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DESCRIPCION
Dispositivo de control
Estado de la técnica

La invencién parte de un dispositivo de control para un aparcamiento al menos parcialmente automatico de un
vehiculo del tipo de la reivindicaciéon independiente. Por el documento DE 10 2004 017365 A1 ya se conoce un
sistema de aparcamiento asistido, en el que unos medios de distancia detectan una distancia entre el vehiculo y un
obstaculo. Un dispositivo de frenado controla, en caso de alcanzarse una distancia minima predeterminada con
respecto a un obstaculo, el dispositivo de frenado del vehiculo de manera que el vehiculo se frena por completo, si
un recorrido del pedal de freno es menor que un umbral de recorrido predeterminado. Por el documento DE 103 400
14 A1 se conoce un procedimiento y una disposicion de direccion de un automavil para el aparcamiento.

El documento EP 1 241 064 A2 es el estado de la técnica mas préximo y describe todas las caracteristicas del
preambulo de la reivindicacion 1.

Descripcion de la invencion
Ventajas de la invencion

En cambio, el dispositivo de control segun la invencién para un aparcamiento al menos parcialmente automatico de
un vehiculo con las caracteristicas de la reivindicacion independiente tiene la ventaja de que se interrumpe una
operacion de aparcamiento automatica en caso de activarse un pedal acelerador. Por tanto, se permite al conductor
volver a asumir de manera sencilla, durante una operacién de aparcamiento automatica, el control del vehiculo. En
este caso no es necesaria una suspension especial de la operacion de aparcamiento. Por tanto, se permite al
conductor reaccionar rapidamente de manera sencilla ante peligros en el entorno del vehiculo o también ante una
situacion de aparcamiento que haya cambiado. En particular para el caso en el que el vehiculo esta parado, el
control sobre el vehiculo puede volver a asumirse por el conductor de manera sencilla. Ademas el control del
conductor sobre el vehiculo aumenta, incluso en el caso de una operaciéon de aparcamiento al menos parcialmente
automatica, que realiza el vehiculo. Ademas también aumenta la aceptacion de una operacién de aparcamiento
realizada de manera al menos parcialmente automatica para un usuario del vehiculo.

Mediante las medidas introducidas en las reivindicaciones dependientes son posibles mejoras y perfeccionamientos
ventajosos del dispositivo de control indicado en la reivindicacion independiente. En caso de interrumpirse el
aparcamiento automatico es especialmente ventajoso influir en un movimiento del vehiculo de manera que se
interrumpa un movimiento del vehiculo en un sentido de desplazamiento no deseado. El hecho de impedir un
movimiento puede realizarse a este respecto, por ejemplo, mediante una operacion de frenado o proporcionando un
par motor suficiente de la traccidon del vehiculo. De este modo puede impedirse por ejemplo un movimiento no
intencionado del vehiculo en caso de interrumpirse una operacién de aparcamiento realizada en una cuesta.

Ademas es ventajoso monitorizar una distancia con respecto a un obstaculo en al menos un sentido de
desplazamiento y avisar al conductor en caso de activarse el pedal acelerador en caso de no alcanzarse una
distancia predeterminada. Con esto puede evitarse que un conductor, que vuelve a asumir el control del vehiculo,
propulse el vehiculo mediante una activacion del pedal acelerador para un movimiento en sentido de desplazamiento
y asi choque contra el obstaculo. Mediante el aviso se le advierte acerca del obstaculo, de modo que puede evitarse
una colisién con el obstaculo.

Ademas, dado el caso, es ventajoso impedir un movimiento del vehiculo cuando se activa el pedal acelerador y el
vehiculo, al salir de una operaciéon de aparcamiento realizada de manera al menos parcialmente automatica, corre
ahora el riesgo de dirigirse por el conductor hacia un obstaculo. Esto es ventajoso en particular cuando el conductor
activa el pedal acelerador, mientras el vehiculo esta parado. Porque con un vehiculo parado el conductor no puede
detectar de manera intuitiva un sentido de desplazamiento seleccionado del vehiculo, de modo que posiblemente
esté confundido respecto del sentido de desplazamiento ajustado de la traccion del vehiculo en caso de una
activacion del pedal acelerador.

Para evitar un aviso innecesario o una operacion de frenado innecesaria, ventajosamente se consulta un dispositivo
de seleccién de marcha del vehiculo, para determinar un sentido de desplazamiento del vehiculo y para el caso, y
preferiblemente solo para el caso, de que en el sentido de desplazamiento ajustado segun la unidad de seleccién de
marcha se encuentre un obstaculo dentro de una distancia predeterminada, se avisa al conductor del obstaculo o se
impide automaticamente un movimiento del vehiculo.

Ademas es ventajoso controlar la traccion del vehiculo tras una interrupcion del aparcamiento al menos parcialmente
automatico segun el deseo del conductor y por tanto conforme a una activacion del pedal acelerador. De este modo
puede realizarse una transicién imperceptible para el conductor desde el control del vehiculo realizado de manera al
menos parcialmente automatica durante la operacién de aparcamiento hasta un control del vehiculo realizado por el
propio conductor.
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Ventajas correspondientes se desprenden también para un procedimiento para influir en una operaciéon de
aparcamiento realizada de manera al menos parcialmente automatica por un vehiculo, cuando se interrumpe el
aparcamiento al detectarse una activaciéon del pedal acelerador. De manera correspondiente, también es ventajoso
detener el vehiculo en caso de no alcanzarse una distancia predeterminada o advertir al conductor.

Ademas, en caso de activarse una unidad de entrada o activarse el pedal acelerador mas alla de una medida
predeterminada, es ventajoso anular una parada del vehiculo, de modo que el vehiculo pueda controlarse conforme
al deseo del conductor. Esto es ventajoso en particular cuando se altera una medicién de distancia, por ejemplo
debido a un ensuciamiento, o cuando el obstaculo detectado es un obstaculo salvable, por ejemplo ramas delgadas
que se adentran en el recorrido.

Breve descripcion de los dibujos

En los dibujos se representan ejemplos de realizacion de la invencidén y se explican mas detalladamente en la
siguiente descripcion. Muestran:

la figura 1, una representacion esquematica de un vehiculo con un dispositivo de control segun la invencion en una
vista desde arriba,

la figura 2, un ejemplo de realizacion de un desarrollo de procedimiento segun la invencion.
Formas de realizacion de la invencion

En la figura 1 se representa un vehiculo 1 que dispone de un dispositivo 10 de control para realizar un aparcamiento
al menos parcialmente automatico. Para detectar un espacio de aparcamiento en el vehiculo 1 estan dispuestos
sensores de distancia. En la configuracion mostrada en la figura 1, en un lado 3 derecho del vehiculo, esta dispuesto
un sensor 4 de distancia. En un lado 5 izquierdo del vehiculo esta dispuesto un sensor 6 de distancia. Los sensores
4, 6 de distancia estan realizados por ejemplo como sensores ultrasénicos. No obstante también es posible ademas
emplear sensores de radar u otros sensores 6pticos, como por ejemplo camaras o sensores LIDAR. De manera
correspondiente en un lado 7 delantero y en un lado 8 trasero del vehiculo también estan dispuestos sensores 9 u
11 de distancia. En la configuracién mostrada en este caso en cada caso en el lado 7 delantero estén dispuestos
cuatro sensores 9 y en el lado 8 trasero igualmente cuatro sensores 11. De manera correspondiente en todos los
lados del vehiculo, dado el caso, también pueden estar previstos mas sensores o en el lado delantero o trasero
también pueden estar previstos menos sensores. Los sensores 4, 6, 9, 11 de distancia estan conectados a través de
lineas de comunicacién no representadas en la figura 1, preferiblemente a través de un sistema de bus de datos,
con el dispositivo 10 de control.

Una unidad 12 de calculo del dispositivo 10 de control evalla los valores de distancia determinados por los sensores
4, 6, 9, 11 de distancia por ejemplo en un procedimiento de medicion de eco y asocia los valores de distancia
medidos en ese momento con los datos de un sensor 13 de recorrido, que determina un trayecto recorrido del
vehiculo y que también esta conectado con el dispositivo 10 de control. Midiendo valores de distancia en diferentes
puntos de trayecto de un recorrido del vehiculo 1, el dispositivo 10 de control puede crear un mapa del entorno del
vehiculo. En particular con esto, mediante una comparacién con los datos del vehiculo almacenados en una
memoria 14 en el dispositivo 10 de control, es posible determinar si un espacio de aparcamiento que se encuentra
en particular lateralmente junto al vehiculo es adecuado para mover el vehiculo 1 a ese espacio de aparcamiento.

Si se encontrara un correspondiente espacio de aparcamiento libre, entonces la unidad 12 de calculo calcula un
recorrido, a partir de la posicion actual del vehiculo hacia el interior del espacio de aparcamiento. El dispositivo 10 de
control esta disefiado para, a través de una interfaz 15 a una unidad 16 de control de direccién, controlar un eje 17
de direccion del vehiculo de modo que el vehiculo se mueva a lo largo de una trayectoria calculada. En lugar de una
realizacion totalmente automatica de la operacion de aparcamiento el conductor también puede asumir tareas
parciales de la operacion de aparcamiento, por ejemplo una activaciéon de la direccion o un enderezamiento del
vehiculo dentro del espacio de aparcamiento.

A través de una interfaz 21, el dispositivo 10 de control esta conectado con una traccién 20 del vehiculo. La traccién
20 del vehiculo actua sobre un eje de tracciéon del vehiculo, en este caso al mismo tiempo el eje 17 de direccion, y
acelera el vehiculo en un sentido deseado. A este respecto una seleccion del sentido de desplazamiento tiene lugar
a través de una unidad 22 de seleccién de marcha, que se activa o bien por el conductor o bien por el dispositivo 10
de control. Para frenar el vehiculo, el dispositivo 10 de control dispone ademas de una interfaz 23 a un aparato 24 de
control de frenado, con el que pueden controlarse los frenos 25 del vehiculo. Por tanto es posible que el dispositivo
10 de control controle o bien la traccidon 20 del vehiculo o bien la unidad 16 de control de direccion. Ademas en el
marco de un aparcamiento automatico también es posible que tanto la unidad 16 de control de direccién como la
traccion 20 del vehiculo y la unidad 22 de selecciéon de marcha se controlen por el dispositivo 10 de control para
dirigir el vehiculo a lo largo de la trayectoria calculada al espacio de aparcamiento. Para poder reaccionar ante
obstaculos durante el desplazamiento, los sensores 4, 6, 9, 11 de distancia, durante el desplazamiento a lo largo de
la trayectoria calculada previamente monitorizan el entorno del vehiculo. Si se identifica un obstaculo, entonces o
bien se ordena un frenado automatico a través de los frenos 25 del vehiculo y/o se emite un aviso a través del
altavoz 19 o la pantalla 18, de modo que el propio conductor pueda efectuar un frenado.
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Si el conductor activa un pedal 26 de freno, entonces se detecta esta activacion por un dispositivo 27 de control. De
este modo se controla el aparato 24 de control de frenado, de modo que los frenos 25 frenan el vehiculo conforme al
deseo del conductor. No obstante, ademas a través de una conexion 28 de datos también se comunica una
activacion del pedal de freno al dispositivo 10 de control, de modo que en caso de aparcamiento automatico se
reduce la velocidad del vehiculo o de modo que el dispositivo 10 de control interrumpe la operacién de aparcamiento
automatica al menos hasta que se active el pedal de freno.

El dispositivo 10 de control esta conectado con una unidad 30 de evaluacién para una activacién del pedal 31
acelerador a través de una interfaz 29. La unidad 30 de evaluacion también esta conectada con la traccion 20 del
vehiculo. Si se produce una operacion de aparcamiento al menos parcialmente automatica, entonces la operacion
de aparcamiento se interrumpe al activarse el pedal 31 acelerador. En una primera forma de realizacién, la
operacion de aparcamiento puede volver a reanudarse tras soltar el pedal acelerador. En otra forma de realizacion,
para una reanudacién de la operacion de aparcamiento automatica en particular desde el estado parado es
necesario que el conductor active un elemento 32 de mando. Ademas también es posible que, tras una activacion
una vez del pedal 31 acelerador el vehiculo deba controlarse a partir de ahora de nuevo por el conductor.

Si durante el aparcamiento al menos parcialmente automatico se activa el pedal 31 acelerador, entonces segun una
forma de realizacion se procede segun el procedimiento de la figura 2. Partiendo de una etapa 40 de deteccion, en la
que se detecta una activacion del pedal 31 acelerador durante una operacién de aparcamiento al menos
parcialmente automatica, se avanza a una etapa 41 de suspension. En la etapa 41 de suspension se suspende una
intervencion automatica del dispositivo de control sobre la traccion 20 del vehiculo y/o la unidad 16 de control de
direccidon. A continuacién se avanza a una primera etapa 42 de comprobaciéon. En la primera etapa 42 de
comprobacion se comprueba si en el sentido de desplazamiento del vehiculo se encuentra un obstaculo, cuya
distancia con respecto al vehiculo se sitla dentro de una distancia predeterminada. La distancia predeterminada es,
por ejemplo, una distancia entre uno y tres metros. El sentido de desplazamiento del vehiculo se consulta a este
respecto mediante una evaluacion de la muesca de marcha introducida o la marcha introducida del vehiculo
mediante una consulta a la unidad 22 de seleccién de marcha por el dispositivo 10 de control. Si el vehiculo se
desplaza hacia delante, entonces a este respecto se activan los sensores 9 de distancia dispuestos en el lado 7
delantero para una medicion. Si el vehiculo se desplaza marcha atras, entonces se activan los sensores 11 de
distancia dispuestos en el lado 8 trasero para una medicién. No obstante, en otra forma de realizacién en lugar de
ello, independientemente de la muesca de marcha introducida, también pueden monitorizarse siempre ambos
sentidos de desplazamiento hacia delante y hacia atras mediante una activacion de los sensores de distancia en los
lados 7, 8 delantero y trasero.

Si se determina que en el sentido de desplazamiento del vehiculo no se encuentra ningun obstaculo, entonces se
avanza de nuevo a una etapa 43 de liberacion. En la etapa 43 de liberacion vuelve a liberarse una conexion de
control de la unidad 30 de evaluacion, por medio de la cual se determina un recorrido del pedal 31 acelerador, en la
traccion 20 del vehiculo por el dispositivo 10 de control, de modo que la traccién 20 del vehiculo acelera el vehiculo
conforme a la posiciéon del pedal 31 acelerador. A continuacion se avanza a una etapa 44 final, a partir de la cual el
conductor vuelve a tener el control total sobre el vehiculo y finaliza un control al menos automatico del
funcionamiento del vehiculo por el dispositivo 10 de control.

Si en cambio, en la primera etapa 42 de comprobacion se determina que en un sentido de desplazamiento del
vehiculo no se alcanza una distancia predeterminada con respecto a un obstaculo por delante o por detras del
vehiculo, entonces se avanza a una etapa 45 de emision. La distancia predeterminada se situa por ejemplo en un
intervalo de 0,5 m - 3 m y presenta preferiblemente un valor de 1 m. En la etapa 45 de emision se emite un aviso a
través de la pantalla 18 y/o el altavoz 19 al conductor en el sentido de que se encuentra un obstaculo por delante o
por detras del vehiculo. Ademas se impide un movimiento del vehiculo. Esto puede realizarse mediante una
intervencién del dispositivo de control sobre el dispositivo de frenado y/o la traccion del vehiculo. Si el vehiculo se
moviera aun al interrumpirse la operaciéon de aparcamiento, entonces en una forma de realizaciéon el vehiculo
también puede frenarse preferiblemente de una manera comoda para los ocupantes.

En una primera forma de realizacién del procedimiento ahora se avanza siguiendo la linea discontinua de la figura
2 desde la etapa 45 de emisidn directamente a una etapa 48 final, segun la cual el vehiculo se detiene mediante
una activacion de los frenos del vehiculo. La activacion de los frenos del vehiculo se ordena por el dispositivo 10
de control a través de un control correspondiente del aparato 24 de control de frenado. Ahora el vehiculo se
detiene en su posicion actual. Por tanto puede evitarse una colisidon con un obstaculo por delante o por detras del
vehiculo.

Segun otra forma de realizacion se avanza desde la etapa 45 de emision a una segunda etapa 46 de
comprobacién. Segun la segunda etapa 46 de comprobacion se comprueba la posicion del pedal 31 acelerador.
Si el pedal 31 acelerador se activa mas alla de una medida predeterminada, es decir se pisa a fondo por ejemplo
hasta un tope del pedal 31 acelerador, entonces se avanza igualmente hasta la etapa 43 de liberacién. Por tanto
se le da al conductor la posibilidad de mover el vehiculo, a pesar de haberse detectado un obstaculo, en un
sentido de desplazamiento deseado. Esto podria ser relevante en particular cuando los sensores presentan una
alteracion por ejemplo en forma de un ensuciamiento o congelacion. Ademas también es posible que el obstaculo
detectado pueda salvarse sin problemas, como por ejemplo una bolsa de papel o una rama suelta, que se adentra
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en el recorrido del vehiculo. Alternativamente a una activacion del pedal acelerador también puede evaluarse una
activacion de la unidad 32 de entrada para permitir un desplazamiento del vehiculo conforme a una activacion del
pedal acelerador.

Si en la segunda etapa 46 de comprobaciéon no se detecta una activaciéon del pedal acelerador mas alla de una
medida predeterminada, entonces se avanza desde la segunda etapa 46 de comprobacién hasta una tercera etapa
47 de comprobacion, en la que vuelve a consultarse a la unidad 22 de seleccion de marcha. Si el conductor hubiese
cambiado ahora el sentido de desplazamiento, por ejemplo de la primera marcha a una marcha atras, entonces se
vuelve a la primera etapa 42 de comprobacion y se comprueba, dado el caso, si también en el sentido de
desplazamiento ahora ajustado se encuentra un obstaculo dentro de una distancia predeterminada. Sin embargo, si
no se ha cambiado el sentido de desplazamiento, entonces se vuelve desde el tercer estado 47 de comprobacion de
nuevo a la etapa 45 de emision y se impide un movimiento adicional del vehiculo.

En lugar de una activacion del pedal acelerador mas alla de una medida predeterminada, en la segunda etapa 46 de
comprobacién también puede considerarse una activacién prolongada del pedal acelerador, por ejemplo durante un
periodo de mas de cinco segundos, como medida del deseo del conductor de mover el vehiculo en la direccion
deseada.
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REIVINDICACIONES

1. Dispositivo de control para un aparcamiento al menos parcialmente automatico de un vehiculo con una interfaz

N

N

(21) a un dispositivo (20) de control para controlar una traccion del vehiculo para realizar el aparcamiento al
menos parcialmente automatico y con una interfaz (29) a una unidad (30) de evaluacién para detectar una
activacion del pedal acelerador, interrumpiéndose el aparcamiento automatico al detectarse una activacion del
pedal (31) acelerador, estando prevista una interfaz a un dispositivo (4, 6, 9, 11) de medicion de distancia para
emitir un aviso en caso de no alcanzarse una distancia predeterminada con respecto a un obstaculo en al menos
un sentido de desplazamiento del vehiculo (1) en caso de interrumpirse el aparcamiento automatico por una
activacion del pedal (31) acelerador, caracterizado porque esta prevista una interfaz a una unidad (22) de
seleccidon de marcha del vehiculo para determinar un sentido de desplazamiento del vehiculo segun la marcha
seleccionada, emitiéndose un aviso y/o impidiéndose un movimiento del vehiculo en caso de no alcanzarse una
distancia predeterminada sélo con respecto a un obstaculo en el sentido de desplazamiento determinado del
vehiculo en caso de interrumpirse el aparcamiento automatico por una activacion del pedal (31) acelerador.

. Dispositivo de control segun la reivindicacion 1, caracterizado por una interfaz (23) a un dispositivo de frenado

(24, 25) del vehiculo para impedir un movimiento del vehiculo en caso de interrumpirse el aparcamiento
automatico.

. Dispositivo de control segun una de las reivindicaciones anteriores, caracterizado por una interfaz a un dispositivo

(4, 6, 9, 11) de medicion de distancia para emitir un aviso en caso de no alcanzarse una distancia
predeterminada con respecto a un obstaculo en al menos un sentido de desplazamiento del vehiculo (1) en caso
de interrumpirse el aparcamiento automatico por una activacién del pedal (31) acelerador.

. Dispositivo de control segun una de las reivindicaciones anteriores, caracterizado por una interfaz a un dispositivo

(4, 6, 9, 11) de medicién de distancia para ordenar que se impida un movimiento del vehiculo en caso de no
alcanzarse una distancia predeterminada con respecto a un obstaculo en al menos un sentido de desplazamiento
del vehiculo (1) en caso de interrumpirse el aparcamiento automatico por una activacion del pedal (31)
acelerador.

. Dispositivo de control segun la reivindicacion 3 6 4, caracterizado por una interfaz a una unidad (22) de seleccion

de marcha del vehiculo para determinar un sentido de desplazamiento del vehiculo segun la marcha
seleccionada, emitiéndose un aviso y/o impidiéndose un movimiento del vehiculo en caso de no alcanzarse una
distancia predeterminada sélo con respecto a un obstaculo en el sentido de desplazamiento determinado del
vehiculo en caso de interrumpirse el aparcamiento automatico por una activacion del pedal (31) acelerador.

. Dispositivo de control segun una de las reivindicaciones anteriores, caracterizado por una interfaz a una unidad

(32) de entrada para permitir un desplazamiento del vehiculo conforme a una activacion del pedal (31) acelerador
en caso de interrumpirse el aparcamiento automatico por una activacion del pedal (31) acelerador.

. Procedimiento para influir en un aparcamiento al menos parcialmente automatico realizado por un vehiculo,

caracterizado porque se interrumpe el aparcamiento automatico al detectarse una activacion del pedal (31)
acelerador, empleandose un dispositivo de control segun una de las reivindicaciones anteriores.

. Procedimiento segun la reivindicacién 7, caracterizado porque se impide un movimiento del vehiculo en caso de

interrumpirse el aparcamiento automatico.

. Procedimiento segun una de las reivindicaciones 7-8, caracterizado porque en caso de interrumpirse el

aparcamiento automatico se mide una distancia con respecto a un obstaculo en un sentido de desplazamiento
del vehiculo (1) y porque en caso de no alcanzarse una distancia predeterminada con respecto al obstaculo se
emite un aviso y/o se impide un movimiento del vehiculo.

10. Procedimiento segin una de las reivindicaciones 8-9, caracterizado porque al activarse una unidad (32) de

entrada o al activarse el pedal (31) acelerador mas alla de una medida predeterminada se controla una traccion
(20) del vehiculo, del vehiculo (1) conforme a la posicion del pedal (31) acelerador.
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