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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Verfahren, eine Vor-
richtung, ein Computerprogramm und ein Computerpro-
grammprodukt zum Betreiben einer Displayeinheit eines
Fahrzeugs, bei dem abhangig von einer relativen Posi-
tion des Fahrzeugs zur Parkliicke, eine schematische
Darstellung zum Visualisieren der Parkliicke erstellt wird.
[0002] Parkassistenzsysteme erleichtern fir den Fah-
rerdas Parken des Fahrzeugs. Kamerabasierte Systeme
ermoglichen beispielweise mittels Rickfahrkameras
oder einer Vogelperspektive-Ansicht (z.B. Surround
View von BMW) das visualisieren der Umgebung des
Fahrzeugs wahrend dem Parken.

[0003] Die EP 1 038 734 A1 beschreibt eine Fahrun-
terstiitzungsvorrichtung, umfassend eine Umgebungs-
abbildungseinrichtung zum Abbilden der Umgebung des
Fahrzeugs und mit einer Kamera und zum Erzeugen ei-
nes Umgebungsbildes, eine Erzeugungseinrichtung fir
ein synthetisches Bild durch Uberlagern eines angenom-
menen Bewegungsmusters mit dem Umgebungsbild,
und eine Anzeigeeinrichtung zum Anzeigen des synthe-
tischen Bildes.

[0004] Die Aufgabe, die der Erfindung zugrunde liegt,
ist es, ein Verfahren zum Betreiben einer Displayeinheit
eines Fahrzeugs sowie eine korrespondierende Vorrich-
tung, ein Computerprogramm und ein Computerpro-
grammprodukt zu schaffen, das dazu beitragt, eine ver-
sténdliche und zuverlassige Visualisierung einer Parkli-
cke fiir ein Fahrer zu ermdglichen.

[0005] Die Aufgabe wird gel6st durch die Merkmale
derunabhangigen Patentanspriiche. Vorteilhafte Ausge-
staltungen sind in den Unteranspriichen gekennzeich-
net.

[0006] Gemal einem ersten Aspekt betrifft die Erfin-
dung ein Verfahren zum Betreiben einer Displayeinheit
eines Fahrzeugs. Bei dem Verfahren werden eine Park-
licke, mindestens eine weitere Parkliicke und Kollisions-
hindernisse erfasst, wobei die Kollisionshindernisse Hin-
dernisse sind, die sich in der Néhe des Fahrzeugs
und/oder der Parklicke befinden. Eine relative Position
des Fahrzeugs zur Parkliicke wird fortlaufend ermittelt.
Ein Steuerungssignal wird erzeugt zum Erzeugen eines
Bildes auf der Displayeinheit und zwar abhangig von der
relativen Position des Fahrzeugs zur Parkliicke und zur
mindestens einen weiteren Parkllicke, wobei das Bild ein
virtuelles Fahrzeug, virtuelle Parkliicken und schemati-
sche Elemente umfasst, wobei das virtuelle Fahrzeug
eine schematische Darstellung des Fahrzeugs reprasen-
tiert, die virtuellen Parkliicken eine schematische Dar-
stellung der Parkllicken reprasentieren und die schema-
tische Elemente eine schematische Darstellung der Kol-
lisionshindernisse reprasentieren, wobei die fortlaufend
ermittelte relative Position des Fahrzeugs zur Parkliicke
mit einem vorgegebenen Schwellenwert verglichen wird
und das Steuerungssignal derart erzeugt wird, dass bei
einer relativen Position des Fahrzeugs zur Parkliicke, die
einen kleineren Abstand des Fahrzeugs zur Parkliicke
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reprasentiert als der vorgegebenen Schwellenwert, das
Steuerungssignal so erzeugt wird, dass eine kamerabild-
basierte Vogelperspektive im Bild angezeigt wird.
[0007] Fahrzeugsensoren kdnnen beispielweise dafiir
eingesetzt werden, Parkliicken und mogliche Kollisions-
hindernisse in der Nahe des Fahrzeugs zu erfassen. Das
Steuerungssignal zum Erzeugen des Bildes kann bei-
spielweise automatisch beim Erkennen der Parkliicke er-
zeugt werden. Das Erzeugen des Steuersignals abhan-
gig von der relativen Position des Fahrzeugs zur Park-
licke ermdglicht das Erzeugen eines Bildes, in dem ein
virtuelles Fahrzeug und eine virtuelle Parkliicke vollstan-
dig dargestellt werden kénnen. Das Bild reprasentiert ei-
ne schematische Darstellung, die aus drei Elementen
besteht, dem virtuellen Fahrzeug, der virtuellen Parkli-
cke und den schematischen Elementen, wobei die sche-
matischen Elemente beispielsweise reprasentativ sind
fur, durch Fahrzeugsensoren erfasste, mdgliche Kollisi-
onshindernisse.

[0008] Die virtuelle Parkliicke kann beispielweise als
Overlay Uber einem Hintergrund des Bildes visualisiert
werden, wobei der Hintergrund des Bildes durch die
schematischen Elemente konstruiert ist. Die schemati-
sche Darstellung ermdglicht eine einfache und intuitive
Visualisierung der Parkliicke fir den Fahrer. Wenn mit-
tels der Fahrzeugsensoren mehrere Parkliicken in der
Nahe des Fahrzeugs erfasst werden, kann das Steue-
rungssignal zum Erzeugen des Bildes so erzeugt wer-
den, dass alle erfassten Parkliicken im Bild vollstandig
dargestellt werden. Das erleichtert fur den Fahrer die
Auswabhl einer passenden Parkliicke.

[0009] Das Einsetzen der schematischen Darstellung
zum Visualisieren der Parkliicke ermdglicht eine verzer-
rungsfreie Darstellung eines grofReren Bereichs der Um-
gebung des Fahrzeugs wie bei Systemen mit einer ka-
merabasierten Vogelperspektive-Ansicht (z.B. Surround
View von BMW). Die Parkliicke kann mit der unverzerrten
GroRe und an der unverzerrten Position angezeigt wer-
den. Die schematische Darstellung benétigt keine tech-
nisch aufwandige 3D-Rekonstruktion der Umgebung des
Fahrzeugs. Die schematische Darstellung ermdglicht
beispielsweise auch dann eine Visualisierung der Park-
licke, wenn deren Einsicht aus der Perspektive einer
Kamera durch Hindernisse versperrt ist.

[0010] Mittels der schematischen Darstellung kénnen
wichtige Informationen zum Parkprozess fiir den Fahrer
bereitgestellt werden, ohne dass der Fahrer durch eine
Flut unnétiger Informationen abgelenkt oder Gberfordert
wird.

[0011] In einer vorteilhaften Ausgestaltung gemafR
dem ersten Aspekt wird das Steuerungssignal zum Er-
zeugen des Bildes wird abhangig von der ermittelten re-
lativen Position des Fahrzeugs zur Parkliicke angepasst.
[0012] Das Steuerungssignal zum Erzeugen des vir-
tuellen Bildes wird dynamisch angepasst zum Anzeigen
der kompletten virtuellen Parkliicke und des virtuellen
Fahrzeugs, wahrend das Fahrzeug sich bewegt. Das er-
moglicht eine deutliche Visualisierung der virtuellen
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Parkliicke und des virtuellen Fahrzeugs fur den Fahrer
wahrend der Bewegung des Fahrzeugs.

[0013] In einer weiteren vorteilhaften Ausgestaltung
gemal dem ersten Aspekt wird die fortlaufend ermittelte
relative Position des Fahrzeugs zur Parkliicke mit einem
vorgegebenen weiteren Schwellenwert verglichen und
das Steuerungssignal wird derart erzeugt, dass in einem
ersten Zustand, in dem das Fahrzeug einen gréReren
Abstand zur Parkliicke aufweist als der vorgegebene
weitere Schwellenwert, das virtuelle Fahrzeug, die virtu-
elle Parklicke und die schematischen Elemente im Bild
kleiner dargestellt werden als in einem zweiten Zustand.
[0014] In dem zweiten Zustand, in dem das Fahrzeug
einen kleineren Abstand zur Parkliicke aufweist als der
vorgegebene weitere Schwellenwert das virtuelle Fahr-
zeug, die virtuelle Parkliicke und die schematischen Ele-
mente im Bild gréRer dargestelltwerden alsindem ersten
Zustand. Das virtuelle Fahrzeug und die virtuelle Park-
licke werden vollstdndig im Bild dargestellt.

[0015] Die Mdglichkeitzum Umschalten zu einem rein-
gezoomten Bild in dem das virtuelle Fahrzeug, die virtu-
elle Parkliicke und die schematischen Elemente grof3er
dargestellt werden als in einem herausgezoomten Bild,
wenn das Fahrzeug sich von der Parkliicke nahert, er-
moglicht eine bessere Visualisierung des Parkmandvers
und erleichtert das Kontrollieren des Parkvorgangs fir
den Fahrer. Wenn das Fahrzeug sich von der Parkliicke
entfernt, wird das Steuerungssignal so erzeugt, dass das
herausgezoomte Bild, in dem das virtuelle Fahrzeug, die
virtuelle Parkliicke und die schematischen Elemente klei-
ner dargestellt werden als beim reingezoomten Bild, er-
zeugt wird. Das ermdglicht eine bessere Visualisierung
der Umgebung des Fahrzeugs fiir den Fahrer. Das Um-
schalten zwischen einem herausgezoomten Bild und ei-
nem reingezoomten Bild hat den Vorteil einer stabilen
Darstellung des Parkvorgangs fiir den Fahrer.

[0016] In einer weiteren vorteilhaften Ausgestaltung
gemal dem ersten Aspekt wird abhangig von der relati-
ven Position des Fahrzeugs zur Parkliicke das Steue-
rungssignal fortlaufend angepasst. Das fortlaufende An-
passen des Signalisierungssignals abhangig von der re-
lativen Position des Fahrzeugs zur Parkliicke hat den
Vorteil, dass das virtuelle Bild fortlaufend angepasst wird
wahrend das Fahrzeug sich bewegt, so dass eine dyna-
mische Darstellung des Parkvorgangs fuir den Fahrer an-
gezeigt wird. Das bedeutet, dass die GroRe des virtuellen
Fahrzeugs, der virtuellen Parkliicke und der schemati-
schen Elemente dynamisch angepasst wird abhangig
von der relativen Position des Fahrzeugs zur Parkliicke.
[0017] Fir eine bessere Darstellung des Parkvor-
gangs ist es beispielsweise mdglich, dass das Steue-
rungssignal so erzeugt wird, dass ein herausgezoomtes
Bild und ein reingezoomtes Bild erzeugt werden, wobei
das herausgezoomte Bild und/oder das reingezoomte
Bild fortlaufend angepasst werden abhangig von der re-
lativen Position des Fahrzeugs zur Parkliicke.

[0018] Wenn das Fahrzeug sich beispielsweise zum
Einparken in der Richtung der Parkliicke bewegt, wird
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der relative Abstand des Fahrzeugs zur Parkliicke klei-
ner. Das Steuerungssignal kann fortlaufend angepasst
werden, so dass das virtuelle Fahrzeug und die virtuelle
Parkliicke im Bild groRRer dargestellt werden. Das ermdg-
licht eine deutliche Visualisierung der virtuellen Parkli-
cke und des virtuellen Fahrzeugs fur den Fahrer. Wenn
das Fahrzeug sich beispielweise von der Parkllicke ent-
fernt, wird der relative Abstand des Fahrzeugs zur Park-
licke groRer. Das Steuerungssignal kann dann fortlau-
fend angepasst werden, so dass das virtuelle Fahrzeug
und die virtuelle Parkliicke im Bild kleiner dargestellt wer-
den. Das ermdglicht eine deutliche Visualisierung der
Umgebung des Fahrzeugs fiir den Fahrer. Die vollstan-
dige Darstellung des virtuellen Fahrzeugs und der virtu-
ellen Parkliicke im Bild wahrend der Bewegung des Fahr-
zeugs erleichtert fir den Fahrer das Kontrollieren des
Parkvorgangs.

[0019] In einer weiteren vorteilhaften Ausgestaltung
gemal dem ersten Aspekt ist der vorgegebene Schwel-
lenwert kleiner als der vorgegebene weitere Schwellen-
wert.

[0020] Wenn das Fahrzeug sich beispielsweise zum
Einparken der Parkliicke nahert, kann anstatt der sche-
matischen Darstellung eine kamerabildbasierte Vogel-
perspektive im Bild automatisch angezeigt werden. Die
kamerabildbasierte Vogelperspektive, die auch als Top-
View-Ansicht bezeichnet werden kann, kann ein Bild aus
der Vogelperspektive, also von oben auf das Fahrzeug,
reprasentieren. Es kdnnen sich mehrere Weitwinkelka-
meras am Fahrzeug befinden und die Bilder der Weit-
winkelkameras werden digital gekoppelt dargestellt. Die
kamerabildbasierte Vogelperspektive kann die unmittel-
bar nahe Umgebung des Fahrzeugs unverzerrt darstel-
len.

[0021] In einer weiteren vorteilhaften Ausgestaltung
gemal dem ersten Aspekt wird eine relative Position des
Fahrzeugs zu den Kollisionshindernissen ermittelt. Das
Steuerungssignal wird so erzeugt, dass in dem Bild eine
Farbe der schematischen Elemente abhangig von der
relativen Position des Fahrzeugs zu den Kollisionshin-
dernissen angezeigt wird.

[0022] Die vondenFahrzeugsensoren erfassten mog-
lichen Kollisionshindernisse kénnen abhangig von ihrem
Abstand zum Fahrzeug verschiedene Farben aufweisen.
Beispielsweise kann das Steuerungssignal zum Erzeu-
gen des Bildes so erzeugt werden, dass Hindernisse, die
sich weit weg vom Fahrzeug befinden, in grau dargestellt
werden. Hindernisse, die sich in der Nahe des Fahrzeugs
befinden, kénnen beispielsweise in grin, gelb oder rot
dargestellt werden. Dadurch kann die erzeugte schema-
tische Darstellung fur den Fahrer intuitiv verstandlich
sein.

[0023] In einer weiteren vorteilhaften Ausgestaltung
gemal dem ersten Aspekt wird das Steuerungssignal so
erzeugt, dass mogliche Parkmandver fir eine Auswabhl
fur den Fahrer angezeigt werden. Abhangig von einer
detektierten Auswahl des Fahrers wird das Fahrzeug au-
tomatisiert eingeparkt.
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[0024] Das Anzeigen verschiedener moglicher Park-
mandver erleichtert fur den Fahrer die Auswahl eines
passenden Parkmandvers. Abhangig von einer Voraus-
wahl des Fahrers wird das vorausgewahlte Parkmandver
hervorgehoben dargestellt. Abhéangig von einer Bestati-
gung der Vorauswahl durch den Fahrer wird das voraus-
gewahlte Parkmandver ausgewahlt und das Fahrzeug
automatisiert eingeparkt.

[0025] GemalR einem zweiten Aspekt betrifft die Erfin-
dung eine Vorrichtung zum Betreiben einer Displayein-
heit eines Fahrzeugs, wobei die Vorrichtung dazu aus-
gebildet ist das Verfahren gemaR dem ersten Aspekt
durchzufiihren. Die Vorrichtung umfasst beispielweise
eine Datenverarbeitungsvorrichtung.

[0026] GemalR einem dritten Aspekt betrifft die Erfin-
dung ein Computerprogramm zum Betreiben einer Dis-
playeinheit eines Fahrzeugs. Das Computerprogramm
ist ausgebildet, das Verfahren gemaf dem ersten Aspekt
durchzufihren.

[0027] GemalR einem vierten Aspekt betrifft die Erfin-
dung ein Computerprogrammprodukt umfassend aus-
fuhrbaren Programmcode, wobei der Programcode bei
Ausfiihrung durch eine Datenverarbeitungsvorrichtung
das Verfahren gemafl dem ersten Aspekt durchfiihrt.
[0028] Das Computerprogrammprodukt umfasst ins-
besondere ein von der Datenverarbeitungsvorrichtung
lesbares Medium, auf dem der Programmcode gespei-
chert ist.

[0029] Ausfiihrungsbeispiele der Erfindung sind im
Folgenden anhand der schematischen Zeichnungen na-
her erlautert. Es zeigen:

Figur 1  ein Ablaufdiagramm eines Programms zum
Betreiben einer Displayeinheit eines Fahr-
zeugs und

Figur2 ein Bild, in dem eine schematische Darstel-
lung angezeigt ist,

Figur 3  ein Bild, in dem eine kamerabildbasierte Vo-
gelperspektive angezeigt ist.

[0030] Elemente gleicher Konstruktion oder Funktion

sind figureniibergreifend mit den gleichen Bezugszei-
chen gekennzeichnet.

[0031] Die Figur1 zeigtein Ablaufdiagramm eines Pro-
gramms zum Betreiben einer Displayeinheit eines Fahr-
zeugs.

[0032] Eine Vorrichtung ist beispielweise dazu ausge-

bildet, das Programm auszufilhren. Die Vorrichtung
weist hierfir insbesondere eine Recheneinheit, einen
Programm- und Datenspeicher, sowie beispielweise ei-
ne oder mehrere Kommunikationsschnittstellen auf. Der
Programm- und Datenspeicher und/oder die Rechenein-
heit und/oder die Kommunikationsschnittstellen kbnnen
in einer Baueinheit und/oder verteilt auf mehrere Bau-
einheiten ausgebildet sein.

[0033] Die Vorrichtung kann auch als Vorrichtung zum
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Betreiben einer Displayeinheit eines Fahrzeugs bezeich-
netwerden. Die Vorrichtung ist beispielweise signaltech-
nisch mitder Displayeinheitzum Senden und Empfangen
von Daten gekoppelt.

[0034] Alternativ oder zusatzlich ist die Vorrichtung in
einem Back-End und/oder in einem Fahrzeug und/oder
in einer mobilen Einheit, wie einem Smartphone ausge-
bildet.

[0035] Die Displayeinheit ist beispielweise im Armatu-
renbrett des Fahrzeugs integriert und/oder eine Head-
up-Displayeinheit und/oder eine zentrale Anzeigeeinheit
beispielsweise in der Mittelkonsole.

[0036] Auf dem Programm- und Datenspeicher der
Vorrichtung istinsbesondere das Programm zum Betrei-
ben einer Displayeinheit eines Fahrzeugs gespeichert.
[0037] Das Ablaufdiagramm der Figur 1 wird im Fol-
genden naher erlautert.

[0038] Das Programm wird in einem Schritt S1 gestar-
tet, in dem beispielweise Variablen initialisiert werden.
Das Programm wird anschlieRend in einem Schritt S3
fortgesetzt.

[0039] Im Schritt S3 wird eine Parkliicke, die sich in
der Nahe des Fahrzeugs befindet beispielsweise mittels
Fahrzeugsensoren erfasst. Die Parkliicke kann beispiel-
weise eine Langs- oder eine Querparklicke sein. Eine
relative Position des Fahrzeugs zur Parkliicke PFP wird
fortlaufend ermittelt. Die relative Position des Fahrzeugs
zur Parkliicke PFP ist beispielsweise reprasentativ fir
einen Abstand des Fahrzeugs zur Parkliicke. Es werden
auch Kollisionshindernisse erfasst beispielsweise mittels
Fahrzeugsensoren, wobei die Kollisionshindernisse Hin-
dernisse sind, die sich in der Nadhe des Fahrzeugs
und/oder der Parkliicke befinden. Die Kollisionshinder-
nisse kdnnen beispielweise weitere Fahrzeuge und/oder
Gebaude und/oder Bordsteine sein. Das Programm wird
anschlieRend in einem optionalen Schritt S5 fortgesetzt.
[0040] Im optionalen Schritt S5 wird eine relative Po-
sition des Fahrzeugs zu den Kollisionshindernissen PFK
ermittelt. Das Programm wird anschlieRend in einem op-
tionalen Schritt S7 fortgesetzt.

[0041] Im Schritt S7 wird mindestens eine weitere
Parkliicke erfasst, wobei die weitere Parkliicke eine an-
dere Parkliicke ist, die sich in der Nahe des Fahrzeugs
befindet. Eine relative Position des Fahrzeugs zu der wei-
teren Parklicke PFW wird ermittelt. Die mindestens eine
weitere Parkliicke kann beispielweise mittels Fahr-
zeugsensoren erfasst werden. Das Programm wird an-
schlieRend in einem optionalen Schritt S9 fortgesetzt.
[0042] Imoptionalen Schritt S9 werden mogliche Park-
mandver PM zum Einparken des Fahrzeugs ermittelt.
Die mogliche Parkmandver PM kdnnen beispielsweise
abhangig von der relativen Position des Fahrzeugs zur
Parkliicke PFP und/oder den erfassten Kollisionshinder-
nissen. Das Programm wird anschlieRend in einem op-
tionalen Schritt S11 fortgesetzt.

[0043] Im Schritt S11 wird die ermittelte relative Posi-
tion des Fahrzeugs zur Parkliicke PFP mit einem vorge-
gebenen zweiten Schwellenwert SW2 verglichen. Der
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zweite Schwellenwert SW2 wird beispielweise so vorge-
geben, dass er ein Mindestabstand des Fahrzeugs zur
Parkliicke reprasentiert bei dem die Parkliicke mit einem
Kamerabild ohne Verzerrung dargestellt werden kann.
Das Programm wird in einem Schritt S13a fortgefiihrt.
Wenn die ermittelte relative Position des Fahrzeugs zur
Parkliicke PFP groRer ist als der zweite Schwellenwert
SW2, wird das Programm in dem Schritt S13a fortge-
setzt. Wenn die ermittelte relative Position des Fahr-
zeugs zur Parkliicke PFP kleiner ist als der zweite
Schwellenwert SW2, wird das Programm in dem Schritt
S13b fortgesetzt.

[0044] In dem Schritt S13a wird ein Steuerungssignal
SIG zum Erzeugen des Bildes erzeugt abhangig von der
ermittelten relativen Position des Fahrzeugs zur Parkli-
cke PFP. Das Bild umfasst ein virtuelles Fahrzeug VF,
eine virtuelle Parkliicke P und schematische Elemente
SE (siehe Figur 2), wobei das virtuelle Fahrzeug VF eine
schematische Darstellung des Fahrzeugs reprasentiert,
die virtuelle Parkliicke P eine schematische Darstellung
der Parkllicke reprasentiert und die schematischen Ele-
mente eine schematische Darstellung der Kollisionshin-
dernisse reprasentieren. Abhangig von der relativen Po-
sition des Fahrzeugs zur Parkliicke PFP wird das Steu-
erungssignal SIG zum Erzeugen des Bildes beispiels-
weise so erzeugt, dass das virtuelle Fahrzeug VF und
die virtuelle Parkliicke P vollstandig im Bild angezeigt
werden. Das Steuerungssignal SIG zum Erzeugen des
Bildes wird beispielsweise so erzeugt, dass im Bild eine
schematische Darstellung angezeigt wird, in der das vir-
tuelle Fahrzeug VF, die virtuelle Parkliicke P und die
schematischen Elemente SE dargestellt werden. Das
Steuerungssignal SIG zum Erzeugen des Bildes wird bei-
spielsweise so erzeugt, dass die schematische Darstel-
lung automatisch beim Erkennen der Parkliicke oder auf
Wunsch des Fahrers im Bild angezeigt wird.

[0045] Durch die schematische Darstellung kann ein
groRerer Bereich in der Umgebung des Fahrzeugs ohne
Verzerrung dargestellt werden als mit einem Kamerabild.
Die schematische Darstellung ermdglicht das Anzeigen
der virtuellen Parkliicke an der unverzerrten Position und
mit der unverzerrten GroRe fiir den Fahrer. Wichtige In-
formationen zum Parkprozess z.B. die Lage der Parkli-
cke und Kollisionshindernisse kdnnen fir den Fahrer be-
reitgestellt werden, ohne dass er durch unnétige Infor-
mationen abgelenkt oder Gberfordert wird.

[0046] Die schematische Darstellung ermdglicht eine
zuverlassige und verstandliche Visualisierung der Park-
licke fur den Fahrer.

[0047] Wenn der optionale Schritt S5 ausgefiihrt wird,
wird das Steuerungssignal SIG zum Erzeugen des Bildes
so erzeugt, dass in dem Bild eine Farbe der schemati-
schen Elemente abhangig von der relativen Position des
Fahrzeugs zu den Kollisionshindernissen PFK angezeigt
wird.

[0048] Kollisionshindernisse, die sich beispielsweise
weit weg vom Fahrzeug befinden, kdnnenim Bild in einer
grauen Farbe dargestellt werden. Kollisionshindernisse
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die sich beispielsweise in der Nahe des Fahrzeugs be-
finden kénnen im Bild, abhangig von der relativen Posi-
tion des Fahrzeugs zu den Kollisionshindernissen PFK,
in griner und/oder gelber und/oder roter Farbe darge-
stellt werden. Dadurch kann die schematische Darstel-
lung fiir den Fahrer intuitiv verstandlich sein.

[0049] Wenn der optionale Schritt S7 ausgefiihrt wird,
wird das Steuerungssignal SIG abhangig von der relati-
ven Position des Fahrzeugs zu der weiteren Parkliicke
PFW erzeugt. Das Steuerungssignal SIG zum Erzeugen
des Bildes wird beispielsweise so erzeugt, dass alle er-
fassten Parkliicken und das virtuelle Fahrzeug VF im Bild
vollstandig dargestellt werden. Die Visualisierung von
Parkliicken, die sich in der Nahe des Fahrzeugs befin-
den, ermdglicht fir den Fahrer die Auswahl einer pas-
senden Parkliicke.

[0050] Wenn der optionale Schritt S9 ausgefiihrt wird,
wird das Steuerungssignal SIG so erzeugt, dass mogli-
che Parkmandver PM fir eine Auswahl fir den Fahrer
angezeigt werden. Das Anzeigen mdglicher Parkmano-
ver PM erleichtert fiir den Fahrer die Auswahl eines pas-
senden Parkmandvers Das Fahrzeug kann abhangig
von einer detektierten Auswahl des Fahrers automati-
siert eingeparkt werden.

[0051] Das Programm wird anschlieBend in dem
Schritt S3 fortgesetzt beispielsweise bis das Fahrzeug
eingeparkt wird. Bei einem erneuten Durchlaufen des
Programms, kann dann das Steuerungssignal SIG an-
gepasst werden. Das Steuerungssignal SIG wird bei-
spielsweise so angepasst, dass abhangig von der rela-
tiven Position des Fahrzeugs zur Parkliicke PFP entwe-
dereinreingezoomtes Bild, in dem das virtuelle Fahrzeug
VF, die virtuelle Parkllicke P und die schematischen Ele-
mente SE grdsser dargestellt werden als in einem her-
ausgezoomten Bild oder das herausgezoomte Bild an-
gezeigt wird. Die Méglichkeit zum Umschalten zwischen
einem reingezoomten und einem herausgezoomten Bild
ermdglicht eine deutliche und stabile Darstellung des
Parkvorgangs fiir den Fahrer.

[0052] Alternativ oder zusatzlich wird das Steuerungs-
signal SIG fortlaufend angepasst. Dies bedeutet, dass
die Grofle des virtuellen Fahrzeugs VF, der virtuellen
Parkliicke P und der schematischen Elemente SE fort-
laufend abhangig von der relativen Position des Fahr-
zeugs zur Parkliicke PFP angepasst wird. Die fortlaufen-
de Anpassung des Steuerungssignals SIG abhangig von
der relativen Position des Fahrzeugs zur Parkliicke PFP
ermdglicht eine verstandliche und dynamische Darstel-
lung des Parkvorgangs fiir den Fahrer.

[0053] Alternativ wird das Programm in einem Schritt
S15 beendet und kann gegebenenfalls wieder in dem
Schritt S1 gestartet werden.

[0054] In dem Schritt 13b, wird das Steuerungssignal
SIG so erzeugt, dass eine kamerabildbasierte Vogelper-
spektive des Fahrzeugs (siehe Figur3) im Bild angezeigt
wird. Die kamerabildbasierte Vogelperspektive umfasst
das virtuelle Fahrzeug VF, die virtuelle Parkliicke und
eine 2D- Umgebung des Fahrzeugs, wobei die 2D- Um-
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gebung des Fahrzeugs in Figur 3 durch einen schraffier-
ten Bereich angezeigt ist. Wenn das Fahrzeug beispiel-
weise eingeparkt wird und sich der Parkliicke nahert,
kann das Steuerungssignal SIG zum Erzeugen des Bil-
des so erzeugt werden, dass anstatt der schematischen
Darstellung die kamerabildbasierte Vogelperspektive im
Bild angezeigt wird. Die Umschaltung von der schema-
tischen Darstellung zum Kamerabild kann entweder au-
tomatisch oder auf Wusch des Fahrers erfolgen. Die ka-
merabildbasierte Vogelperspektive, die auch als Top-
View-Ansicht bezeichnet werden kann, kann ein Bild aus
der Vogelperspektive, also von oben auf das Fahrzeug,
reprasentieren. Es befinden sich mehrere Weitwinkelka-
meras am Fahrzeug und die Einzelbilder der Weitwinkel-
kameras werden digital zu einer einzigen zusammen-
hangenden Draufsicht zusammengefligt. Die kamera-
bildbasierte Vogelperspektive kann die unmittelbar nahe
Umgebung des Fahrzeugs unverzerrt darstellen. Wenn
das Fahrzeug nahe genug an der Parkliicke ist, kann
somit ein Kamerabild zum Visualisieren der Umgebung
des Fahrzeugs ohne Verzerrung eingesetzt werden. Das
Kamerabild ermdglicht fiir den Fahrer eine realitdtsnahe
Visualisierung der Parklicke.

[0055] Wenn das Fahrzeug sich beispielsweise von
der Parkliicke entfernt, kann entweder automatisch oder
auf Wunsch des Fahrers wieder zur schematischen Dar-
stellung umgeschaltet werden.

[0056] Das Programm wird anschlieBend in dem
Schritt S3 fortgesetzt beispielsweise bis das Fahrzeug
eingeparkt wird. Bei einem erneuten Durchlaufen des
Programms, kann dann das Steuerungssignal SIG an-
gepasst werden. Das Steuerungssignal SIG wird bei-
spielsweise so angepasst, dass die GroRRe des virtuellen
Fahrzeugs VF, der virtuellen Parkliicke P und der sche-
matischen Elemente SE im Bild abhangig von der rela-
tiven Position des Fahrzeugs zur Parkliicke angepasst
wird.

[0057] Alternativ wird das Programm in einem Schritt
S15 beendet und kann gegebenenfalls wieder in dem
Schritt S1 gestartet werden.

Bezugszeichenliste
[0058]

VF Virtuelles Fahrzeug
P Virtuelle Parkliicke

SE Schematische Elemente

PFP Relative Position des Fahrzeugs zur Parkliicke

PFW  Relative Position des Fahrzeugs zur weiteren
Parkliicke

PFK Relative Position des Fahrzeugs zu den Kollisi-
onshindernissen

SWi1 Erster Schwellenwert

SW2  Zweiter Schwellenwert

PM Mogliche Parkmandéver

SIG Steuerungssignal
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Patentanspriiche

1. Verfahren zum Betreiben einer Displayeinheit eines
Fahrzeugs, bei dem

- eine Parkliicke, mindestens eine weitere Park-
licke und Kollisionshindernisse erfasst werden,
wobei die Kollisionshindernisse Hindernisse
sind, die sich in der Nahe des Fahrzeugs
und/oder der Parkliicken befinden,

- eine relative Position des Fahrzeugs zur Park-
licke (PFP) fortlaufend ermittelt wird,

- ein Steuerungssignal (SIG) erzeugt wird zum
Erzeugen eines Bildes auf der Displayeinheit
und zwar abhangig von der relativen Position
des Fahrzeugs zur Parkliicke (PFP) und zur
mindestens einen weiteren Parkliicke, wobei
das Bild ein virtuelles Fahrzeug (VF), virtuelle
Parklicken (P) und schematische Elemente
(SE) umfasst, wobei das virtuelle Fahrzeug (VF)
eine schematische Darstellung des Fahrzeugs
reprasentiert, die virtuellen Parkliicken (P) eine
schematische Darstellung der Parkliicken re-
prasentieren und die schematischen Elemente
(SE) eine schematische Darstellung der Kollisi-
onshindernisse reprasentieren, wobei die fort-
laufend ermittelte relative Position des Fahr-
zeugs zur Parkliicke (PFP) mit einem vorgege-
benen Schwellenwert (SW2) verglichen wird
und das Steuerungssignal (SIG) derart erzeugt
wird, dass bei einer relativen Position des Fahr-
zeugs zur Parkliicke (PFP), die einen kleineren
Abstand des Fahrzeugs zur Parkliicke repra-
sentiert als der vorgegebene Schwellenwert
(SW2), das Steuerungssignal (SIG) so erzeugt
wird, dass eine kamerabildbasierte Vogelpers-
pektive im Bild angezeigt wird.

2. Verfahren nach Anspruch 1, bei dem

- das Steuerungssignal (SIG) zum Erzeugen
des Bildes abhangig von der ermittelten relati-
ven Position des Fahrzeugs zur Parkliicke
(PFP) angepasst wird.

3. Verfahren nach Anspruch 2, bei dem die fortlaufend

ermittelte relative Position des Fahrzeugs zur Park-
licke (PFP) mit einem vorgegebenen weiteren
Schwellenwert (SW1) verglichen wird und das Steu-
erungssignal (SIG) derart erzeugt wird, dass

- in einem ersten Zustand, in dem das Fahrzeug
einen gréReren Abstand zur Parkllicke aufweist
als der vorgegebene weitere Schwellenwert
(SW1), das virtuelle Fahrzeug (VF), die virtuelle
Parkliicke (P) und die schematischen Elemente
(SE) im Bild kleiner dargestellt werden als in ei-
nem zweiten Zustand,
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- in dem zweiten Zustand, in dem das Fahrzeug
einen kleineren Abstand zur Parkllicke aufweist
als der vorgegebene weitere Schwellenwert
(SW1) das virtuelle Fahrzeug (VF), die virtuelle
Parkliicke (P) und die schematischen Elemente
(SE) im Bild gréRer dargestellt werden als in
dem ersten Zustand,

- das virtuelle Fahrzeug (VF) und die virtuelle
Parkliicke (P) vollstandig im Bild dargestellt wer-
den.

Verfahren nach Anspruch 2, bei dem abhangig von
der relativen Position des Fahrzeugs zur Parkliicke
(PFP) das Steuerungssignal (SIG) fortlaufend ange-
passt wird.

Verfahren nach Anspruch 3, wobei der vorgegebene
Schwellenwert (SW2) kleiner ist als der vorgegebe-
ne weitere Schwellenwert (SW1) ist.

Verfahren nach einem der vorherigen Anspriiche,
bei dem

- eine relative Position des Fahrzeugs zu den
Kollisionshindernissen (PFK) ermittelt wird,

- das Steuerungssignal (SIG) so erzeugt wird,
dass in dem Bild eine Farbe der schematischen
Elemente abhangig von der relativen Position
des Fahrzeugs zu den Kollisionshindernissen
(PFK) angezeigt wird.

Verfahren nach einem der vorherigen Anspriiche,
bei dem

- das Steuerungssignal (SIG) so erzeugt wird,
dass mogliche Parkmandver (PM) fir eine Aus-
wahl durch den Fahrer angezeigt werden,

- abhangig von einer detektierten Auswahl des
Fahrers das Fahrzeug automatisiert eingeparkt
wird.

Vorrichtung zum Betreiben einer Displayeinheit ei-
nes Fahrzeugs, wobei die Vorrichtung dazu ausge-
bildet ist das Verfahren nach den Anspriichen 1 bis
7 durchzuflihren.

Computerprogramm zum Betreiben einer Display-
einheit eines Fahrzeugs, wobei das Computerpro-
gramm ausgebildet ist ein Verfahren nach den An-
spriichen 1 bis 7 bei seiner Ausfiihrung durchzuflh-
ren.

Computerprogrammprodukt umfassend ausfiihrba-
ren Programmcode, wobei der Programmcode bei
Ausfiihrung das Verfahren nach einem der Ansprii-
che 1 bis 7 ausfihrt.
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Claims

Method for operating a display unit of a vehicle, in
which

- a parking space, at least one further parking
space and collision obstacles are detected,
wherein the collision obstacles are obstacles
that are located in the vicinity of the vehicle
and/or of the parking spaces,

- a relative position of the vehicle with respect
to the parking space (PFP) is determined con-
tinuously,

- a control signal (SIG) is generated in order to
generate an image on the display unit, specifi-
cally depending on the relative position of the
vehicle with respect to the parking space (PFP)
and with respect to the at least one further park-
ing space, wherein the image comprises a virtual
vehicle (VF), virtual parking spaces (P) and
schematic elements (SE), wherein the virtual ve-
hicle (VF) represents a schematic depiction of
the vehicle, the virtual parking spaces (P) rep-
resent a schematic depiction of the parking
spaces and the schematic elements (SE) rep-
resent a schematic depiction of the collision ob-
stacles, wherein the continuously determined
relative position of the vehicle with respect to
the parking space (PFP) is compared with a pre-
defined threshold value (SW2) and the control
signal (SIG) is generated such that, in the case
of a relative position of the vehicle with respect
to the parking space (PFP) thatrepresents a dis-
tance of the vehicle with respect to the parking
space thatis smaller than the predefined thresh-
old value (SW2), the control signal (SIG) is gen-
erated such that a bird’s-eye view based on a
camera image is displayed in the image.

Method according to Claim 1, in which

- the control signal (SIG) for generating the im-
age is adjusted depending on the determined
relative position of the vehicle with respect to
the parking space (PFP).

Method according to Claim 2, in which the continu-
ously determined relative position of the vehicle with
respect to the parking space (PFP) is compared with
a predefined further threshold value (SW1) and the
control signal (SIG) is generated such that,

- in a first state, in which the vehicle is at a dis-
tance from the parking space thatis greater than
the predefined further threshold value (SW1),
the virtual vehicle (VF), the virtual parking space
(P)and the schematic elements (SE) are depict-
ed smaller in the image than in a second state,
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- in the second state, in which the vehicle is at
adistance from the parking space that is smaller
than the predefined further threshold value
(SW1), the virtual vehicle (VF), the virtual park-
ing space (P) and the schematic elements (SE)
are depicted larger in the image than in the first
state,

- the virtual vehicle (VF) and the virtual parking
space (P) are depicted completely in the image.

Method according to Claim 2, in which the control
signal (SIG) is adjusted continuously depending on
the relative position of the vehicle with respect to the
parking space (PFP).

Method according to Claim 3, wherein the predefined
threshold value (SW2) is smaller than the predefined
further threshold value (SW1).

Method according to one of the preceding claims, in
which

- a relative position of the vehicle with respect
to the collision obstacles (PFK) is determined,
- the control signal (SIG) is generated such that
a colour of the schematic elements is displayed
in the image depending on the relative position
of the vehicle with respect to the collision obsta-
cles (PFK).

Method according to one of the preceding claims, in
which

- the control signal (SIG) is generated such that
possible parking manoeuvres (PM) are dis-
played for selection by the driver,

- the vehicle is parked automatically depending
on a detected selection from the driver.

Device for operating a display unit of a vehicle,
wherein the device is designed to perform the meth-
od according to Claims 1 to 7.

Computer program for operating a display unit of a
vehicle, wherein the computer program is designed
to perform a method according to Claims 1to 7 when
it is executed.

Computer program product comprising executable
program code, wherein the program code executes
the method according to one of Claims 1 to 7 when
it is executed.

Revendications

1.

Procédé permettant de faire fonctionner une unité
d’affichage d’un véhicule, dans lequel
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- une place de stationnement, au moins une
autre place de stationnement et des obstacles
arisque de collision sont détectés, les obstacles
a risque de collision étant des obstacles qui se
trouvent a proximité du véhicule et/ou des pla-
ces de stationnement,

- une position relative du véhicule par rapport a
la place de stationnement (PFP) est déterminée
en continu,

- un signal de commande (SIG) est généré pour
générer une image sur l'unité d’affichage, no-
tamment en fonction de la position relative du
véhicule par rapport ala place de stationnement
(PFP) et a ladite au moins une autre place de
stationnement, 'image comprenant un véhicule
virtuel (VF), des places de stationnement virtuel-
les (P) et des éléments schématiques (SE), le
véhicule virtuel (VF) étant une représentation
schématique du véhicule, les places de station-
nement virtuelles (P) étant une représentation
schématique des places de stationnement et les
éléments schématiques (SE) étant une repré-
sentation schématique des obstacles a risque
de collision, dans lequel la position relative, dé-
terminée en continu, du véhicule par rapport a
la place de stationnement (PFP) est comparée
avec une valeur seuil prédéfinie (SW2), et le si-
gnalde commande (SIG) estgénéré de telle sor-
te que dans une position relative du véhicule par
rapport a la place de stationnement (PFP) qui
représente une plus petite distance du véhicule
par rapport a la place de stationnement que la
valeur seuil prédéfinie (SW2), le signal de com-
mande (SIG) est généré de telle sorte qu'une
perspective aérienne basée sur une image de
caméra est affichée sur I'image.

Procédé selon la revendication 1, dans lequel

- le signal de commande (SIG) permettant de
générer I'image est adapté en fonction de la po-
sition relative du véhicule déterminée par rap-
port a la place de stationnement (PFP).

Procédé selon la revendication 2, dans lequel la po-
sition relative, déterminée en continu, du véhicule
par rapport a la place de stationnement (PFP) est
comparée avec une autre valeur seuil prédéfinie
(SW1), et le signal de commande (SIG) est généré
de telle sorte, que

- dans un premier état, dans lequel le véhicule
présente une plus grande distance par rapport
a la place de stationnement que l'autre valeur
seuil prédéfinie (SW1), le véhicule virtuel (VF),
la place de stationnement virtuelle (P) etles élé-
ments schématiques (SE) sont représentés sur
I'image en plus petit que dans un deuxiéme état,
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- dans le deuxieme état, dans lequel le véhicule
présente une plus petite distance par rapport a
la place de stationnement que l'autre valeur
seuil prédéfinie (SW1), le véhicule virtuel (VF),
la place de stationnement virtuelle (P) et les élé-
ments schématiques (SE) sont représentés sur
limage en plus grand que dans le premier état,
- le véhicule virtuel (VF) et la place de station-
nement virtuelle (P) sont représentés entiere-
ment sur I'image.

Procédé selon la revendication 2, dans lequel le si-
gnal de commande (SIG) est adapté en continu en
fonction de la position relative du véhicule par rap-
port a la place de stationnement (PFP).

Procédé selon la revendication 3, dans lequel la va-
leur seuil prédéfinie (SW2) est inférieure a I'autre
valeur seuil prédéfinie (SW1).

Procédé selon I'une quelconque des revendications
précédentes, dans lequel

- une position relative du véhicule par rapport
aux obstacles a risque de collision (PFK) est dé-
terminée,

- le signal de commande (SIG) est généré de
telle sorte que sur I'image, une couleur des élé-
ments schématiques est affichée en fonction de
la position relative du véhicule par rapport aux
obstacles a risque de collision (PFK).

Procédé selon I'une quelconque des revendications
précédentes, dans lequel

- le signal de commande (SIG) est généré de
telle sorte que des manceuvres de stationne-
ment possibles (PM) sont affichées envue d'une
sélection par le conducteur,

- en fonction d’une sélection détectée du con-
ducteur, le véhicule est garé automatiquement.

Dispositif permettant de faire fonctionner une unité
d’'affichage d’un véhicule, le dispositif étant réalisé
pour exécuter le procédé selon'une quelconque des
revendications 1 a 7.

Programme informatique permettant de faire fonc-
tionner une unité d’affichage d’'un véhicule, le pro-
gramme informatique étant réalisé pour exécuter un
procédé selon I'une quelconque des revendications
1 a7 lors de son exécution.

Produit de programme informatique comprenant du
code programme exécutable, le code programme
exécutant le procédé selon 'une quelconque des re-
vendications 1 a 7 lors de son exécution.
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