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DESCRIPCION
Procedimiento para el posicionamiento de un automavil en una posicién de carga y automoévil

La invencion se refiere a un procedimiento para el posicionamiento de un automdvil en una posicion de carga
adecuada para la carga sin contacto de un acumulador de energia del automévil mediante una placa de carga, que
comprende las etapas:

a. deteccion de una primera informacién acerca de la posicion que describe la posicién relativa de la
posicion de carga respecto al automoévil mediante un primer dispositivo de deteccion con un primer alcance
de deteccion,

b. conduccién del automdvil en direccién a la posicion de carga mediante activacion de al menos una
intervencion de conduccién en funcién de la primera informacion acerca de la posicion, que conduce en la
direccion longitudinal y/o transversal, y/o activacion de al menos una indicacion de conduccion para un
conductor del automovil que se refiere a la conduccién del automdvil en funciéon de la primera informacién
acerca de la posicion mediante una unidad de mando del automaovil,

c. deteccion de una segunda informacion acerca de la posicion mediante un segundo dispositivo de
deteccion con un segundo alcance de deteccidon mas corto en comparacion con el primer alcance de
deteccion, y

d. conduccién del automovil a la posicion de carga mediante activacion de al menos otra intervencion de
conduccion en funcién de la segunda informacién acerca de la posicion, que conduce en la direccion
longitudinal y/o transversal, y/o activacion de al menos otra indicacion de conduccion para un conductor del
automovil que se refiere a la conduccion del automévil en funcidon de la segunda informacion acerca de la
posiciéon mediante la unidad de mando del automovil

comprendiendo el primer dispositivo de deteccién al menos un dispositivo sensor mediante el que se detectan datos
del entorno que se refieren al entorno del automovil, después de lo cual se determina la primera informacién acerca
de la posicion en funcién de los datos del entorno.

Los vehiculos hibridos y los automdviles accionados solo de forma eléctrica comprenden acumuladores de energia,
que ponen a disposicion la energia eléctrica para el funcionamiento del automévil. Una posibilidad confortable para
la carga de estos acumuladores de energia es una carga sin contacto, en la que el automévil se posiciona por
encima o de forma adyacente a una placa de carga del lado de la infraestructura y se produce una transmision de
energia sin contacto de la placa de carga del lado de la infraestructura a una placa de carga del lado del vehiculo.
No obstante, para una carga sin contacto de un acumulador de energia de un automovil es necesario disponer la
placa de carga del lado del vehiculo y la placa de carga del lado de la infraestructura de forma muy precisa en una
posicion relativa predeterminada. Para ello, un automévil debe aparcarse en una posicion definida respecto a la
placa de carga.

Para permitir un posicionamiento suficientemente exacto del automovil respecto a la placa de carga, las placas de
carga del lado de la infraestructura y los automoviles pueden comprender sistemas que asisten a un conductor al
posicionar el automovil respecto a la placa de carga. Para ello se usan en particular sistema de deteccion de la
posicion basados en sistemas de radio.

Habitualmente, solo se consigue una precision suficiente con sistema de deteccién de la posicion de corto alcance.
Por lo tanto, las funciones de asistencia para el posicionamiento del automovil solo estan disponibles en el entorno
directo de la placa de carga. Puesto que la maniobrabilidad de un automovil esta limitada por condiciones
cinematicas, por ejemplo el angulo de direcciéon maximo del automovil, en muchos casos no es posible posicionar el
automovil exactamente por encima de la placa de carga teniéndose en cuenta objetos adyacentes, sin que el
automovil salga del alcance de accion del sistema de deteccion de la posicion al alcanzarse una zona en la que es
posible un posicionamiento con ayuda de un sistema de deteccion de la posicion de este tipo. Por lo tanto, en
muchos casos no es posible una asistencia al conductor continua durante un proceso de posicionamiento y no
puede facilitarse una conduccion asistida o automatica del automovil a una posicién de carga.

Por el documento WO 2011/114208 A2 se conoce un automovil que esta preparado para recibir sin contacto energia
eléctrica de una bobina transmisora. Mediante una camara pueden tomarse imagenes, a partir de las que puede
determinarse una posicion relativa del automévil respecto a un dispositivo de transmision de energia. En funcion de
esta posicion relativa, el automovil puede conducirse al dispositivo de transmision de energia. A partir del momento
en el que el dispositivo de transmisidon de energia se encuentra por debajo del automdvil y, por lo tanto, ya no puede
ser captado por la camara, se sigue con la conduccién supervisandose un estado de alimentacion de energia, para
determinar la distancia entre el dispositivo de transmision de energia y el dispositivo receptor de energia del lado del
automovil.
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Por lo tanto, la invencion tiene el objetivo de indicar un procedimiento para el posicionamiento de un automovil
respecto a una placa de carga, que esté mejorado en comparacion con esto respecto al alcance de una deteccion de
una posicién y que permita a pesar de ello un posicionamiento exacto del automovil.

El objetivo se consigue de acuerdo con la invencion mediante un procedimiento del tipo indicado al principio,
comprendiendo el segundo dispositivo de deteccién al menos un dispositivo receptor para la recepcion de una sefial
de radio emitida por un dispositivo emisor asignado a la placa de carga o al automévil, determinandose mediante el
segundo dispositivo de deteccién la segunda informacién acerca de la posicion mediante la evaluacion de la sefial
de radio, detectandose antes de la etapa a) mediante el primer dispositivo de detecciéon una presencia de la placa de
carga en el entorno del automovil, después de lo cual se emite una indicacion de la placa de carga respecto a una
posibilidad de uso de la placa de carga para el conductor del automovil, después de lo cual se sigue o se interrumpe
el procedimiento en funcion de una entrada de mando del conductor con la etapa a) para la conduccion del
automovil a la posicidon de carga adecuada para la carga sin contacto del acumulador de energia mediante la placa
de carga.

De acuerdo con la invencidon se propone usar para una conduccidon del automoévil a la posicion de carga dos
dispositivos de deteccién para la deteccion de informaciones acerca de la posicion que presentan diferentes
alcances. El primero y/o el segundo dispositivo de deteccion pueden ser dispositivos de detecciéon del lado del
automovil. Como alternativa, seria posible que el primero y/o el segundo dispositivo de deteccidon sean dispositivos
de deteccion del lado de la placa de carga. Ademas, el primero y/o el segundo dispositivo de deteccion pueden estar
realizados como dispositivos de la infraestructura realizados por separado de la placa de carga o como parte de un
dispositivo de este tipo. Si se usa como primero y/o el segundo dispositivo de deteccion un dispositivo de deteccion
externo del vehiculo, la primera y/o segunda informacion acerca de la posicion puede transmitirse tras su deteccion
de forma inalambrica al automovil.

El primer dispositivo de deteccion puede evaluar por ejemplo informaciones del sensor, en particular datos de
imagenes de los sensores del automévil, para determinar una primera informacién acerca de la posicion. La primera
informacién acerca de la posicion puede ser relativamente inexacta. A pesar de ello, la primera informacién acerca
de la posicion ya permite una conduccion del automévil en direccion a la posicion de carga. El automovil se conduce
por consiguiente a una zona que esta dispuesta dentro del segundo alcance de deteccién del segundo dispositivo de
deteccion. El segundo dispositivo de deteccion puede ser por ejemplo un sistema explicado al principio para la
deteccion de la posicion basada en sefiales de radio. La segunda informacién acerca de la posicion puede ser mas
exacta que la primera informaciéon acerca de la posicién, es decir, puede describir la posicién relativa real de la
posicion de carga o de la placa de carga respecto al automévil con un error menor que la primera informacién acerca
de la posicion. En el procedimiento de acuerdo con la invencién puede realizarse, por lo tanto, en primer lugar, un
posicionamiento aproximado y a continuacion un posicionamiento exacto.

La informacion acerca de la posicion puede describir respectivamente solo una posicién relativa de la posiciéon de
carga respecto al automavil, aunque tiene en cuenta preferentemente también una orientacion relativa.

En el procedimiento de acuerdo con la invencién, el posicionamiento del automovil puede realizarse preferentemente
de tal modo que es posible una marcha hacia adelante o hacia atras continua a la posicién de carga.

En principio, en el estado de la técnica se conocen procedimientos para la conduccién de automéviles a posiciones
relativas o absolutas predeterminadas, y no deben explicarse aqui detalladamente.

En el procedimiento de acuerdo con la invencion es posible que durante la conduccién del automoévil se determine
respectivamente de forma repetida la primera o la segunda informacion acerca de la posicion adaptandose la
conduccion del automovil correspondientemente. en particular, se realizan repetidamente las etapas ay bo cy d,
detectandose en las etapas a o c respectivamente primeras y segundas informacion acerca de las posiciones
actualizadas y realizandose en las etapas b y d respectivamente una conduccién en funcién de estas informaciones
acerca de las posiciones actualizadas. Durante la conduccion del automovil en las etapas b y d puede comprobarse
la posibilidad de conducir por una trayectoria prevista y/o la posibilidad de realizar maniobras de conduccion
previstas, pudiendo tenerse en cuenta otros datos del entorno, como las posiciones y extensiones de otros usuarios
y/o de dispositivos de la infraestructura.

Es posible que el primer dispositivo de deteccidén comprenda al menos un dispositivo sensor, en particular al menos
una camara, mediante la que se detectan los datos del entorno que se refieren al entorno del automovil, después de
lo cual se determina la primera informacién acerca de la posicién en funcién de los datos del entorno. En particular,
puede detectarse una posicion de la placa de carga o una posiciéon de una marca asignada a la placa de carga en
los datos del entorno, por ejemplo, mediante un algoritmo de deteccién de imagenes. La primera informacién acerca
de la posicidon puede determinarse a continuacion en funcion de la posicion detectada de la placa de carga o de la
marca.

El segundo dispositivo de deteccion puede comprender al menos un dispositivo receptor para la recepcion de una
sefial de radio emitida por un dispositivo emisor asignado a la placa de carga o al automdvil, determinandose
mediante el segundo dispositivo de deteccion la segunda informacion acerca de la posicion mediante la evaluacion
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de la sefial de radio. La sefal de radio puede ser en particular una sefal de radio que es emitida por un dispositivo
de comunicacién de la placa de carga que sirve para la comunicaciéon con un dispositivo del lado del automovil
durante el proceso de carga. Como alternativa es posible que el segundo dispositivo de deteccion sea un dispositivo
de deteccion del lado de la placa de carga o de otro modo del lado de la infraestructura, recibiendo el dispositivo
receptor sefiales de radio emitidas por un dispositivo emisor asignado al automévil. En este caso, la sefial de radio
puede ser una sefal de radio que es emitida por un dispositivo de comunicacion del automdévil, que sirve para la
comunicacion con un dispositivo del lado de la placa de carga durante el proceso de carga.

Como alternativa, por ejemplo, seria posible emitir en el marco del posicionamiento campos electromagnéticos
mediante una bobina de induccién de la placa de carga, que sirve para la transmision de energia al automovil y
detectar los mismos mediante uno o varios dispositivos del lado del automovil, para determinar por ejemplo a partir
de amplitudes de recepcion relativas la segunda informacion acerca de la posicion.

El segundo dispositivo receptor puede presentar varios de los dispositivos receptores para la recepcion de la sefal
de radio, determinandose la segunda informacion acerca de la posicion en funcion de las intensidades de recepcion
de la sefal de radio en los dispositivos receptores y/o de tiempos de propagacion de la sefial de radio a los
dispositivos receptores. En particular, pueden determinarse tiempos de propagacion relativos o intensidades de
recepcion relativas. Como alternativa seria posible determinar tiempos de propagacion absolutos, por ejemplo,
porque estan disponibles informaciones sincronizadas acerca del tiempo del lado de la placa de carga y del lado del
automovil, pudiendo determinarse un tiempo de propagacion directamente a partir de una diferencia del tiempo de
emision y del tiempo de recepcion. Una sincronizacion de los tiempos es posible, por ejemplo, mediante sefiales
GPS. Otra posibilidad de determinar un tiempo de propagacion es prever una respuesta automatica a una sefial de
radio recibida y detectar a continuacién el tiempo de propagacion total de la sefial de emision y de la sefial de
respuesta.

De forma ventajosa, en el procedimiento de acuerdo con la invencion la conduccion del automévil puede realizarse
de tal modo que al alcanzarse el segundo alcance de deteccion estan disponibles las posibilidades maximas desde
el punto de vista cinematico para la correcciéon de la conducciéon del vehiculo, es decir, que los errores en la
deteccion de la primera informacién acerca de la posicion pueden compensarse en el marco de la conduccion del
automovil mediante la segunda informacion acerca de la posicion. Por lo tanto, es posible que la conduccion del
automovil en la etapa b se realice a lo largo de una trayectoria de la posicion actual del automévil a la posicion de
carga, determinandose y/o adaptandose la trayectoria mediante la unidad de mando de tal modo que en al menos un
tramo de la trayectoria un parametro de conduccion transversal del automovil predeterminado por la trayectoria se
encuentra a una distancia maxima de un valor limite predeterminado para el parametro de conduccién transversal.
Como valor para el parametro de conduccién transversal en el tramo puede tenerse en cuenta por ejemplo un
maximo en este tramo, un valor medio en este tramo, una integral o similares.

Ademas, puede pronosticarse una posicion en la que la trayectoria alcanza el segundo alcance de deteccion. El
tramo de la trayectoria para el que se maximiza la distancia entre el parametro de conduccion transversal y el valor
maximo puede elegirse a continuaciéon de tal modo que el tramo esta dispuesto en la zona cuando se alcanza el
segundo alcance de deteccion y/o en el interior del segundo alcance de deteccion.

El valor limite para el parametro de conduccion transversal puede estar predeterminado por la construccion y puede
ser por ejemplo un angulo de direccién maximo del automovil.

Es posible que en la etapa d la indicaciéon de conducciéon y/o la intervencion de conduccion se determinen
adicionalmente en funcién de la primera informaciéon acerca de la posicion. Por lo tanto, es posible fusionar la
primera y la segunda informacién acerca de la posicion, pudiendo aumentarse de este modo mas la precision de la
determinacion de la posicion de carga. En particular, la primera y la segunda informacion acerca de la posicion
pueden ponderarse en funcién de la distancia.

Antes de la etapa a puede detectarse mediante el primer dispositivo de deteccion una presencia de la placa de carga
en el entorno del automdvil, después de lo cual se emite una indicacion de la placa de carga respecto a una
posibilidad de uso de la placa de carga para el conductor del automovil, después de lo cual se sigue o se interrumpe
el procedimiento en funcion de una entrada de mando del conductor con la etapa a) para la conduccion del
automovil a la posicidon de carga adecuada para la carga sin contacto del acumulador de energia mediante la placa
de carga. De forma ventajosa, mediante el primer dispositivo de deteccién u otros sensores del automévil se
determinan y evallan informaciones adicionales acerca del entorno, para determinar una disponibilidad de la placa
de carga, es decir, en particular si esta ya esta ocupada por otro automévil. Gracias al procedimiento descrito, puede
indicarse al conductor a tiempo una presencia de una placa de carga y se le pueden ofrecer funciones de asistencia,
en particular indicaciones de conduccion o intervenciones de conducciéon para la conduccion a una posicion de carga
adecuada para la carga.

Ademas del procedimiento de acuerdo con la invencién, la invencién también se refiere a un automovil,
comprendiendo el automovil una unidad de mando, que esta realizada para la realizacion de un procedimiento de
acuerdo con la invencion. El automoévil comprende con preferencia adicionalmente un primero y/o un segundo
dispositivo de deteccion, que estan realizados para la deteccion de la primera y/o de la segunda informacion acerca
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de la posicién en una realizacion del procedimiento de acuerdo con la invenciéon. El automovil de acuerdo con la
invencion puede presentar las caracteristicas descritas en el marco de las explicaciones del procedimiento de
acuerdo con la invencién con las ventajas alli indicadas.

Otras ventajas y detalles de la invencion muestran los ejemplos de realizacion explicados a continuacion, asi como
las Figuras correspondientes. En ellas muestran esquematicamente:

La Figura 1 un diagrama de flujo de un procedimiento de acuerdo con la invencion.
La Figura 2 un posicionamiento de un automovil de acuerdo con la invencion en una posicion de carga.

La Figura 1 muestra un diagrama de flujo de un procedimiento para el posicionamiento de un automovil 1 en una
posicion de carga 5 adecuada para la carga sin contacto de un acumulador de energia del automévil 1 mediante una
placa de carga 4. En la Figura 2 esta representado de forma esquematica la conduccion del automovil 1 a la posicion
de carga 5. En el marco de la explicacion del procedimiento mostrado en la Figura 1 se explicara la situacion de
conduccion correspondiente haciéndose referencia a la Figura 2 para representar claramente el procedimiento.

En la etapa S1 se detecta en primer lugar mediante un primer dispositivo de deteccion del automovil 1 una presencia
de la placa de carga 4 en el entorno del automévil. El primer dispositivo de deteccion comprende una camara 2 con
una zona de deteccion 3 y un dispositivo de procesamiento de imagenes asignado no representado. La camara 2
detecta datos del entorno, detectandose en los datos del entorno la placa de carga 4.

Tras la deteccion de la placa de carga 4 en el entorno del automovil 1, se emite en la etapa S2 mediante un
dispositivo del automévil 1, por ejemplo, una pantalla o un altavoz, una indicacién para un conductor del automavil 1,
que le indica la presencia de la placa de carga 4 en el entorno del automévil. En una variante no representada del
procedimiento, la emisién de una indicacién correspondiente puede depender adicionalmente de si mediante la
evaluacion de los datos del entorno se determina si la placa de carga 4 esta libre, es decir, si no hay otro automovil
en la posicidon de carga, o la emision de la indicacion puede depender del estado de carga del acumulador de
energia del automovil 1.

En la etapa S3 se determina si un conductor desea una conduccién automatica del automévil o una asistencia al
conductor mediante intervenciones de conduccién durante la conduccion a la posicion de carga 5. Para ello se
determina si el conductor ha reaccionado con una entrada de mando correspondiente a la indicacion emitida en la
etapa S2. Para ello pueden estar previstos medios de mando a elegir libremente en el automévil 1. En formas de
realizacion alternativas del procedimiento también es posible asistir al conductor en la conduccién del automoévil 1 a
la posicion de carga 5 exclusivamente mediante la emision de indicaciones de conduccion. El procedimiento
posterior se desarrolla en este caso de forma similar, sustituyéndose una determinacién de intervenciones de
conduccion respectivamente por una determinacién de indicaciones de conduccion correspondientes.

Si el conductor no desea una conduccién del automévil 1 a la posicion de carga 5, por ejemplo, porque desea seguir
circulando, en la etapa S4 se sigue con el funcionamiento de marcha normal. No obstante, si se desea una
conduccion a la posicion de carga 5, en las etapas S5 a S12 se realiza una conduccion del automévil 1 a la posicion
de carga 5.

Como estara representado de forma detallada a continuacién, en el marco de esta conduccién se aprovechan dos
dispositivos de deteccion. Un primer dispositivo de detecciéon, que comprende la camara 2, pone a disposicién una
primera informacion acerca de la posicion relativamente aproximada, que puede detectarse, no obstante, ya en un
alcance de deteccion relativamente grande, como esta representado mediante el circulo 6. Tras una aproximacion
suficiente del automoévil 1 a la placa de carga 4, el automovil 1 llega a un segundo alcance de deteccion
representado mediante el circulo 12, en el que puede detectarse una segunda informacion acerca de la posicion
mediante el segundo dispositivo de deteccion. Para la deteccion de la segunda informacién acerca de la posicion, el
segundo dispositivo de deteccion comprende los dispositivos receptores 9, 10, que estan dispuestos en el automovil
1 a distancia entre si. Estos pueden detectar y analizar en el segundo alcance de deteccion sefiales de radio de un
dispositivo de comunicacion 11 de la placa de carga 4 para determinar la segunda informacion acerca de la posicion.

En la etapa S5, el automoévil 1 se encuentra ain a una distancia relativamente grande de la placa de carga 4, como
esta representado en la Figura 2. El automoévil 1 se encuentra por lo tanto en el exterior del segundo alcance de
deteccion, por lo que mediante el segundo dispositivo de deteccidon aun no es posible una determinacion de la
posicion relativa de la posicion de carga respecto al automévil 1. Por lo tanto, en la etapa S5 tiene lugar en primer
lugar una determinacién de una primera informacion acerca de la posicion mediante el primer dispositivo de
deteccion, que comprende la camara 2. Mediante un algoritmo de deteccion de imagenes, se determina a partir de
los datos de imagenes de la camara 2 la posicion relativa de la placa de carga 4 respecto al automévil 1y con ayuda
de una geometria del automévil almacenada en la unidad de mando 7 se determina a partir de ello una posicion de
carga 5 a la que debe conducirse el automovil 1.

Esta primera informacién acerca de la posicién se pone a disposicién de la unidad de mando 7 del automdévil 1, que
calcula en la etapa S6 una trayectoria de la posicion real del automovil 1 a la posicién de carga 5. En el estado de la
técnica se conocen procedimientos para el calculo de una trayectoria para la conduccién de un automévil a una
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posicion determinada y no se explicaran aqui detalladamente.

En el marco del calculo de la trayectoria 8 mediante la unidad de mando 7, en el procedimiento representado debe
tenerse en cuenta que la primera informacion acerca de la posicién tiene errores. La determinacién de una posicion
relativa de una posicion de carga 5 respecto al automévil 1 a partir de los datos del entorno captados por la camara
2 permite solo una determinacion aproximada de la posicion relativa de la placa de carga 4 respecto al automovil 1y,
por lo tanto, solo una determinacion aproximada de la posicién de carga 5. Por lo tanto, en el procedimiento
representado debe aprovecharse en el segundo alcance de deteccion, que esta representado por el circulo 12, una
segunda informacién acerca de la posicion detectada mediante el segundo dispositivo de deteccion para el
posicionamiento del automovil 1 respecto a la placa de carga 4. Cuando la segunda informacién acerca de la
posicion describe una posicion relativa de la posicion de carga respecto al automovil que difiere de la primera
informacion acerca de la posicién y cuando cambia por lo tanto la posicién de carga 5 a la que debe conducirse el
automovil 1, es necesario realizar cambios en la trayectoria 8. Es deseable que al alcanzarse el segundo alcance de
deteccion existan posibilidades maximas desde el punto de vista cinematico para la correccién de la trayectoria 8 del
automovil 1, es decir, que sea posible una conduccion lo mas flexible posible en la zona de la trayectoria 8 en el
segundo alcance de deteccion.

Para conseguirlo, la unidad de mando 7 pronostica el punto 13 en el que la trayectoria 8 alcanza el segundo alcance
de deteccion representado por el circulo 12. La trayectoria 8 se calcula en las condiciones supletorias
predeterminadas por la construccién del automovil 1, en particular teniéndose en cuenta un angulo de direccion
maximo, de tal modo que un parametro de conduccion transversal, en particular el angulo de direccion momentaneo,
se encuentra en la zona de la trayectoria 8 del punto 13 a la posicion de carga 5 a una distancia maxima de un valor
limite predeterminado, en particular de un angulo de direccién maximo.

En la etapa S7 se realiza una conduccion automatica o asistida del automovil 1 a lo largo de la trayectoria 8. Es
posible que el conductor del automdvil 1 deba vigilar de forma permanente la conduccion automatica a lo largo de la
trayectoria 8, aunque también es posible que la conduccioén se realice de forma automatica y que no sea necesaria
una vigilancia por parte de un conductor. Durante la conduccion del automdvil 1 a lo largo de la trayectoria 8, se
determina repetidamente mediante el primer dispositivo de deteccién con ayuda de la evaluacion de los datos del
entorno que han sido captados por la camara 2, una primera informaciéon acerca de la posiciéon actualizada, y la
conduccion se realiza a continuacion a lo largo de una trayectoria que se ha determinado en funcién de la primera
informacién acerca de la posicion actualizada.

En la etapa S8 se comprueba si el automovil 1 ha entrado en la zona representada con el circulo 12, es decir, si el
automovil 1 se encuentra en el segundo alcance de deteccion. Si esto no es el caso, se repite del procedimiento a
partir de la etapa S7.

Al entrar el automovil 1 en la zona marcada con el circulo 12, el automévil 1 se encuentra en una zona de recepcion,
en la que pueden recibirse las sefales de radio del dispositivo de comunicacién 11 de la placa de carga 4. Los
dispositivos receptores 9, 10 del segundo dispositivo de deteccion reciben en la etapa S9 estas sefiales de radio y
las evaltan para determinar una posicion relativa de la posicién de carga 5 o de la placa de carga 4 respecto al
automovil 1. Para ello se evalian amplitudes y tiempos de propagacion relativos de la sefial de radio respecto a los
dispositivos receptores 9, 10. La segunda informacién acerca de la posicion, que es determinada por el segundo
dispositivo de deteccién a partir de las sefiales de radio recibidas, describe la posicién relativa entre la posicién de
carga 5 o la placa de carga 4 y el automovil 1 de forma sustancialmente mas exacta que la primera informacion
acerca de la posiciéon usada anteriormente.

Por lo tanto, un calculo de una trayectoria adaptada en la etapa S10 puede realizarse de tal modo que el automévil 1
se conduce a una posicion de carga 5, en la que una placa de carga del lado del vehiculo no mostrada queda
posicionada de forma muy exacta respecto a la placa de carga 4 del lado de la infraestructura.

En la etapa S11 se realiza una conduccion a lo largo de la trayectoria determinada en la etapa S10. En la etapa S12
se comprueba si el automévil 1 ha alcanzado la posicion de carga 5. Si esto no es el caso, se repite la etapa S11.
Como ya se ha explicado en relacion con la etapa S7, durante la conduccion del automovil a lo largo de la trayectoria
8 puede determinarse una segunda informacion acerca de la posicion actualizada y la trayectoria puede adaptarse
correspondientemente.

Si se ha determinado que se ha alcanzado la posicién de carga, el automovil puede aparcarse en la etapa S13 y
puede iniciarse un proceso de carga.

En una forma de realizacion alternativa del procedimiento seria posible determinar en el segundo alcance de
deteccion las intervenciones de conduccién o indicaciones para un conductor adicionalmente en funcion de la
primera informacion acerca de la posicion. La camara 2 puede detectar por ejemplo también datos del entorno
durante la conduccién del automovil del punto 13 a la posicion de carga 5 y de estos puede extraerse una posicion
de la placa de carga 4. Las indicaciones de conduccién o las intervenciones de conduccién pueden depender, por lo
tanto, tanto de la primera como de la segunda informacion acerca de la posicion, pudiendo realizarse una
ponderacion de las informaciones acerca de la posiciéon en el marco de la determinaciéon de la indicaciéon de
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conduccion o de la intervencidon de conduccioén, en particular en funcion de una distancia entre el automévil 1 y la
posicion de carga 5.
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REIVINDICACIONES

1. Procedimiento para el posicionamiento de un automdvil en una posicién de carga adecuada para la carga sin
contacto de un acumulador de energia del automdvil mediante una placa de carga, que comprende las etapas:

a deteccion de una primera informacion acerca de la posicidon que describe la posicion relativa de la posicion de
carga respecto al automovil mediante un primer dispositivo de deteccién con un primer alcance de deteccion,

b. conduccion del automadvil en direccion a la posicion de carga mediante activacion de al menos una intervencion de
conduccion en funcion de la primera informacién acerca de la posicion, que conduce en la direccion longitudinal y/o
transversal, y/o activacion de al menos una indicacion de conducciéon para un conductor del automévil que se refiere
a la conduccién del automavil en funcién de la primera informacion acerca de la posiciéon mediante una unidad de
mando del automavil,

c. deteccion de una segunda informacion acerca de la posicion mediante un segundo dispositivo de deteccion con
un segundo alcance de deteccién mas corto en comparacion con el primer alcance de deteccion, y

d. conduccién del automovil a la posicion de carga mediante activacion de al menos otra intervencion de conduccion
en funcién de la segunda informacion acerca de la posicion, que conduce en la direccion longitudinal y/o transversal,
y/o activacion de al menos ofra indicacion de conduccion para un conductor del automévil que se refiere a la
conduccion del automavil en funcién de la segunda informacion acerca de la posicion mediante la unidad de mando
del automovil

comprendiendo el primer dispositivo de deteccién al menos un dispositivo sensor mediante el que se detectan datos
del entorno que se refieren al entorno del automovil, después de lo cual se determina la primera informacién acerca
de la posicion en funcién de los datos del entorno,

caracterizado por que

el segundo dispositivo de deteccion comprende al menos un dispositivo receptor para la recepcion de una sefal de
radio emitida por un dispositivo emisor asignado a la placa de carga o al automévil, determinandose mediante el
segundo dispositivo de deteccién la segunda informacién acerca de la posicion mediante la evaluacion de la sefial
de radio, detectandose antes de la etapa a) mediante el primer dispositivo de deteccién una presencia de la placa de
carga en el entorno del automovil, después de lo cual se emite una indicacion de la placa de carga respecto a una
posibilidad de uso de la placa de carga para el conductor del automovil, después de lo cual se sigue o se interrumpe
el procedimiento en funcion de una entrada de mando del conductor con la etapa a) para la conduccion del
automovil a la posicidon de carga adecuada para la carga sin contacto del acumulador de energia mediante la placa
de carga.

2. Procedimiento de acuerdo con la reivindicacion 1,
caracterizado por que
como dispositivo sensor se usa al menos una camara.

3. Procedimiento de acuerdo con la reivindicacién 1 o 2,

caracterizado por que

el segundo dispositivo de deteccion presenta varios de los dispositivos receptores para la recepcion de la sefal de
radio, determinandose la segunda informacién acerca de la posicion en funcién de las intensidades de recepcion de
la sefal de radio y/o de los tiempos de propagacion de la sefial de radio a los dispositivos receptores.

4. Procedimiento de acuerdo con una de las reivindicaciones anteriores,

caracterizado por que

la conduccién del automévil en la etapa b) se realiza a lo largo de una trayectoria de la posicion momentanea del
automovil a la posicion de carga, determinandose y/o adaptandose la trayectoria mediante la unidad de mando de tal
modo que en al menos un tramo de la trayectoria un parametro de conduccion transversal del automovil
predeterminado por la trayectoria se encuentra a una distancia maxima de un valor limite predeterminado para el
parametro de conduccién transversal.

5. Procedimiento de acuerdo con una de las reivindicaciones anteriores,

caracterizado por que

en la etapa d) la indicacion de conduccién y/o la intervencion de conduccion se determinan adicionalmente en
funcién de la primera informacién acerca de la posicion.

6. Automovil,

caracterizado por que

comprende una unidad de mando (7), que esta realizada para la realizacion del procedimiento de acuerdo con una
de las reivindicaciones anteriores.
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