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DESCRIPCION

Procedimiento para aparcar de manera, al menos parcialmente, autbnoma un vehiculo motorizado en un hueco de
aparcamiento con un escalén, sistema de asistencia al conductor y vehiculo motorizado

La invencion se refiere a un procedimiento para aparcar de manera, al menos parcialmente, autbnoma un vehiculo
motorizado en un hueco de aparcamiento con un escalon detectado en los alrededores del vehiculo motorizado por
medio de un dispositivo sensor montado en el vehiculo. La invencion también se refiere a un sistema de asistencia al
conductor y a un vehiculo motorizado. EI documento DE102013221355 se debe ver como el estado de la técnica
anterior mas préximo al concepto genérico de la reivindicacion 1.

A partir del estado de la técnica anterior se sabe que es posible maniobrar vehiculos motorizados, al menos de manera
parcialmente autdbnoma para aparcarlos, por ejemplo, en un hueco de aparcamiento. En las maniobras parcialmente
auténomas, un sistema de asistencia al conductor del vehiculo motorizado controla la direccion del vehiculo
motorizado, mientras que el conductor del vehiculo motorizado acciona el acelerador y el freno del vehiculo
motorizado. En las maniobras auténomas o las maniobras completamente auténomas, el sistema de asistencia al
conductor, ademas de controlar la direccidn, acciona el acelerador y el freno. Para llevar a cabo una maniobra de
aparcamiento de manera, al menos parcialmente, autbnoma, a partir de la técnica anterior ya se conocen sistemas de
asistencia al conductor que, por medio de los sensores correspondientes, pueden detectar huecos de aparcamiento o
plazas de aparcamiento libres en los alrededores del vehiculo motorizado. Para ello, el vehiculo motorizado, por
ejemplo, al pasar junto a un hueco de aparcamiento puede detectarlo y medirlo, para lo cual el vehiculo motorizado se
coloca, por ejemplo, de manera, al menos parcialmente, auténoma en una posicion inicial para efectuar la maniobra
de aparcamiento. A partir de la posicion inicial, se determina una trayectoria de conduccion a lo largo de la cual el
vehiculo motorizado se mueve para aparcar en el hueco de aparcamiento.

Sin embargo, surgen problemas si el hueco de aparcamiento tiene un escalén. Este tipo de escalon puede ser, por
ejemplo, una zona delimitada por un bordillo o encintado, que esté elevada o levantada respecto a la calzada del
vehiculo motorizado. Al conducir sobre el escalédn o si la posicién de aparcamiento del vehiculo motorizado tras haber
aparcado no es optima, el escaldon puede dafiar el vehiculo motorizado, en particular, las ruedas del vehiculo
motorizado. Respecto a esto, la documentacion DE 10 2004 047 483 A1 describe un procedimiento para aparcar un
vehiculo motorizado en el que el vehiculo motorizado se conduce automaticamente durante la maniobra de
aparcamiento de forma tal que se logra la distancia deseada al limite lateral del hueco de aparcamiento en la posicién
mas paralela posible respecto al limite del hueco de aparcamiento. En este caso, el automoévil se conduce, en
particular, de modo que durante la maniobra de aparcamiento el limite del hueco de aparcamiento no toque, por
ejemplo, un bordillo. Sin embargo, esto tiene la desventaja de que este procedimiento de aparcamiento no sirve para
huecos de aparcamiento en los que la ubicacion del bordillo requiere pasarlo por arriba durante la maniobra de
aparcamiento.

Es un objetivo de la presente invencion proporcionar una solucion para que un vehiculo motorizado pueda aparcar de
manera segura y sin sufrir dafos en un hueco de aparcamiento con un escaléon de manera, al menos parcialmente,
auténoma.

Este objetivo se logra, segun la invencién, mediante un procedimiento, un sistema de asistencia al conductor y un
vehiculo motorizado con las caracteristicas conforme a las respectivas reivindicaciones independientes. Algunas
realizaciones ventajosas de la invencion son objeto de las reivindicaciones dependientes, la descripcion y las figuras.

Un procedimiento segun la invencion se utiliza para aparcar de manera, al menos parcialmente, auténoma un vehiculo
motorizado en un hueco de aparcamiento con un escalon detectado en los alrededores del vehiculo motorizado por
medio de un dispositivo sensor montado en el vehiculo. Asi, se determina la parte del hueco de aparcamiento ocupada
por el escaldn en una direccion de expansion predeterminada del hueco de aparcamiento, y se determina una posicion
de aparcamiento para el vehiculo motorizado en funcién de la parte ocupada por el escalén, en la que el vehiculo
motorizado, tras haber completado la maniobra de aparcamiento de manera, al menos parcialmente, autbnoma, se
posicione sobre el escalén.

Por medio del procedimiento, se debe desarrollar un sistema de asistencia al conductor que permita aparcar un
vehiculo motorizado en un hueco de aparcamiento de manera, al menos parcialmente, auténoma. Esto significa que
el vehiculo motorizado se debe aparcar de manera auténoma, completamente auténoma o al menos parcialmente
auténoma en el hueco de aparcamiento. El hueco de aparcamiento se puede detectar, por ejemplo, en funcion de
datos registrados por el sensor del dispositivo sensor montado en el vehiculo. Con este propésito, el vehiculo
motorizado, por ejemplo, se puede mover, en particular, continuamente mientras se estan registrando por medio del
dispositivo sensor montado en el vehiculo los alrededores del vehiculo motorizado. El dispositivo sensor montado en
el vehiculo es, en particular, un sensor ultrasonico y/o una cdmara y/o un escaner laser. En particular, por medio del
dispositivo sensor montado en el vehiculo, se puede determinar la distancia entre el vehiculo motorizado y los objetos
en los alrededores, es decir, la posicion de los objetos respecto al vehiculo motorizado. Tales objetos pueden ser, por
ejemplo, objetos que delimiten el hueco de aparcamiento. También se pueden detectar objetos ubicados en el hueco
de aparcamiento, por ejemplo, un escalén. Por medio del dispositivo sensor, no solo se puede detectar el hueco de
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aparcamiento, sino que, por ejemplo, en funcién de los datos de distancia, se pueden medir los objetos que delimitan
el hueco de aparcamiento.

El hueco de aparcamiento esta delimitado, por ejemplo, a lo largo de la direccién de expansion predeterminada por un
borde contiguo a la calzada del vehiculo motorizado y un borde mas alejado de la calzada del hueco de aparcamiento,
en el que los bordes son, en particular, paralelos a una direccion de extension de la calzada. La direccion de expansion
predeterminada es, en particular, una direccion de profundidad. La direccion de profundidad es, en particular,
perpendicular a la direccion de extension de la calzada del vehiculo motorizado. En el caso de un hueco de
aparcamiento con forma de hueco de aparcamiento transversal, la direccion de profundidad en la posicion de
aparcamiento del vehiculo motorizado tras haber completado una maniobra de aparcamiento de manera, al menos
parcialmente, autbnoma es paralela a un eje longitudinal del vehiculo motorizado; en un hueco de aparcamiento
longitudinal, la direccién de profundidad en la posicion de aparcamiento del vehiculo motorizado es paralela a un eje
transversal del vehiculo motorizado, es decir, perpendicular a un eje longitudinal del vehiculo motorizado. En este
caso, el borde mas alejado de la calzada constituye, en particular, el punto mas profundo del hueco de aparcamiento.

El hueco de aparcamiento también incluye el escaldn. El escalon puede ser, por ejemplo, una zona delimitada por un
bordillo, en la que el escaldn o la zona esta elevada o levantada respecto a la calzada del vehiculo motorizado. La
direcciéon de extension del bordillo es, en particular, perpendicular a la direccién de expansion predeterminada del
hueco de aparcamiento, en particular, la direccién de profundidad.

El borde del escaldn o el encintado son, en particular, paralelos a la direccidon de extensién de la calzada.

El escalén ocupara o cubrira una cierta parte de la superficie del hueco de aparcamiento a lo largo de la direccién de
expansion predeterminada del hueco de aparcamiento. Por lo tanto, el escalon es una superficie del hueco de
aparcamiento, al menos parcialmente, elevada o levantada. Esta parte ocupada por el escalén a lo largo de la direccion
de expansién predeterminada del hueco de aparcamiento, en particular, la direcciéon de profundidad, cubierta por el
escaldn, es detectada, por ejemplo, por el dispositivo sensor montado en el vehiculo. Por lo tanto, el escalén se
extiende, en particular, desde el borde del hueco de aparcamiento mas alejado de la calzada a lo largo de la direccion
de profundidad hasta el borde del hueco de aparcamiento contiguo a la calzada. La parte ocupada por el escaldn
depende de la posicion del borde del escaldn o del bordillo en el hueco de aparcamiento. En otras palabras, la parte
depende de la distancia entre el borde del borde contiguo a la calzada y el encintado, o entre el borde mas alejado de
la calzada y el encintado a lo largo de la direcciéon de expansion predeterminada del hueco de aparcamiento.

La parte del hueco de aparcamiento ocupada por el escalon es determinada, por ejemplo, por medio de un dispositivo
de control del sistema de asistencia al conductor. La parte se puede determinar, por ejemplo, en funcion de la posicion
del bordillo en el hueco de aparcamiento. Para ello, el dispositivo sensor montado en el vehiculo puede tanto detectar
el bordillo como objeto, asi como determinar su posicion. En funcion de la parte del hueco de aparcamiento ocupada
por el escalon a lo largo de la direccion de expansién predeterminada, se determina la posicion de aparcamiento
especifica de estacionamiento para el vehiculo motorizado que el vehiculo motorizado debe adoptar tras haber
completado la maniobra de aparcamiento de manera, al menos parcialmente, auténoma. Esto significa que se
determina una posicién de aparcamiento para el vehiculo motorizado que corresponda a la parte ocupada por el
escaldn. En este caso, en la posicion de aparcamiento tras haber completado la maniobra de aparcamiento de manera,
al menos parcialmente, autbnoma, el vehiculo motorizado se posiciona o coloca, al menos parcialmente, sobre el
escaléon. Esto significa que el vehiculo motorizado durante la maniobra de aparcamiento de manera, al menos
parcialmente, auténoma, pasa por el borde del escaléon con al menos una rueda, la cual, tras haber completado la
maniobra de aparcamiento de manera, al menos, parcialmente autbnoma, se coloca sobre el escaldn.

Las posiciones de aparcamiento correspondientes a la parte ocupada por el escalon se diferencian en esto, en
particular, en que tras haber completado la maniobra de aparcamiento de manera, al menos, parcialmente autbnoma,
una parte del vehiculo motorizado se posiciona sobre el escalén. En otras palabras, la parte del vehiculo motorizado
que se posiciona sobre el escalén en la respectiva posicion de aparcamiento depende de la parte de hueco de
aparcamiento ocupado por el escalon. Por lo tanto, la posicion de aparcamiento del vehiculo motorizado se adapta a
la parte del hueco de aparcamiento ocupado por el escaldon. Para asignar una posicién de aparcamiento especifica,
por ejemplo, por medio del dispositivo de control del sistema de asistencia al conductor, se puede determinar la
trayectoria de conduccion correspondiente al hueco de aparcamiento por el borde del hueco de aparcamiento y a lo
largo de la que, al realizar una maniobra de aparcamiento de manera, al menos parcialmente auténoma, el vehiculo
motorizado pasa, al menos parcialmente, por el borde.

Al adaptar la posicién de aparcamiento a la parte del hueco de aparcamiento ocupada por el escalén, se puede
garantizar que el vehiculo motorizado no sufra dafios en la posicion de aparcamiento. De esta manera, se puede
definir, por ejemplo, una posicién de aparcamiento para que las ruedas del vehiculo motorizado no toquen el encintado
o el borde del escalon, y asi evitar que se dafien o sobrecarguen. Mediante el procedimiento, el vehiculo motorizado
se puede aparcar de manera particularmente confiable y sin sufrir dafios, de manera, al menos parcialmente,
auténoma, en un hueco de aparcamiento con un escalon.
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En este caso se puede contemplar que se detecte al menos un limite de los limites del hueco de aparcamiento; se
determine una expansién del hueco de aparcamiento en la direcciéon de expansién predeterminada en funcién del
limite del hueco de aparcamiento; y se determine la parte ocupada por el escalén en funcién de la expansion. Por lo
tanto, para determinar la parte también se determina la expansion del hueco de aparcamiento a lo largo de la direccién
de expansién predeterminada. En particular, por lo tanto, se determina una profundidad del hueco de aparcamiento
en funcion del limite del hueco de aparcamiento. Para ello, el dispositivo sensor montado en el vehiculo detecta, por
ejemplo, el limite del hueco de aparcamiento. A continuacion, se puede determinar una posicidon o una distancia del
borde del hueco de aparcamiento paralelo a la calzada y al mas alejado de la calzada respecto al borde contiguo a la
calzada del hueco de aparcamiento.

Para determinar la parte ocupada por el escaldn, se puede determinar una posicién o una ubicacion del encintando
en el hueco de aparcamiento. Por ejemplo, se puede determinar la distancia entre el borde del hueco mas alejado de
la calzada y el borde del escaldn. De este modo, se registra la distancia a la que se encuentra el encintado del punto
mas profundo del hueco de aparcamiento.

En otras palabras, esto significa que se registra la distancia que el escalén se extiende en el hueco de aparcamiento
a lo largo de la direccién de profundidad en la direccion de la calzada del vehiculo motorizado. La distancia entre el
borde mas alejado de la calzada y el borde del escalén se compara con la expansion calculada del hueco de
aparcamiento, en particular, con la profundidad del hueco de aparcamiento. Ademas, se puede determinar la distancia
entre el borde contiguo a la calzada y el encintado, y en funcidn de esta distancia, se puede determinar la parte del
hueco de aparcamiento que no esta ocupada por el escalén. En funciéon de la parte que desocupada se puede
determinar la parte ocupada. Al registrar el limite del hueco de aparcamiento, se puede determinar con especial
precision la parte ocupada por el escalon.

Preferentemente, se detecta como limite del hueco de aparcamiento, al menos, un vehiculo motorizado aparcado junto
al hueco de aparcamiento, se determina al menos una dimension geométrica del vehiculo motorizado aparcado junto
al hueco de aparcamiento, y en funcion de, al menos, una dimensién geométrica del vehiculo motorizado aparcado
junto al hueco de aparcamiento, se determina la expansion del hueco de aparcamiento. Para ello, el vehiculo
motorizado aparcado puede, por ejemplo, ser detectado por medio del dispositivo sensor como un objeto y se pueden
determinar las dimensiones del objeto. En este caso, se determina la expansion del hueco de aparcamiento a lo largo
de la direccion de expansion predeterminada, en particular, la profundidad del hueco de aparcamiento, en funcion de,
al menos, una dimension geométrica del vehiculo motorizado a lo largo de la direcciéon de expansién predeterminada.
Esto significa que se puede determinar la profundidad del hueco de aparcamiento en funcién del otro vehiculo
motorizado aparcado. La posicion del borde mas alejado de la calzada del hueco de aparcamiento se determina en
funcion del vehiculo motorizado aparcado. En el caso de un hueco de aparcamiento longitudinal, como dimensién
geométrica se puede detectar, por ejemplo, la anchura del otro vehiculo motorizado aparcado en un hueco de
aparcamiento longitudinal contiguo. La distancia entre ambos bordes y, por lo tanto, la expansion, se corresponden
aproximadamente con el ancho del otro vehiculo motorizado. En el caso de un hueco de aparcamiento transversal,
una dimension geométrica que, al menos, se puede detectar es la longitud del otro vehiculo motorizado aparcado en
un hueco de aparcamiento transversal contiguo. La distancia entre ambos bordes y, por lo tanto, la expansion, se
corresponden aproximadamente con el largo del otro vehiculo motorizado.

Alternativa o adicionalmente, una marca en una superficie del hueco de aparcamiento se puede detectar como un
limite del hueco de aparcamiento, y la expansion se puede determinar en funcién de la marca. La marca puede tener
la forma de, por ejemplo, una linea en la superficie del hueco de aparcamiento detectada por el dispositivo sensor
montado en el vehiculo, en particular, una camara montada en el vehiculo. Si la marca sefiala el borde mas alejado
de la calzada, de esta manera se puede determinar la distancia entre la marca y el borde mas alejado de la calzada
del hueco de aparcamiento, y se puede determinar como la profundidad del hueco de aparcamiento. Sila marca divide,
por ejemplo, dos huecos de aparcamiento contiguos y, por lo tanto, su orientacién es paralela a la direccion de
profundidad, en funcién de la longitud de esta linea se puede detectar la profundidad del hueco de aparcamiento. Esto
es particularmente ventajoso, si no hay otros vehiculos motorizados aparcados en huecos de aparcamiento contiguos
en funcion de los cuales se pueda medir la expansién del hueco de aparcamiento.

Para determinar la posicion de aparcamiento respectiva, es particularmente preferible determinar la cantidad de ruedas
del vehiculo motorizado correspondiente a la parte ocupada por el escalén con la que se posicionara el vehiculo
motorizado sobre el escaldn, tras haber completado la maniobra de aparcamiento de manera, al menos parcialmente,
autonoma. En otras palabras, la posicion de aparcamiento correspondiente a la parte del hueco de aparcamiento se
caracteriza por la cantidad de ruedas del vehiculo motorizado que se encuentran sobre el escalén tras haber
completado la maniobra de aparcamiento. La posicién de aparcamiento se determina para que las ruedas del vehiculo
motorizado se posicionen sobre y/o abajo del escalén de tal manera respecto al borde del escalén que estas no sufran
dafos ni se sobrecarguen mientras el vehiculo motorizado esta aparcado.

En este caso se puede contemplar que se determine la primera posicion de aparcamiento para el vehiculo motorizado
en la que el vehiculo motorizado se posiciona con dos ruedas sobre el escalon, si la parte ocupada por el escalon no
supera el limite predeterminado, y se determina la segunda posicién de aparcamiento para el vehiculo motorizado en
la que el vehiculo motorizado se posiciona con cuatro ruedas sobre el escalodn, si la parte ocupada por el escalon
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supera el limite predeterminado. Por lo tanto, se definen previamente dos posiciones de aparcamiento, en las que en
la primera posicién de aparcamiento del vehiculo motorizado dos ruedas del vehiculo motorizado se encuentran sobre
el escaldn, y otras dos ruedas del vehiculo motorizado se encuentran en la calzada. En la segunda posicion de
aparcamiento, las cuatro ruedas del vehiculo motorizado se encuentran sobre el escaldn. En este sentido, se define
la primera posicion de aparcamiento cuando la parte ocupada por el escalén no supera el limite predeterminado, y se
define la segunda posicién de aparcamiento cuando la parte ocupada por el escalén supera el limite predeterminado.
Como limite, por ejemplo, se puede definir el valor 80 %. Por lo tanto, si el escalén ocupa mas del 80 % del hueco de
aparcamiento o el area del hueco de aparcamiento, es decir, se extiende en el hueco de aparcamiento mas del 80 %
a lo largo de la direccién de expansion predeterminada, el vehiculo motorizado quedara completamente posicionado
sobre el escalon. En este sentido, la invencion se basa en el conocimiento de que las ruedas posicionadas en la
calzada, en particular, los neumaticos, pueden sufrir dafios al tocar el borde del escalén o el bordillo o si quedan sobre
el bordillo . Por lo tanto, cuanto mas se extienda el escalon en el hueco de aparcamiento, mayor sera la probabilidad
de que los neumaticos queden posicionados sobre el borde. Para evitar esto, se define previamente la segunda
posicion de aparcamiento y el vehiculo motorizado se posiciona completamente sobre el escalon, en caso de que el
bordillo se extienda demasiado en el hueco de aparcamiento, es decir, la parte supere el limite predeterminado. Sin
embargo, también puede ser perjudicial para los neumaticos posicionados sobre el escalén, si estan demasiado cerca
del borde del escalén vy, por ejemplo, la anchura o la superficie de apoyo de las ruedas no queda completamente
apoyada sobre el escaldn. Para evitar esto, se define previamente la primera posiciéon de aparcamiento y el vehiculo
motorizado se posiciona solo parcialmente sobre el escalén, para el caso de que el bordillo no se extienda lo suficiente
en el hueco de aparcamiento, es decir, la parte no supere el limite predeterminado. De esta manera se puede
proporcionar de forma ventajosa una posicion de aparcamiento que proteja especialmente el vehiculo motorizado.

Segun la invencion, el hueco de aparcamiento se detecta como hueco de aparcamiento transversal y en funcion de la
parte del hueco de aparcamiento transversal ocupada por el escaldén se determina si el vehiculo motorizado se
posicionara, en la primera posicién de aparcamiento, con las ruedas de un solo eje 0, en la segunda posiciéon de
aparcamiento, con las ruedas de ambos ejes sobre el escaldén. En un hueco de aparcamiento transversal, el vehiculo
motorizado esta aparcado de tal modo que el borde del escalén o del encintado es perpendicular al eje longitudinal
del vehiculo y, por lo tanto, en paralelo al eje delantero y al eje trasero. En este caso se decidira si sobre el escalén
se posicionaran solo las ruedas del eje delantero del vehiculo motorizado, es decir, las ruedas delanteras, solo las
ruedas del eje trasero del vehiculo motorizado, es decir, solo las ruedas traseras, o las ruedas de ambos ejes del
vehiculo motorizado, es decir, todas las ruedas. Si, por ejemplo, la parte no supera el limite predeterminado, cuando
el vehiculo motorizado se aparca en el hueco de aparcamiento transversal marcha atras, solo las ruedas del eje trasero
pasan sobre el bordillo y se posicionan sobre el escalén, y cuando el vehiculo se aparca en el hueco de aparcamiento
transversal hacia adelante, solo las ruedas del eje delantero pasan sobre el bordillo y se posicionan sobre el escalén.
Si la parte del hueco de aparcamiento ocupada por el escalén supera el limite predeterminado, entonces todas las
ruedas pasaran sobre el bordillo y el vehiculo motorizado se posicionard completamente sobre el escalén con todas
las ruedas. De esta manera se puede evitar que las ruedas se posicionen de tal forma en el borde del escalén que el
borde presione la banda de rodadura de los neumaticos a lo largo del ancho del neumatico, dafiando asi la banda de
rodadura de los neumaticos.

También se puede contemplar que el hueco de aparcamiento sea detectado como hueco de aparcamiento longitudinal
y en funcién de la parte del hueco de aparcamiento ocupada por el escalén se decida si el vehiculo motorizado se
encuentra en la primera posicion de aparcamiento, con las ruedas de un solo lado del vehiculo posicionadas sobre el
escaldn o, en la segunda posicién de aparcamiento, con las ruedas de ambos lados del vehiculo motorizado sobre el
escalodn. En el caso de un hueco de aparcamiento longitudinal, el vehiculo motorizado se aparca de tal manera que el
borde del escalén o del encintado son paralelos al eje longitudinal del vehiculo y, por lo tanto, paralelos a los laterales
o areas laterales del vehiculo motorizado. En este caso se decidira si el vehiculo motorizado se posicionara solo con
las ruedas del lado del conductor del vehiculo motorizado sobre el escaldn, solo con las ruedas del lado del
acompanfante del vehiculo motorizado o completamente sobre el escalon. De esta manera se puede evitar que las
ruedas se posicionen de forma tal en el borde del escalén que se dafie la cara interna de los neumaticos mas alejada
de la calzada.

La invencién también se refiere a un sistema de asistencia al conductor para un vehiculo motorizado para aparcar el
vehiculo motorizado de manera, al menos parcialmente, autdnoma en un hueco de aparcamiento con un escalén, en
el que el sistema de asistencia al conductor esté disefiado para poner en practica el procedimiento segun la invencion.
El sistema de asistencia al conductor disefiado como un sistema de asistencia para aparcar tiene montado en el
vehiculo motorizado un dispositivo sensor y un dispositivo de control disefiado para determinar la posicién de
aparcamiento. Preferiblemente, el sensor montado en el vehiculo para detectar el hueco de aparcamiento con un
escalén y la parte del hueco de aparcamiento ocupada por el escaléon a lo largo de la direccion de expansion
predeterminada esta disefiado como un sensor ultrasénico y/o un escaner laser y/o una camara.

Un vehiculo motorizado segun la invencion comprende un sistema de asistencia al conductor segun la invencién. El
vehiculo motorizado esta disefiado, en particular, como un automévil de pasajeros.

Con la informacién «adelante», «atras», «al lado de», «hacia atras», «hacia adelante», «direcciéon hacia adelante»,
«direccion longitudinal del vehiculo» (L), «direccién transversal del vehiculo» (Q), «direccidon de profundidad» (R)
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«lateralmente», etc., se indican posiciones y orientaciones como si se mirara el vehiculo motorizado en direccion
longitudinal.

Otras caracteristicas de la invencion se desprenden de las reivindicaciones, las figuras y la descripcién de las figuras.
Las caracteristicas y combinaciones de caracteristicas mencionadas anteriormente en la descripcion, asi como las
caracteristicas y combinaciones de caracteristicas que se mencionan a continuacion en la descripcion de las figuras
y/o se muestran por separado en las figuras, se pueden usar no solo en la combinacién presentada, sino también en
otras combinaciones o de forma separada, sin apartarse del ambito de la invencion. Por lo tanto, también hay
realizaciones de la invencion que se deben considerar comprendidas y divulgadas porque, aunque no se muestren ni
se expliquen explicitamente en las figuras, surgen de la combinacion de caracteristicas separadas de las realizaciones
ilustradas y se pueden reproducir a partir de estas. Por lo tanto, las realizaciones y combinaciones de caracteristicas
que no tengan todas las caracteristicas de una reivindicacién independiente formulada originalmente también se deben
considerar divulgadas. Ademas, se deben considerar divulgadas las realizaciones y combinaciones de caracteristicas,
en particular, por las realizaciones mencionadas anteriormente, que van mas alla o divergen de las caracteristicas
mencionadas en las referencias de las reivindicaciones.

La invencion se explicara ahora en mas detalle a base de ejemplos de realizaciones preferidas y con referencia a los
dibujos adjuntos.

Se puede ver:

En la Fig. 1 una representacién esquematica de una realizacién de un vehiculo motorizado segun la invencion.
En la Fig. 2 una representacion esquematica del vehiculo motorizado en la primera posicion de aparcamiento en
un hueco de aparcamiento longitudinal.

En la Fig. 3 el vehiculo motorizado segun la Fig. 1 en la segunda posicion de aparcamiento en un hueco de
aparcamiento longitudinal.

En la Fig. 4 el vehiculo motorizado segun la Fig. 1 en la primera posicién de aparcamiento en un hueco de
aparcamiento transversal; y

En la Fig. 5 el vehiculo motorizado segun la Fig. 1 en la segunda posicion de aparcamiento en un hueco de
aparcamiento transversal.

En las figuras, a los elementos iguales asi como a los elementos que tienen la misma funcion se les asignan los
mismos numeros de referencia.

La Fig. 1 muestra un vehiculo motorizado 1 segun una realizacion de la presente invencion. En este caso, el vehiculo
motorizado 1 esta disefiado como vehiculo de pasajeros. El vehiculo motorizado 1 comprende un sistema de asistencia
al conductor 2 disefiado como sistema de asistencia al conductor para aparcar que puede controlar el vehiculo
motorizado 1 para realizar maniobras de manera, al menos parcialmente, autonoma. El sistema de asistencia al
conductor 2 a su vez comprende un dispositivo de control 3, que puede ser, por ejemplo, una unidad de control
montada en el vehiculo (Unidad de control electronico, ECU, por sus siglas en inglés). Para maniobrar de manera
parcialmente auténoma el vehiculo motorizado 1, el dispositivo de control 3 puede tomar el control de la direccion del
vehiculo motorizado 1, mientras que el conductor del vehiculo motorizado 1 acciona el acelerador y el freno del
vehiculo motorizado 1. Para maniobrar el vehiculo motorizado 1 de manera autbnoma o totalmente autébnoma, el
dispositivo de control 3, ademas de controlar la direccién del vehiculo motorizado 1, puede accionar el freno y el
acelerador del vehiculo motorizado 1. Ademas, el sistema de asistencia al conductor 2 comprende al menos un
dispositivo sensor montado en el vehiculo 4 disefiado para supervisar los alrededores 7 del vehiculo motorizado 1.

En el presente caso, el sistema de asistencia al conductor 2 comprende ocho dispositivos sensores 4 disefiados en el
presente caso como sensores de ultrasonido 5. Sin embargo, también se puede contemplar que los dispositivos
sensores 4 estén disefiados como camaras y/o escaneres laser. Estos son cuatro dispositivos sensores montados en
el vehiculo 4 colocados en la parte delantera 5 del vehiculo motorizado 1 para supervisar los alrededores 7 adelante
y al lado del vehiculo motorizado 1, y otros cuatro dispositivos sensores 4 en la parte trasera 6 del vehiculo motorizado
para supervisar los alrededores 7 atras y al lado del vehiculo motorizado 1. En particular, los dispositivos sensores 4
estan disefiados para detectar un objeto 8 en los alrededores 7 del vehiculo motorizado 1, asi como para determinar
una posicién relativa entre el objeto 8 y el vehiculo motorizado 1 o la distancia del objeto 8 respecto al vehiculo
motorizado 1.

La Fig. 2 muestra el vehiculo motorizado 1 que ha sido aparcado de manera, al menos parcialmente, autbnoma en un
hueco de aparcamiento 9 por el sistema de asistencia al conductor 2, y se encuentra en un hueco de aparcamiento 9
en la primera posicion de aparcamiento S1. El hueco de aparcamiento 9 en este caso tiene un escalén 10, que esta
delimitado por un borde, por ejemplo, en forma de bordillo 11. El hueco de aparcamiento 9 en el presente caso tiene
la forma de un hueco de aparcamiento longitudinal. De esta manera, la longitud 12 del hueco de aparcamiento 9 y el
bordillo 11 se extienden en este caso a lo largo de una direccidn de extension de la calzada 14 del vehiculo motorizado
1. Ademas, la longitud 12 del hueco de aparcamiento 9 y el bordillo 11 en la posicion de aparcamiento del vehiculo
motorizado 1 se extienden a lo largo de un eje longitudinal del vehiculo L del vehiculo motorizado 1. La profundidad
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del hueco de aparcamiento 9 se determina mediante la distancia entre el borde mas alejado 19 de la calzada 14 y el
borde contiguo 20 a la calzada 14.

La posicién de aparcamiento del vehiculo motorizado 1 sera determinada por el sistema de asistencia al conductor 2
en funcién del escaldn 10 en el hueco de aparcamiento 9. De esta manera, se determina una posicion de aparcamiento
que evite que las ruedas del vehiculo motorizado 1, por ejemplo, si quedan sobre el bordillo 11, no sufran dafios. Para
determinar la posicion de aparcamiento del vehiculo motorizado 1 se determina la parte del hueco de aparcamiento 9
ocupada por el escalén 10 a lo largo de la direccidon de expansion predeterminada R del hueco de aparcamiento 9, en
particular, a lo largo de la direccién de profundidad. La direccion de expansion predeterminada R es en este caso
perpendicular a la direccion de extension de la calzada 14. En la posicion de aparcamiento del vehiculo motorizado 1,
la direccion de expansion predeterminada R se extiende a lo largo de un eje transversal Q del vehiculo motorizado 1,
perpendicular al eje longitudinal L del vehiculo.

Para determinar la parte ocupada por el escalén 10 se puede determinar, por ejemplo, una expansion espacial 13 del
hueco de aparcamiento 9 a lo largo de la direccion de extension predeterminada R. En este caso, como extension
espacial 13 se determina la profundidad del hueco de aparcamiento 9, que en un hueco de aparcamiento longitudinal
se extiende en la direccién transversal del vehiculo Q al menos en un ancho del vehiculo motorizado 1. Por ejemplo,
para determinar la expansién 13, se puede detectar un limite del hueco de aparcamiento 9. Como limite del hueco de
aparcamiento se puede detectar, por ejemplo, al menos otro vehiculo motorizado 17, que esta aparcado junto al hueco
de aparcamiento 9 y que es detectado por el dispositivo sensor montado en el vehiculo 4 como un objeto 8. Al menos
una dimensién geométrica del otro vehiculo motorizado 17, por ejemplo, una anchura del otro vehiculo motorizado 17
se puede determinar como la expansion 13. Como resultado, se predetermina una primera posicion del borde mas
alejado 19 de la calzada 14 del hueco de aparcamiento. Ademas, se puede determinar una segunda posicion del
bordillo 11 en el hueco de aparcamiento 9 a lo largo de la direccion de expansion predeterminada R con respecto al
borde mas alejado 19 de la calzada 14. En funcién de las dos posiciones entonces se puede determinar la parte
ocupada por el escalén 10.

También se puede contemplar que, por ejemplo, una marca que en este caso no se muestra, en forma de linea de
delimitacion sobre la superficie del hueco de aparcamiento 9 y/o la calzada 14 del vehiculo motorizado 1, se detecte
como limite del hueco de aparcamiento 9. Estas marcas se pueden utilizar para determinar la parte ocupada por el
escalon 10, asi como también se puede determinar la expansion 13 del hueco de aparcamiento 9 a lo largo de la
direccion de expansion predeterminada R.

A continuacioén, en funcién de la parte determinada, se determina la posicion de aparcamiento para el vehiculo
motorizado 1 que ocupa el vehiculo motorizado 1 tras haber completado la maniobra de aparcamiento de manera, al
menos parcialmente, autébnoma. Aqui se determina la primera posiciéon de aparcamiento S1, en la que las dos ruedas
del lado del acompafante 15 del vehiculo motorizado 1 se posicionan sobre el escalén 10, y las dos ruedas del lado
del conductor 16 del vehiculo motorizado 1 se posicionan debajo del escalon 10, ya que la parte ocupada por el
escalén 10 no supera el limite predeterminado G. El limite predeterminado G puede ser, por ejemplo, 80 %. Debido a
que la parte no supera el limite G, las ruedas del lado del conductor 16 mas alejadas del bordillo 11 se pueden
posicionar abajo del escalén 10 en el hueco de aparcamiento 9.

La Fig. 3 muestra el vehiculo motorizado 1 en un hueco de aparcamiento con la forma de un hueco de aparcamiento
longitudinal en la segunda posicion de aparcamiento S2. Aqui las cuatro ruedas del vehiculo motorizado 1, es decir,
las ruedas del lado del conductor 16 y del lado del acompanante 15, se encuentran sobre el escalén 10, ya que la
parte del hueco de aparcamiento 9 ocupada por el escalén 10 supera el limite predeterminado G. En este caso las
ruedas del lado del conductor 16 ya no se pueden posicionar abajo del escalén 10 alejadas del bordillo 11, porque se
correria el riesgo de que las ruedas sufrieran dafios. Por lo tanto, el vehiculo motorizado 1 esta completamente
posicionado sobre el escaldn 10. De esta manera, se puede evitar que las ruedas del vehiculo motorizado 1 se dafien.

La Fig. 4 muestra el vehiculo motorizado 1, que ha sido aparcado de manera, al menos parcialmente, auténoma por
el sistema de asistencia al conductor 2 en un hueco de aparcamiento 9 con forma de hueco de aparcamiento
transversal, y que se encuentra en la primera posiciéon de aparcamiento S1 en el hueco de aparcamiento 9. Un ancho
18 del hueco de aparcamiento transversal se extiende en este caso a lo largo del eje transversal Q del vehiculo
motorizado 1. La profundidad del hueco de aparcamiento 9 se determina a su vez por la distancia entre el borde 19
mas alejado de la calzada 14 y el borde 20 contiguo a la calzada 14. El bordillo 11 se extiende en la posiciéon de
aparcamiento del vehiculo motorizado 1 a lo largo del eje transversal Q del vehiculo. La direccion de expansion
predeterminada R se extiende a su vez perpendicularmente a la direccidon de extension de la calzada 14, en la que la
direccidon de expansion predeterminada R en el caso de un hueco de aparcamiento que tiene la forma de hueco de
aparcamiento transversal 9 en la posicion de aparcamiento del vehiculo motorizado 1 esta orientada a lo largo del eje
longitudinal L del vehiculo.

La posicion de aparcamiento del vehiculo motorizado 1 se determina en funcion de la parte del hueco de aparcamiento
9 ocupada por el escalén 10. En este caso, la parte no supera el limite G, por lo que al vehiculo motorizado 1 se le
asigna la primera posicion S1, en la que dos ruedas del vehiculo motorizado 1 se posicionan sobre el escalon 10 y las
otras dos ruedas se posicionan abajo del escalén 10. En este caso, el vehiculo motorizado 1 ha sido aparcado por el
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sistema de asistencia al conductor 2 hacia adelante en el hueco de aparcamiento 9, de modo que en la primera
posicion de aparcamiento S1, se posicionen ambas ruedas del eje delantero, es decir, las ruedas asignadas a la parte
delantera 5 del vehiculo motorizado 1, sobre el escalén 10. Si el vehiculo motorizado 1 se aparcara marcha atras en
el hueco de aparcamiento 9, entonces las ruedas del eje trasero, es decir, las ruedas asignadas a la parte trasera 6
del vehiculo motorizado, estarian en la primera posicion de aparcamiento S1, sobre el escal6n 10.

En la Fig. 5, se muestra al vehiculo motorizado 1 aparcado en un hueco de aparcamiento 9 con forma de hueco de
aparcamiento transversal en la segunda posicion de aparcamiento S2, en la que todas las ruedas del vehiculo
motorizado 1 estan posicionadas sobre el escalén 10 vy, por lo tanto, el vehiculo motorizado 1 esta completamente
posicionado sobre el escalén 10. En este caso el escalon 10 ocupa todo el hueco de aparcamiento 9 a lo largo de la
direccién de expansion predeterminada R, de modo que el bordillo 11 coincide con el borde 20 contiguo a la calzada
14 y la parte del hueco de aparcamiento 9 cubierta por el escalén 10 supera el limite predeterminado G, por ejemplo,
80 %.
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REIVINDICACIONES

1. Un procedimiento para aparcar un vehiculo motorizado (1) de manera, al menos parcialmente, auténoma en hueco
de aparcamiento (9) con un escalén (10) detectado mediante un dispositivo sensor montado en el vehiculo (4) en los
alrededores (7) del vehiculo motorizado (1), en el que se determina la parte del hueco de aparcamiento (9) ocupada
por el escalén (10) a lo largo de una direccion de expansion predeterminada (R) del hueco de aparcamiento (9) y,
dependiendo de la parte ocupada por el escalon (10), se determina una posicion de aparcamiento (S1, S2) para el
vehiculo motorizado (1) en el que el vehiculo motorizado (1), tras haber completado una maniobra de aparcamiento
de manera, al menos parcialmente, autébnoma se posiciona al menos parcialmente sobre el escalon (10),
caracterizado porque

si el hueco de aparcamiento (9) se detecta como hueco de aparcamiento transversal y, en funcién de la parte del
hueco de aparcamiento transversal ocupada por el escalén (10), se determina si el vehiculo motorizado (1) se
posicionara en la primera posicién de aparcamiento (S1), con las ruedas de un solo eje, o en la segunda posicion de
aparcamiento (S2), con las ruedas de ambos ejes sobre el escalon.

2. Un procedimiento segun la reivindicacion 1,

caracterizado porque

una parte del hueco de aparcamiento (9) ocupado por el escalén (10) se detecta en una direcciéon de profundidad
como direccién de expansion (R) del hueco de aparcamiento (9).

3. Un procedimiento segun la reivindicacion 1 o 2,

caracterizado porque

se determina al menos un limite del hueco de aparcamiento que limita el hueco de aparcamiento (9), la expansién (13)
del hueco de aparcamiento (9) en la direccidn de expansion predeterminada (R) se determina en funcion del limite del
hueco de aparcamiento, y la parte ocupada por el escalén (9) se determina con base en la expansién (13) del hueco
de aparcamiento.

4. Un procedimiento segun la reivindicacion 3,

caracterizado porque

un vehiculo motorizado aparcado junto al hueco de aparcamiento (17) se reconoce como el limite del hueco de
aparcamiento (9), se determina al menos una dimension geométrica del vehiculo motorizado aparcado junto al hueco
de aparcamiento (17) y la expansioén (13) del hueco de aparcamiento (9) se determina en funciéon de al menos una
dimensién geométrica del vehiculo aparcado junto al hueco de aparcamiento (17).

5. Un procedimiento segun la reivindicacion 3 o 4,

caracterizado porque

como limite del espacio de aparcamiento se detecta una marca en la superficie del hueco de aparcamiento (9) y la
expansion (13) del hueco de aparcamiento (9) se determina en funcién de la marca.

6. Un procedimiento segun una de las reivindicaciones mencionadas anteriormente,

caracterizado porque

para determinar la posicion de aparcamiento respectiva (S1, S2) se determina la cantidad de ruedas del vehiculo
motorizado (1) correspondiente a la parte del vehiculo motorizado (1) ocupada por el escalén (10) que quedara
posicionada sobre la parte ocupada por el escalén (10) tras haber completado la maniobra de aparcamiento de
manera, al menos parcialmente, autbnoma.

7. Un procedimiento segun la reivindicacion 6,

caracterizado porque

se determina la primera posicidon de aparcamiento (S1) para el vehiculo motorizado (1) en la que el vehiculo motorizado
(1) se posiciona con dos ruedas sobre el escalén (10), si la parte ocupada por el escalén (10) no supera el limite
predeterminado (G), y se determina la segunda posiciéon de aparcamiento (S2) para el vehiculo motorizado (1) en la
que el vehiculo motorizado se posiciona con cuatro ruedas sobre el escaldn (10), si la parte ocupada por el escalon
supera el limite predeterminado (G).

8. Un procedimiento segun la reivindicacién 7,
caracterizado porque
como limite, por ejemplo, se puede definir el valor 80 %.

9. Un procedimiento segun la reivindicacion 7 u 8,

caracterizado porque

si el hueco de aparcamiento (9) se detecta como hueco de aparcamiento transversal y, en funcién de la parte del
hueco de aparcamiento transversal ocupada por el escalén (10), se determina si el vehiculo motorizado (1) se
posicionara en la primera posicion de aparcamiento (S1), con las ruedas de un solo lado del vehiculo a motor (1), o
en la segunda posicion de aparcamiento (S2), con las ruedas de ambos lados del vehiculo a motor (1)sobre el escalén
(10).
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10. Un procedimiento segun una de las reivindicaciones mencionadas anteriormente,

caracterizado porque

el hueco de aparcamiento (9) con un escaldon (10) y la parte del hueco de aparcamiento (9) ocupada por el escaldn
(10) a lo largo de la direccion de expansion predeterminada (R) se puede detectar por medio de un sensor ultrasénico
y/o un escaner laser y/o una camara como dispositivo sensor (4) montado en el vehiculo.

11. El sistema de asistencia al conductor (2) para un vehiculo motorizado (1) para aparcar un vehiculo motorizado (1)
de manera, al menos parcialmente, autbnoma en un hueco de aparcamiento (9) con escalén (10), disefiado para poner
en practica el procedimiento segun una de las reivindicaciones mencionadas anteriormente.

12. Un vehiculo motorizado (1) con un sistema de asistencia al conductor segun la reivindicacion 11.

10
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