die Vorrichtung zur Durchfihrung des Verfahrens ist so
ausgebildet, dass ermittelt werden kann, an welcher Position
das Fahrzeug oder Fahrzeuggespann, welches gegeneinander
knickbare Fahrzeugelemente aufweist, eine geradlinige
Stellung im kiinftigen Fahrverlauf, z. B. in einem

Rickwdartsfahrverlauf, erreicht.
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Dabei umfasst die Vorrichtung eine Messeinheit zur Erfassung
der rilckwdrtigen Umgebung, eine Messeinheit zur Erfassung des
Lenkwinkels wenigstens einer lenkbaren Achse, eine
Messeinheit zur Erfassung des Knickwinkels wenigstens der
gegeneinander knickbaren Fahrzeugelemente, ein Prozessormodul
und eine Anzeigeeinheit. Dem Prozessormodul werden die
aktuell erfassten Werte der Umgebung, des Lenkwinkels und des
Knickwinkels zur Verarbeitung und Ermittelung des kinftigen
Fahrverlaufs, insbesondere eines Riuckwdrtsfahrverlaufs

zugefihrt, der auf der Anzeigeeinheit darstellbar ist.

Die Messeinheiten zur Ermittlung des Lenk- oder Knickwinkels
sind bevorzugt als Positionssensoren, insbesondere
Winkelsensoren in Form von magnetoresistiven Winkelsensoren

oder Hallsensoren ausgebildet.

Das Prozessormodul weist mindestens eine Verarbeitungseinheit
sowie eine Speichereinheit auf. Vorzugsweise dient die
Verarbeitungseinheit der Verarbeitung der erfassten Werte der
Umgebung, des Lenkwinkels und des Knickwinkels. Dabei werden
in der Speichereinheit die Abmessungen verschiedener
Fahrzeuge oder Fahrzeuggespanne in Abhangigkeit von Anzahl
und/oder Typ der jeweiligen Fahrzeugelemente gespeichert und
sind je nach Einsatz eines der Fahrzeuge oder
Fahrzeuggespanne abrufbar. Mittels der Verarbeitungseinheit
werden die momentane riickwdrtige Umgebung, der momentane
Lenkwinkel, der momentane Knickwinkel sowie die den aktuell
verwendeten Fahrzeug oder Fahrzeuggespann zugrunde liegenden
Abmessungen bei der Ermittlung des prognostizierten

Fahrverlaufs bericksichtigt.

Fiir eine méglichst umfassende Ermittlung der rickwartigen
Umgebung ist eine Messeinheit vorgesehen, welche

beispielsweise als eine Kamera, insbesondere eine
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omnidirektionale Kamera oder ein Radar/Lidar ausgebildet ist.
Mittels der Kamera konnen Bilder in alle Richtungen
aufgenommen werden. Somit kann ein Einsatz einer weiteren
Messeinheit, beispielsweise einer weiteren Kamera, vermieden
werden. Dariber hinaus kann durch Rundumaufnahme der Umgebung
sowohl ein Vorwdrts- als auch ein Rickwartsfahrverlauf
ermittelt werden. Dabeil wird mittels der Kamera auch jener
Bereich der Umgebung erfasst, welcher fir den Fahrer
beispielsweise aufgrund eines eigenen Fahrzeugkdérpers, z. B.
eines aufgeladenen Containers oder eines Kofferaufbaus, nicht

einsehbar ist.

Zur Anzeige des Fahrverlaufs, insbesondere liberlagert in
Bilddaten der erfassten Umgebung eignen sich insbesondere im
Bereich des Armaturenbretts angeordnete Anzeigeeinheiten,

z. B. ein Bildschirm oder ein so genannter Head-up Display,
bei welchem die darzustellenden Bilddaten auf im Fahrzeug
vorhandene Fl&dchen, insbesondere die Windschutzscheibe
projiziert werden. Dariiber hinaus kann die Bildanzeige in
einen oder in den Bereich eines Rickspiegels des Fahrzeuges
oder Fahrgespanns integriert werden. Dies bietet den Vorteil,
dass die Bildanzeige an Orten erfolgt, welche regelmalig
durch den Fahrzeugfithrer bei der Fahrt oder beim Rangieren
ohnehin eingesehen werden missen; eine Kombination von
Rickspiegel und Kamerabildanzeige fihrt somit zu einer

ergonomischen Verbesserung der Rangierunterstiitzung.

Ausfihrungsbeispiele werden anhand von Zeichnungen naher

erlautert.

Dabei zeigen:

Fig. 1 eine schematische Darstellung eines Fahrzeuges oder

Fahrzeuggespanns, und
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Fig. 2 eine schematische Darstellung eines
prognostizierten Rlickwdrtsfahrverlaufs eines

Fahrzeuges.

Einander entsprechende Teile sind in allen Figuren mit den

gleichen Bezugszeichen versehen.

Figur 1 zeigt eine schematische Darstellung eines Fahrzeuges
oder Fahrzeuggespanns 1 mit gegeneinander knickbaren
Fahrzeugelementen 2 und 3 (im Weiteren kurz Fahrzeug 1

genannt) .

Dabei ist das Fahrzeugelement 2 mit dem Fahrzeugelement 3
beispielsweise durch eine flexible Verbindung 4, z. B. ein
Gelenk oder eine Anh&dngervorrichtung, verbunden. Das
Fahrzeugelement 2 ist beispielsweise eine Zugmaschine und das

Fahrzeugelement 3 ein Anhéanger.

Im dem Fahrzeugelement 2, welche eine Zugmaschine eines
Fahrzeuggespanns ist, ist an einer geeigneten Position eine

fir den Fahrer einsehbare Bildschirmanzeige 5 angeordnet.

Eine Messeinheit, welche insbesondere als ein
Positionssensor, beispielsweise ein Winkelsensor in Form
eines Hall- oder magnetoresistiven Winkelsensors, ausgebildet
ist, misst fortlaufend einen Lenkwinkel 8 an wenigstens einer
lenkbaren Achse 9. Dieser Lenkwinkel 8 resultiert aus einer
durch den Fahrer ausgefiihrten Lenkbewegung. Weiterfithrend
Ubertrdagt sich die Lenkbewegung im Fahrverlauf uber die
Verbindung 4 vom Fahrzeugelement 2 auf das Fahrzeugelement 3.
Diese Veranderung des Winkels zwischen den gegeneinander
knickbaren Fahrzeugelementen 2, 3 wird als Knickwinkel 9 von
einer weiteren Messeinheit fortlaufend erfasst. Diese

Messeinheit ist als ein Positionssensor, insbesondere ein
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Winkelsensor in Form eines Hall- oder magnetoresistiven
Winkelsensors ausgebildet. Als Messeinheit kann im
Zusammenhang mit dieser Erfindung alternativ oder zusé&dtzlich
auch wenigstens eine Kamera eingesetzt werden. Von besonderem
Vorteil ist es dabei, falls es sich bei der wenigstens einen
Kamera um eine omnidirektionale Kamera handelt, womit

Umgebungsbereiche von bis zu 360° erfassbar sind.

Am vorderen und/oder hinteren Ende des Fahrzeugelementes 3
ist dariber hinaus eine weitere nicht ndher dargestellte
Messeinheit insbesondere eine Kamera 6 angeordnet, welche
beispielsweise die rilckwdrtige Umgebung 7 des Fahrzeuges 1
fortlaufend erfasst. Fir eine optimale Erfassung der
rickwdrtigen Umgebung 7 kann die Kamera 6, insbesondere als
eine omnidirektionale Kamera 6 ausgebildet sein. Mittels
dieser Kamera 6 konnen Bilder in alle Richtungen aufgenommen
werden. Alternativ kann anstelle einer Kamera 6 auch ein
Radar oder Lidar oder eine andere geeignete

Bildaufnahmeeinheit verwendet werden.

Der aus der Lenkbewegung resultierende Lenkwinkel 8 an der
lenkbaren Achse 9 des Fahrzeuges 1, der Knickwinkel 10
zwischen den gegeneinander knickbaren Fahrzeugelementen 2, 3
sowie die erfassten Bilder der riickwdrtigen Umgebung 7 werden

einem nicht dargestellten Prozessormodul zugefihrt.

Das Prozessormodul weist mindestens eine Verarbeitungs- sowie
eine Speichereinheit auf. In der Verarbeitungseinheit wird
aus allen zugefihrten Werten ein kiinftiger Fahrverlauf 11,
insbesondere ein Riickwdrtsfahrverlauf prognostiziert. Dieser
prognostizierte Fahrverlauf 11 gibt an, an welcher Position,
im Bezug auf die beispielsweise riickwdrtige Umgebung 7, das
Fahrzeug 1 mit gegeneinander knickbaren

Fahrzeugelementen 2, 3 eine geradlinige Stellung 12 erreicht.
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Dariber hinaus sind in der Speichereinheit jeweilige
Abmessungen des Fahrzeuges 1 in Abhdngigkeit von Anzahl
und/oder Typ der jeweiligen gegeneinander knickbaren
Fahrzeugelemente 2, 3 gespeichert. Entsprechend des Einsatzes
des Fahrzeuges 1 sind die Abmessungen automatisch oder

manuell abrufbar.

Figur 2 zeigt schematisch eine Darstellung eines beispielhaft
prognostizierten Rickwartsfahrverlaufs 11 eines Fahrzeuges 1

mit gegeneinander knickbaren Fahrzeugelementen 2, 3.

Die Messeinheit, insbesondere Kamera 6, welche am hinteren
Ende des Fahrzeugelementes 3 angeordnet ist, erfasst
fortlaufend die rickwartige Umgebung 7 des Fahrzeuges 1.
Dariiber hinaus werden der momentane Lenkwinkel 8 und der
momentane Knickwinkel 10 mittels weiterer Messeinheiten
fortlaufend erfasst. In der Speichereinheit sind die
Abmessungen des Fahrzeuges oder Fahrzeuggespanns 1 in
Abhangigkeit von Anzahl und/oder Typ der jeweiligen
gegeneinander knickbaren Fahrzeugelemente 2, 3 gespeichert
und abrufbar. Anhand dieser erfassten und abrufbaren Werte
wird in der Verarbeitungseinheit des Prozessormoduls der
kiinftige Riickwdrtsfahrverlauf 11 in Form einer Fahr- und
Schleppspur berechnet, welcher angibt, an welcher Position
das Fahrzeug 1 eine geradlinige Stellung 12 erreicht. Der
Rickwdrtsfahrverlauf 11 ist in Form von Umrisslinien des
Fahrzeugs 1 in verschiedenen Positionen entlang des

prognostizierten Verlaufs dargestellt.

Je nach Art und Ausfiihrung des Verfahrens kann die Anzeige
des Rickwartsfahrverlaufs 11 gestuft, d. h. wie dargestellt
mit verschiedenen Positionen des Fahrzeugs 1, oder

fortlaufend als eine durchgehende Fahrkurve mit Fahr-
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und/oder Schleppspur ausgegeben werden. Neben einer
derartigen unterschiedlichen Liniengestaltung kann auch eine
unterschiedliche Farbgestaltung verwendet werden, die
beispielsweise auf mogliche Kollisionen im prognostizierten

Rlickwartsfahrverlauf 11 hinweist.

Auch kénnen in der ausgegebenen Anzeige des prognostizierten
Fahrverlaufs 11 Umgebungsbilddaten liberlagert werden, so dass
in der riuckwdrtigen Umgebung 7 vorhandene Objekte, wie
beispielsweise niedrige Bordsteinkanten, Parkbegrenzer, oder
ahnliches, dargestellt sind. Auf diese Weise wird der Fahrer
vor Objekten gewarnt ohne aber durch unnétige
Detailinformationen abgelenkt zu sein. Dabei k&nnen die
erfassten Objekte zusdtzlich in Uberfahrbare und nicht
uberfahrbare Objekte klassifiziert werden. Wird eines der
identifizierten Objekte als uberfahrbar klassifiziert, so
kann mittels des erfindungsgemdBen Verfahrens dieses Objekt
durch entsprechende Bildverarbeitung aus den Bilddaten
entfernt werden, um so die ausgegebene Darstellung mit dem
prognostizierten Fahrverlauf 11 von "irrelevanten" Objekten
zu befreien. Demgegeniiber koénnen nicht uUberfahrbare Objekte,
wie beispielsweise Bdume, Verkehrsschilder, die auf
Kollisionskurs liegen, farblich gekennzeichnet werden.

Zusatzlich kann der Fahrer akustisch gewarnt werden.

Aufgrund der innerhalb einer kurzen Rangierstrecke starken
Variationen durch Anderungen von Lenkwinkel 8 und/oder
Knickwinkel 10 kann der prognostizierte Fahrverlauf 11
fortlaufend an momentane Anderungen der rickwdrtigen
Umgebung 7, des momentanen Lenkwinkels 8 und des momentanen
Knickwinkels 10 angepasst und ausgegeben werden. Somit kann
der Fahrer die aufgrund von FahrmaBnahmen, wie gednderter

Lenkwinkel 8, erfolgten Korrekturen im angezeigten
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Fahrverlauf 11 nachvollziehen und gegebenenfalls weiterhin

einen noch falschen zukinftigen Fahrverlauf 11 korrigieren.

In einer Weiterbildung der Erfindung koénnen im Rahmen der
Darstellung des Fahrverlaufs 11 in nicht ndher dargestellter
Art und Weise ein oder mehrere Distanzlinien Uberlagert
angezeigt werden. Hierdurch wird der Fahrer bei der
Abschédtzung von Entfernungen unterstiitzt. Der Abstand
zwischen Distanzlinien wird dabei in einer vorteilhaften
Weise beispielsweise gewdhlt, sodass die Distanzlinien im
Verhdltnis an das Fahrzeug und das Fahrzeugumfeld angepasst
sind. Im Zusammenhang mit der Erfindung hat es sich dabei
besonders bewdhrt, wenn die Distanzlinien in einem
entsprechenden Abstand von 1 Meter und 5 Metern hinter dem
Fahrzeug angezeigt werden. Hierdurch kann der Fahrer die

Situation beim Rangieren besonders intuitiv wahrnehmen.

Dabei koénnen die Distanzlinien lber den gesamten Spurverlauf
angezeigt oder aber auf eine bestimmte Entfernung beschrankt
angezeigt werden. Dabei ist es vorteilhaft, die Beschrankung
und die Anzahl der dargestellten Distanzlinien
geschwindigkeitsabhdngig zu wdhlen, insbesondere der Gestalt,
dass bei geringeren Geschwindigkeiten die Anzeige auf eine
geringere Entfernung und somit eine groRere Aufldsung

beschrankt wird.
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Bezugszeichenliste

Fahrzeug oder Fahrzeuggespann
Fahrzeugelement
Fahrzeugelement
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Knickwinkel

prognostizierter Fahrverlauf

geradlinige Stellung
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Patentanspriiche

1. Verfahren zur Fahrerunterstitzung beim Rangieren eines
Fahrzeuges oder Fahrzeuggespanns (1), welches mehrere
gegeneinander knickbare Fahrzeugelemente (2, 3) aufweist,
wobei eine rilickwdrtige momentane Umgebung (7), ein
momentaner Lenkwinkel (8) wenigstens einer lenkbaren
Achse (9) sowie ein momentaner Knickwinkel (10)
wenigstens der gegeneinander knickbaren
Fahrzeugelemente (2, 3) des Fahrzeuges oder
Fahrzeuggespanns (1) erfasst werden,
dadurch gekennzeichnet, dass anhand der erfassten
momentanen riuckwdartigen Umgebung (7), des momentanen
Lenkwinkels (8) und des momentanen Knickwinkels (10) ein
kinftiger Fahrverlauf (11) prognostiziert wird, der
angibt, an welcher Position das Fahrzeug oder
Fahrzeuggespann (1) eine geradlinige Stellung (12) im

kiinftigen Fahrverlauf (11) erreichen wird.

2. Verfahren nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet, dass die aktuell erfassten Werte
der Umgebung (7), des Lenkwinkels (8) und des

Knickwinkels (10) einem Prozessormodul zugefihrt werden.

3. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2,
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dadurch gekennzeichnet, dass die aktuell erfassten Werte
der Umgebung (7), des Lenkwinkels (8) und des
Knickwinkels (10) einer Anzeigeeinheit (5) zugefihrt und

ausgegeben werden.

4. Verfahren nach einem der Anspriche 1 bis 3,
dadurch gekennzeichnet, dass verschiedene Abmessungen des
Fahrzeuges oder Fahrzeuggespanns (1) in Abhangigkeit von
Anzahl und/oder Typ der jeweiligen knickbaren

Fahrzeugelemente (2, 3) gespeichert werden.

5. Verfahren nach Anspruch 4,
dadurch gekennzeichnet, dass die gespeicherten
Abmessungen des Fahrzeuges oder Fahrzeuggespanns (1)
ausgegeben und bei der Ermittlung des prognostizierten

Fahrverlaufs (11) bericksichtigt werden.

6. Verfahren nach einem der Anspriche 1 bis 5,
dadurch gekennzeichnet, dass der prognostizierte
Fahrverlauf (11), umfassend eine vom momentanen Lenk- (8)
und Knickwinkel (10) abh&dngige Fahr- und/oder
Schleppspur, in einem die rickwartige Umgebung (7)

wiedergebenden Bild iUberlagert angezeigt wird.

7. Verfahren nach einem der Anspriche 1 bis 6,
dadurch gekennzeichnet, dass der prognostizierte
Fahrverlauf (11) an eine Anderung der rilickwdrtigen
Umgebung (7), des momentanen Lenkwinkels (8) und des

momentanen Knickwinkels (10) angepasst wird.

8. Verfahren nach einem der Anspruche 1 bis 7,
dadurch gekennzeichnet, dass fortlaufend die rickwartige
Umgebung (7), der Lenkwinkel (8) und der Knickwinkel (10)

erfasst werden.
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Vorrichtung zur Durchfihrung des Verfahrens nach einem
der Anspriche 1 bis 8,

wobel eine Messeinheit die rickwartige Umgebung (7), eine
Messeinheit den Lenkwinkel (8) wenigstens einer lenkbaren
Achse (9) und eine Messeinheit den Knickwinkel (10)
wenigstens der gegeneinander knickbaren

Fahrzeugelemente (2, 3) erfasst,

dadurch gekennzeichnet, dass ein Prozessormodul
vorgesehen ist, das anhand der erfassten rickwdrtigen
Umgebung (7), des erfassten Lenkwinkels (8) und des
erfassten Knickwinkels (10) einen Fahrverlauf (11)
prognostiziert, anhand dessen ausgebbar ist, an welcher
Position das Fahrzeug oder Fahrzeuggespann (1) eine
geradlinige Stellung (12) im kinftigen Fahrverlauf (11)

erreicht.

Vorrichtung nach Anspruch 9,

dadurch gekennzeichnet, dass die Messeinheit zur
Erfassung der rickwdrtige Umgebung als eine Kamera (6),
die Messeinheit zur Erfassung des Lenkwinkels (8)
wenigstens einer lenkbaren Achse (9) sowie die
Messeinheit zur Erfassung des Knickwinkels (10) jeweils
als ein Positionssensor, insbesondere Winkelsensor in
Form von magnetoresistiven Winkelsensoren, Hallsensoren

und/oder wenigstens einer Kamera ausgebildet sind.

Vorrichtung nach Anspruch 9 oder 10,
dadurch gekennzeichnet, dass das Prozessormodul
mindestens eine Verarbeitungseinheit sowie eine

Speichereinheit aufweist.

Vorrichtung nach einem der Anspriche 9 bis 11,

dadurch gekennzeichnet, dass verschiedene Abmessungen des
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Fahrzeuges oder Fahrzeuggespanns (1) in Abhadngigkeit von
der Anzahl und/oder vom Typ der jeweiligen knickbaren
Fahrzeugelemente (2, 3) in der Speichereinheit

gespeichert und abrufbar sind.
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FIG. 2
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