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Zusammenfassung—Während des Projektseminars ”Elektro-
technik/Informationstechnik“ der Otto-von-Guericke-Universität
Magdeburg wurde ein Modellversuch zum Parklenkassistenten
durchgeführt. Unter Benutzung von ”Lego-Mindstorms“ konnten
die technischen Abläufe eines autonom ein- und ausparkenden
Fahrzeuges demonstriert und erweitert werden. Über die Ver-
messung einer Parklücke ist das entwickelte System in der Lage,
eine passende Lücke zu erkennen. Die über einen Algorithmus
ausgeführte Messung wird im Anschluss mit der Fahrzeuggröße
verglichen. Zur Umsetzung der Lenkbefehle des Ein- und Aus-
parkvorganges dienen definierte Fahrbahnmarkierungen.
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I. EINLEITUNG

E IN Fahrzeug besitzt heutzutage immer häufiger
Assistenzsysteme. Die Park Distance Control (PDC)

gehört heute nahezu zur Serienausstattung eines PKWs. Selbst
Systeme wie Spurhalteassisent, Spurwechselassistent oder
Intelligente Tempomaten gehören zum ”Must-have“ bei einem
Neufahrzeug. Diese sollen dem Fahrer assistieren und in
bestimmten Situationen das Führen des Fahrzeuges erleichtern.
Das autonome Fahren ist heutzutage in der Forschung und
Entwicklung an oberste Stelle geraten und kann eine enorme
Unterstützung für die Fahrzeugführer darstellen. Autonom
fahrende Fahrzeuge sollten nicht nur selbstständig fahren,
sondern auch in verschiedenen Alltagssituationen autonom
Ein- und Ausparken können. Der Parklenkassistent erleichtert
schon heute das Einparken, sodass der Fahrer nur die
Geschwindigkeit des Fahrzeuges regulieren muss.
Innerhalb des Projektseminars ”Elektrotech-
nik/Informationstechnik“ der Otto-von-Guericke-Universität
Magdeburg war es das Ziel, einen autonom ein- und aus
parkenden Roboter zu entwickeln. Die Konstruktion sollte
einem PKW nachempfunden werden. Für die Konstruktion
wurde ein ”Lego-Mindstorms“ Bausatz verwendet. Den Kern
bildet hier der ”NXT-Baustein“. Dort lassen sich bis zu 4
Sensoren und 3 Motoren anschließen. Durch die ”RWTH -
Mindstorms NXT Toolbox“ der RWTH Aachen [1] ist es
möglich, eine Kommunikation zwischen NXT und MATLAB
herzustellen. Der Roboter sollte selbständig erkennen, ob
die Größe einer Parklücke für das Fahrzeug geeignet ist. Je
nach Größe der Parklücke müssen verschiedene Szenarien
berücksichtigt werden. Während des Parkvorgangs sollte der
Roboter mit einer konstanten Geschwindigkeit einparken
und zusätzlich beim Ausparken selbständig erkennen, ob das
Fahrzeug zuvor quer oder längs eingeparkt wurde.

II. VORBETRACHTUNGEN

A. Stand der Technik

Der Parklenkassistent ist nun seit mehr als 10 Jahren in
Kraftfahrzeugen erhältlich. Er basiert auf der Park Distance
Control (PDC), dieser misst die Distanz zu vorderen oder
hinteren Gegenständen. Zusätzlich werden dem Fahrer durch
akustische und/oder optische Signale Informationen zur Di-
stanz zum erkannten Hindernis übermittelt. Bei dem PDC-
System muss der Fahrer noch selbstständig die Lenkvorgänge
durchführen. Der Parklenkassistent hingegen übernimmt die
Lenkvorgänge und der Fahrzeugführer muss nur noch die
Geschwindigkeit beim Einparken regulieren. Der Parklenkas-
sistent der ”Volkswagen AG“ muss vor dem Einparkvorgang
aktiviert werden. Sobald das System aktiv ist, wird dem
Fahrzeugführer empfohlen, mit einer Geschwindigkeit von unter
30 km

h an Parklücken vorbeizufahren. Währenddessen sucht das
System eine passende Parklücke. Sollte die Geschwindigkeit
von 30 km

h überschritten werden, schaltet sich das System ab.
Erkennt das System eine Lücke, wird mit dem Einparkvorgang
begonnen. Dazu wird dem Fahrer signalisiert anzuhalten und
den Rückwärtsgang einzulegen. Während des Einparkvorganges
darf eine Geschwindigkeit von 7 km

h nicht überschritten werden
[2].

B. Geschwindigkeitsmessung

Tabelle I
MESSDATEN ZUR GESCHWINDIGKEIT

Power Zeit Geschwindigkeit Faktor
(in %) (in s) (in cm

s
) (in cm

s·% )

10 21,190 4,71 0,471
20 10,616 9,41 0,470
30 7,066 14,15 0,471
40 5,271 18,97 0,474
60 3,461 28,89 0,481
80 2,642 37,85 0,473

100 2,591 38,59 0,385

Bei den ”Lego-Mindstorms“-Motoren kann die Leistung nur in
% der Batteriespannung angegeben werden, was mit ”Power“
bezeichnet wird. Um die Geschwindigkeit des Fahrzeuges
zu ermitteln, wurde ein Versuch durchgeführt. Dazu erfolgte
eine Messung der Zeit, die das Fahrzeug benötigt, um einen
Meter (100 cm) Strecke zurückzulegen. Anhand dieser Werte
konnte die Geschwindigkeit (in cm

s ) ermittelt werden. Indem
die berechneten Geschwindigkeiten durch die eingegebene
Power (in %) dividiert werden, ergab sich ein Faktor (in cm

s·% )
mit dem man jede Powereingabe in eine Geschwindigkeit
umrechnen kann. Aus der Tabelle I können die für dieses
Fahrzeug ermittelten Faktoren entnommen werden.DOI: 10.24352/UB.OVGU-2020-029 Lizenz: CC BY-SA 4.0
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