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(54) Bezeichnung: AUTOMATISCHE PARKVORRICHTUNG

(57) Hauptanspruch: Automatische Parkvorrichtung (100)
zum automatischen Parken eines Fahrzeugs (C, C") in ei-
nem Stellplatz (P, P', P") einer Vielzahl von Stellplätzen (P,
P', P") eines Parkbereichs (200, 200a), wobei die automati-
sche Parkvorrichtung (100) umfasst:
mindestens einen selbstangetriebenen Träger (110), der da-
zu ausgebildet ist, das Fahrzeug (C, C") zu tragen, wobei der
selbstangetriebene Träger (110, 310) umfasst:
eine Trägerplattform (111, 311);
eine Verfahreinrichtung (112), die mit der Trägerplattform
(111, 311) verbunden und dazu ausgebildet ist, die Träger-
plattform (111, 311) zum Bewegen anzutreiben; und
eine Steuerungseinrichtung (113), die auf der Trägerplatt-
form (111, 311) angeordnet und dazu ausgebildet ist, mit der
zentralen Steuerung (120) und der Verfahreinrichtung (112)
zu kommunizieren und die Verfahreinrichtung (112) gemäß
dem Fahrsignal zu steuern;
eine zentrale Steuerung (120), die dazu ausgebildet ist, mit
dem selbstangetriebenen Träger (110, 310) zu kommuni-
zieren, wodurch ein Fahrsignal für den selbstangetriebenen
Träger (110, 310) erzeugt wird,
wobei der selbstangetriebene Träger (110, 310) zudem dazu
ausgebildet ist, sich automatisch zu einem der Stellplätze (P,
P', P") gemäß dem Fahrsignal zu bewegen;
eine Vielzahl von Stützeinrichtungen (390), die jeweils in den
Stellplätzen (P, P', P") anordenbar sind,
gekennzeichnet durch
eine Vielzahl von oberen Plattformen (317), die an Bereichen
der Stützeinrichtungen (390) beweglich anordenbar ...
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Beschreibung

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft eine auto-
matische Vorrichtung und insbesondere eine auto-
matische Parkvorrichtung.

[0002] Mit zunehmender Popularität von Fahrzeu-
gen ist das Parken beziehungsweise Einparken von
Fahrzeugen zu einer der wichtigsten Tätigkeiten im
modernen Alltag geworden. Aufgrund der begrenz-
ten Stellplätze (Parkplätze) beziehungsweise der be-
grenzten Anzahl von Stell-/Parkplätzen benötigen
Fahrer von Fahrzeugen jedoch oft viel Zeit beim Fin-
den eines freien Stellplatzes in einem herkömmli-
chen Parkbereich. Zudem benötigt ein herkömmli-
cher Parkbereich üblicherweise zusätzlichen Platz für
die Fahrer zum Bewegen oder Wenden ihrer Fahr-
zeuge. Außerdem können in herkömmlichen Parkbe-
reichen leicht Fahrzeugkollisionen oder Unfälle vor-
kommen, falls die Fahrzeugfahrer ohne Konzentrati-
on fahren.

[0003] In den letzten Jahren sind Parkbereichlager
(„warehouse parking lot“, Parkbereichmagazin) mehr
und mehr populär geworden. Im Gegensatz zu ei-
nem traditionellen Parkbereich brauchen Fahrer in ei-
nem Parkbereichlager (Parkhauslager) nur ihre Fahr-
zeuge in beziehungsweise auf einen Parkträger fah-
ren, und dann wird der mit dem dort geparkten Fahr-
zeug versehene Parkträger automatisch an einen
zugewiesenen Stellplatz durch einen Überführungs-
mechanismus des Parkbereichlagers geliefert. Ob-
wohl Parkbereichlager die vorgenannten Probleme
lösen, die in einem herkömmlichen Parkbereich vor-
kommen können, kann die bei dem Parkbereichla-
ger verwendete mechanische Ausrüstung nicht in
einem herkömmlichen Parkbereich verwendet wer-
den; und folglich werden viel Zeit und hohe Kosten
für die Rekonstruktion eines herkömmlichen Park-
bereichs in ein Parkbereichlager benötigt. [0003a]
DE 10 2010 052 850 B3 und DE 39 07 344 A1 offen-
baren automatische Parkvorrichtungen zum automa-
tischen Parken eines Fahrzeugs.

[0004] Eine Aufgabe der vorliegenden Erfindung ist,
eine automatische Parkvorrichtung zur Verfügung zu
stellen, die in einem herkömmlichen Parkbereich ver-
wendbar ist und die vorgenannten Probleme löst.

[0005] Die vorliegende Erfindung stellt eine automa-
tische Parkvorrichtung zum automatischen Parken
eines Fahrzeugs in einem Stellplatz (Parkplatz) ei-
ner Vielzahl von Stellplätzen eines Parkbereichs zur
Verfügung. Die automatische Parkvorrichtung um-
fasst mindestens einen selbstangetriebenen Träger
und eine zentrale Steuerung. Der selbstangetriebe-
ne Träger ist dazu ausgebildet, das Fahrzeug zu tra-
gen. Die zentrale Steuerung ist dazu ausgebildet,
mit dem selbstangetriebenen Träger zu kommunizie-
ren, wodurch ein Fahrsignal für beziehungsweise an

den selbstangetriebenen Träger erzeugt wird. Der
selbstangetriebene Träger ist zudem dazu ausgebil-
det, sich automatisch zu einem der Stellplätze gemäß
dem Fahrsignal zu bewegen.

[0006] In einer Ausführungsform umfasst der
selbstangetriebene Träger zudem eine Trägerplatt-
form, eine Verfahreinrichtung und eine Steuerungs-
einrichtung. Die Verfahreinrichtung mit der Trä-
gerplattform verbunden und dazu ausgebildet ist,
die Trägerplattform zum Bewegen anzutreiben. Die
Steuerungseinrichtung ist auf der Trägerplattform an-
geordnet und dazu ausgebildet, mit der zentralen
Steuerung und der Verfahreinrichtung zu kommuni-
zieren und die Verfahreinrichtung gemäß dem Fahr-
signal zu steuern.

[0007] In einer Ausführungsform umfasst die auto-
matische Parkvorrichtung zudem eine Vielzahl von
Stützeinrichtungen und eine Vielzahl von oberen
Plattformen. Die Stützeinrichtungen sind jeweils in
den Stellplätzen angeordnet. Der selbstangetriebene
Träger umfasst zudem eine Vielzahl von auf der Trä-
gerplattform angeordneten Hebeeinrichtungen, die
dazu ausgebildet sind, eine der oberen Plattformen
zu stützen.

[0008] In einer Ausführungsform umfasst der Park-
bereich zudem eine Vielzahl von Identifikationsele-
menten. Der selbstangetriebene Träger umfasst zu-
dem eine auf der Trägerplattform angeordnete Stand-
ortsuch-Einrichtung. Die Standortsuch-Einrichtung ist
dazu ausgebildet, einen Standort der Trägerplatt-
form gemäß den Identifikationselementen des Park-
bereichs zu identifizieren, wobei Identifikationsdaten
erzeugt werden, die an die Steuerungseinrichtung
übermittelt werden.

[0009] In einer Ausführungsform ist das Identifika-
tionselement eine Identifikationsmarkierung und die
Standortsuch-Einrichtung ist eine Bildidentifikations-
gerät.

[0010] In einer Ausführungsform umfasst der
selbstangetriebene Träger zudem eine auf der Trä-
gerplattform angeordnete Kennzeichen-Identifikati-
onseinrichtung. Die Kennzeichen-Identifikationsein-
richtung ist dazu ausgebildet, ein Kennzeichen des
Fahrzeugs zu identifizieren, dabei Identifikationsda-
ten zu generieren und diese an die Steuerungsein-
richtung zu übermitteln.

[0011] In einer Ausführungsform umfasst der
selbstangetriebene Träger zudem eine auf der
Trägerplattform angeordnete Anti-Kollision-Detekti-
ons-Einrichtung. Die Anti-Kollision-Detektions-Ein-
richtung ist dazu ausgebildet ist, ein oder mehrere
Objekte um die Trägerplattform zu ermitteln.
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[0012] In einer Ausführungsform umfasst die zentra-
le Steuerung zudem ein Fernverbindungssystem.

[0013] In einer Ausführungsform umfasst der Park-
bereich zudem einen Abstell-/Abholplatz und einen
Trägerstoppplatz, der benachbart zum Abstell-/Ab-
holplatz ist. Die automatische Parkvorrichtung um-
fasst zudem ein Abstell-/Abhol-Terminal, das in dem
Abstell-/Abholplatz angeordnet und in Kommunikati-
on mit der zentralen Steuerung ist.

[0014] In einer Ausführungsform umfasst die auto-
matische Parkvorrichtung zudem eine Sicherheits-
Detektiereinrichtung, die im Abstell-/Abholplatz ange-
ordnet ist. Die Sicherheits-Detektiereinrichtung ist da-
zu ausgestaltet, mit der zentralen Steuerung zu kom-
munizieren und zu ermitteln, ob ein Benutzer in dem
Trägerstoppplatz anwesend ist oder nicht.

[0015] In einer Ausführungsform umfasst die auto-
matische Parkvorrichtung mehr als einen durch elek-
trische Kraft selbstangetriebenen Träger. Die auto-
matische Parkvorrichtung umfasst zudem eine Viel-
zahl von elektrischen Ladeeinrichtungen, die jeweils
in den Stellplätzen des Parkbereichs angeordnet
sind. Die elektrischen Ladeeinrichtungen sind da-
zu ausgebildet, die selbstangetriebenen Träger elek-
trisch aufzuladen.

[0016] In einer Ausführungsform umfasst die auto-
matische Parkvorrichtung zudem eine Vielzahl von
Belade- und Entladeeinrichtungen, die jeweils in den
Stellplätzen angeordnet sind. Jedes Belade- und Ent-
ladeeinrichtung ist dazu ausgebildet, das Fahrzeug
vom selbstangetriebenen Träger zum korrespondie-
renden Stellplatz zu bewegen oder das Fahrzeug
vom korrespondierenden Stellplatz zum selbstange-
triebenen Träger zu bewegen.

[0017] Zusammenfassend kann die automatische
Parkvorrichtung der vorliegenden Erfindung Raum ei-
nes Parkbereichs sparen, indem der selbstangetrie-
bene Träger dazu ausgebildet ist, ein Fahrzeug zu
einem zugewiesenen Stellplatz im Parkbereich zu
tragen. Zudem kann die automatische Parkvorrich-
tung der vorliegenden Erfindung in einem herkömm-
lichen Parkbereich verwendet werden und löst so die
Probleme im herkömmlichen Parkbereich, wie bei-
spielsweise die Zeitverschwendung beim Finden ei-
nes Stellplatzes, schlechte Raum- beziehungsweise
Platznutzung und leicht geschehene Kollisionen, in-
dem die zentrale Steuerung derart konfiguriert ist,
dass sie mit dem selbstangetriebenen Träger kom-
muniziert, dem selbstangetriebenen Träger einen
Stellplatz gemäß einer aktuellen Situation des Park-
bereichs zuweist, eine Route gemäß dem Plan (der
Karte) des Parkbereichs berechnet, und die Route
an den selbstangetriebenen Träger übermittelt, wo-
durch der selbstangetriebene Träger zum Bewegen

zum zugewiesenen Stellplatz gemäß der Route an-
gewiesen (gelenkt) wird.

[0018] Um die oben beschriebenen und weiteren
Zwecke, Merkmale und Vorteile für einen Fachmann
noch deutlicher zu veranschaulichen, werden die be-
vorzugten Ausführungsformen und die detaillierten
Beschreibungen mit den zugehörigen Zeichnungen
nachfolgend weiter ausgeführt.

[0019] Nachfolgend sind die Erfindung und ihre Vor-
teile unter Bezugnahme auf die beigefügten Zeich-
nungen ausführlicher beschrieben:

Fig. 1 ist ein Blockdiagramm einer automa-
tischen Parkvorrichtung gemäß einer Ausfüh-
rungsform der vorliegenden Erfindung;

Fig. 2 ist eine schematische Darstellung, die ei-
nen mit der automatischen Parkvorrichtung nach
Fig. 1 ausgestatteten Parkbereich darstellt;

Fig. 3 ist eine weitere schematische Darstellung,
die einen mit der automatischen Parkvorrichtung
nach Fig. 1 ausgestatteten Parkbereich darstellt;

Fig. 4 ist eine schematische Draufsicht eines
selbstangetriebenen Trägers gemäß einer Aus-
führungsform der vorliegenden Erfindung;

Fig. 5 ist ein Flussdiagramm eines Fahrzeug-
Abstell-Prozesses der automatischen Parkvor-
richtung gemäß einer Ausführungsform der vor-
liegenden Erfindung;

Fig. 6 ist ein Flussdiagramm eines Fahrzeug-
Abhol-Prozesses der automatischen Parkvor-
richtung gemäß einer Ausführungsform der vor-
liegenden Erfindung;

Fig. 7A ist eine Draufsicht eines Teils einer au-
tomatischen Parkvorrichtung gemäß einer Aus-
führungsform der vorliegenden Erfindung; und

Fig. 7B ist eine Seitenansicht eines Teils ei-
ner automatischen Parkvorrichtung gemäß einer
Ausführungsform der vorliegenden Erfindung.

[0020] Die vorliegende Erfindung wird nun spezifi-
scher mit Bezugnahme auf die nachfolgenden Aus-
führungsformen beschrieben. Die nachfolgenden Be-
schreibungen von bevorzugten Ausführungsformen
der Erfindung dienen lediglich der Veranschauli-
chung und Beschreibung, die Erfindung ist jedoch
nicht darauf beschränkt.

[0021] Fig. 1 ist ein Blockdiagramm einer automa-
tischen Parkvorrichtung gemäß einer Ausführungs-
form der vorliegenden Erfindung. Fig. 2 ist eine
schematische Darstellung, die einen mit der auto-
matischen Parkvorrichtung nach Fig. 1 ausgestat-
teten Parkbereich darstellt. Im Folgenden wird auf
Fig. 1 und Fig. 2 Bezug genommen. Die automati-
sche Parkvorrichtung 100 gemäß der dargestellten
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Ausführungsform, welche automatische Parkvorrich-
tung 100 dazu ausgebildet ist, in einem Parkbereich
200 mit einer Vielzahl von Stellplätzen P angeord-
net zu sein, ist zum Parken eines Fahrzeugs C in
einen der Stellplätze P. Die automatische Parkvor-
richtung 100 umfasst mindestens einen selbstange-
triebenen Träger 110 und eine zentrale Steuerung
120. Insbesondere ist der selbstangetriebene Träger
110 dazu ausgebildet, das Fahrzeug C zu tragen.
Die zentrale Steuerung 120 ist dazu ausgebildet, mit
dem selbstangetriebenen Träger 110 zu kommuni-
zieren und ein Fahrsignal an beziehungsweise für
den selbstangetriebenen Träger 110 zu erzeugen, so
dass sich der selbstangetriebene Träger 110 gemäß
dem Fahrsignal zu einem der Stellplätze P bewegen
kann.

[0022] Gemäß der dargestellten Ausführungsform
ist die zentrale Steuerung 120 beispielsweise mit dem
selbstangetriebenen Träger 110 mittels eines drahtlo-
sen lokalen Netzwerkes (wireless local area network)
verbunden; die vorliegende Erfindung ist jedoch nicht
auf diese spezielle Verbindungsart eingeschränkt,
sondern es können abhängig von jeweiligen spezi-
fischen Anforderungen auch andere Verbindungsar-
ten verwendet werden. Die zentrale Steuerung 120
umfasst eine Datenbank 121, in der spezifische Da-
ten gespeichert sind, wie beispielsweise die relevan-
ten Informationen zu den Stellplätzen P, eine Kar-
te beziehungsweise ein Plan des Parkbereichs 200,
der Parkort (Standort), das Kennzeichen und die An-
kunftszeit und die Abfahrzeit jeden Fahrzeugs C. Auf
diese Weise kann die zentrale Steuerung 120 den
Parkbereich 200 entsprechend den in der Datenbank
121 gespeicherten Daten verwalten. Zusätzlich ist
die zentrale Steuerung 120 dazu ausgebildet, eine
Route für das Fahrzeug C im Parkbereich 200 ge-
mäß einigen spezifischen Faktoren, wie beispielswei-
se die Karte beziehungsweise der Plan des Parkbe-
reichs 200 und die Verwendung der Stellplätze P, zu
berechnen. Die zentrale Steuerung 120 übermittelt
dann die Routendaten an den selbstangetriebenen
Träger 110, wodurch der selbstangetriebene Träger
110 automatisch zu einem zugewiesenen Stellplatz P
entsprechend den von der zentralen Steuerung 120
berechneten und bereit gestellten Routendaten ge-
fahren wird.

[0023] Zusätzlich umfasst die zentrale Steuerung
120 in der dargestellten Ausführungsform ein Fern-
verbindungssystem (remote connection system) 122,
durch welches ein Benutzer Daten zwischen dem
Fernverbindungssystem 122 und einem externen
Gerät übermitteln kann. Das vorgenannte externe
Gerät ist beispielsweise ein mobiles elektronisches
Gerät, wie beispielsweise ein Mobil-/Funktelefon, ein
Notebook oder ein Tablet-PC, wobei die vorliegende
Erfindung jedoch nicht auf diese externen Geräte be-
schränkt ist. Durch Verbinden des externen Gerätes
mit dem Fernverbindungssystem 122 über das Inter-

net oder andere spezifische Wege kann ein Benutzer
über die Benutzung des Parkbereiches 200 informiert
werden und entsprechend eine Reservierung für das
Parken oder Abholen seines Fahrzeugs machen, wo-
durch der Zeitverlust aufgrund des Wartens beim Par-
ken oder Abholen des Fahrzeugs vermieden wird.

[0024] Nachfolgend wird Bezug auf Fig. 2 genom-
men. Gemäß dieser Darstellung umfasst der Park-
bereich 200 zudem Abstell-/Abholplätze 240a, 240b
und Trägerstoppplätze 250a, 250b, die jeweils be-
nachbart zu den Abstell-/Abholplätzen 240a, 240b
sind. In einer Ausführungsform ist der Abstell-/Ab-
holplatz 240a speziell als ein Abstellplatz für einen
Fahrer zum Parken beziehungsweise Abstellen des
Fahrzeugs C referenziert und der Abstell-/Abholplatz
240b ist speziell als ein Abholplatz für einen Fah-
rer zum Abholen des Fahrzeugs C referenziert. Die
automatische Parkvorrichtung 100 umfasst zudem
Abstell-/Abhol-Terminals 130a, 130b, die jeweils in
den Abstell-/Abholplätzen 240a, 240b angeordnet
sind. Beide Abstell-/Abhol-Terminals 130a, 130b sind
dazu ausgestaltet, dass sie jeweils mit der zentra-
len Steuerung 120 kommunizieren. In einer Ausfüh-
rungsform ist das Abstell-/Abhol-Terminal 130a spe-
ziell als ein Abstell-Terminal und das Abstell-/Abhol-
Terminal 130b ist speziell als ein Abhol-Terminal re-
ferenziert. Die Abstell-/Abhol-Terminals 130a, 130b
können mit der zentralen Steuerung 120 durch ein lo-
kales Netzwerk verbunden sein, worauf die vorliegen-
de Erfindung jedoch nicht beschränkt ist. Zudem kön-
nen die vorgenannten Verbindungen zwischen den
Abstell-/Abhol-Terminals 130a, 130b und der zen-
tralen Steuerung 120 durch Drahtverbindungen oder
drahtlose Verbindungen realisiert werden. Insbeson-
dere ist das Abstell-Terminal 130a dazu ausgestal-
tet, dass es die mit dem Abstellen beziehungswei-
se Parken des Fahrzeugs verbundene Prozedur ver-
arbeitet, und das Abhol-Terminal 130b ist dazu aus-
gestaltet, dass es die mit dem Abholen des Fahr-
zeugs verbundene Prozedur verarbeitet. Die detail-
lierten Abläufe des Abstellens beziehungsweise Par-
kens und Abholens des Fahrzeugs werden nachfol-
gend beschrieben.

[0025] Der Parkbereich 200 nach Fig. 2 ist beispiels-
weise mit zwei Abstell-/Abholplätzen 240a, 240b dar-
gestellt; die Anzahl der Abstell-/Abholplätze ist jedoch
einstellbar und die vorliegende Erfindung ist nicht
darauf beschränkt. Beispielsweise können in einer
Ausführungsform der Abstellplatz 240a und der Ab-
holplatz 240b in einen Platz integriert sein. In einer
anderen Ausführungsform kann die Anzahl der Ab-
stell-/Abholplätze entsprechend der Anzahl der Stell-
plätze P im Parkbereich 200 angepasst sein. Zu-
dem kann die Anzahl der selbstangetriebenen Trä-
ger 110, die zeitgleich in jeden der Trägerstoppplät-
ze 250a, 250b geparkt werden, unbeschränkt sein.
Mit anderen Worten kann jeder der Trägerstoppplät-
ze 250a, 250b ermöglichen, dass einer oder mehre-
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re selbstangetriebene Träger 110 zeitgleich geparkt
beziehungsweise abgestellt werden.

[0026] Gemäß der dargestellten Ausführungsform
umfasst die automatische Parkvorrichtung 100 zu-
dem eine Sicherheits-Detektiereinrichtung 160, die
in jedem der Abstell-/Abholplätze 240a, 240b ange-
ordnet ist. Die Sicherheits-Detektiereinrichtung 160
ist dazu ausgestaltet, mit der zentralen Steuerung
120 zu kommunizieren. In einer Ausführungsform ist
die Sicherheits-Detektiereinrichtung 160 ein Infrarot-
Sensor für den menschlichen Körper (human-body
Infrarot-Sensor), worauf die vorliegende Erfindung je-
doch nicht beschränkt ist. Die Sicherheits-Detektier-
einrichtung 160 ist dazu ausgebildet zu ermitteln, ob
ein Benutzer noch auf dem selbstangetriebenen Trä-
ger 110 anwesend ist oder nicht. Wenn insbesonde-
re ermittelt wird, dass ein Benutzer auf dem selbstan-
getriebenen Träger 110 anwesend ist, ist die Sicher-
heits-Detektiereinrichtung 160 dazu ausgebildet, ein
Signal an die zentrale Steuerung 120 zu übermitteln,
wodurch die zentrale Steuerung 120 konfiguriert wird,
den selbstangetriebenen Träger 110 zu steuern, dass
er ohne sich zu bewegen in den Trägerstoppplätzen
205a, 205b bleibt, um so die Sicherheit des Benut-
zers zu gewährleisten.

[0027] In einer Ausführungsform korrespondiert je-
der selbstangetriebene Träger 110 zu einem Stell-
platz P. In diesem Fall ist also die Anzahl der
selbstangetriebenen Träger 110 gleich der Anzahl
der Stellplätze P, und folglich kann jeder selbstan-
getriebene Träger 110 gemeinsam mit seinem ge-
tragenen Fahrzeug C in seinem korrespondieren-
den Stellplatz P abgestellt werden. In einer ande-
ren Ausführungsform gemäß Fig. 3 korrespondiert
jeder selbstangetriebene Träger 110 zu einer Viel-
zahl von Stellplätzen P'. In diesem Fall ist also die
Anzahl der selbstangetriebenen Träger 110 kleiner
als die Anzahl der Stellplätze P', und folglich kann
nicht jeder selbstangetriebene Träger 110 gemein-
sam mit seinem getragenen Fahrzeug C in seinen
korrespondierenden Stellplätzen P' abgestellt wer-
den. Daher ist jeder Stellplatz P' zusätzlich mit einer
Belade- und Entladeeinrichtung 280 ausgestattet, die
zum Entladen des Fahrzeugs C vom selbstangetrie-
benen Träger 110 zum Stellplatz P' oder zum Bela-
den des Fahrzeugs C, das im Stellplatz P' abgestellt
ist, auf den selbstangetriebenen Träger 110. Die Be-
lade- und Entladeeinrichtung 280 ist dazu ausgebil-
det, mit der zentralen Steuerung 120 (in Fig. 1 darge-
stellt) zu kommunizieren. In einer Ausführungsform
ist die Belade- und Entladeeinrichtung 280 durch ei-
nen Manipulator realisiert.

[0028] Fig. 4 ist eine schematische Draufsicht des
selbstangetriebenen Trägers 110 gemäß einer Aus-
führungsform der vorliegenden Erfindung. Im Folgen-
den wird Bezug auf Fig. 2 und Fig. 4 genommen.
Der dargestellte selbstangetriebene Träger 110 um-

fasst gemäß der vorliegenden Ausführungsform eine
Trägerplattform 111, eine Verfahreinrichtung 112 und
eine Steuerungseinrichtung 113. Die Trägerplattform
111 ist dazu ausgebildet, ein Fahrzeug C zu tragen.
Die Verfahreinrichtung 112 ist mit der Trägerplattform
111 verbunden und dazu ausgebildet, die Trägerplatt-
form 111 zum Bewegen beziehungsweise Verfahren
anzutreiben. Die Steuerungseinrichtung 113 ist auf
der Trägerplattform 111 angeordnet und dazu aus-
gebildet, mit der zentralen Steuerung 120 (in Fig. 1
dargestellt) und der Verfahreinrichtung 112 zu kom-
munizieren. Die Steuerungseinrichtung 113 ist ins-
besondere dazu ausgebildet, die Verfahreinrichtung
112 gemäß dem von der zentralen Steuerung 120 er-
zeugten Fahrsignal zu steuern. In einer Ausführungs-
form können die Steuerungseinrichtung 113 und an-
dere damit verbundene Komponenten und Schaltun-
gen in oder unter der Trägerplattform 111 angeordnet
sein, um diese so vor Schäden durch das Fahrzeug
C zu schützen.

[0029] Die Verfahreinrichtung 112 umfasst beispiels-
weise eine Vielzahl von Motorsätzen (nicht darge-
stellt) und Reifen zum Antreiben der Trägerplattform
111 sich zu bewegen beziehungsweise zu verfah-
ren. Gemäß der dargestellten Ausführungsform um-
fasst die Verfahreinrichtung 112 beispielsweise vier
Reifen, worauf die Erfindung jedoch nicht beschränkt
ist und die Anzahl der Reifen oder der Typ der Ver-
fahreinrichtung 112 kann an die jeweiligen Anforde-
rungen angepasst sein. Um den Vorteil einer hohen
Gewichtsbelastung (beispielsweise 3000 kg) zu ha-
ben, kann in einer Ausführungsform die Verfahrein-
richtung 112 durch einen drehmomentstarken Elek-
tromotor und damit verbundenen Radsätzen realisiert
sein. Zusätzlich kann jeder Motor ein unabhängiges
Lenksystem haben, das den Reifen eine 90-Grad
Wendung ermöglicht, um so Wenderaum zu sparen.

[0030] Der selbstangetriebene Träger 110 kann ein
elektrisch angetriebener Träger sein, worauf die vor-
liegende Erfindung jedoch nicht beschränkt ist. In
der Ausführungsform, bei der der selbstangetriebe-
ne Träger 110 ein elektrisch angetriebener Träger ist,
kann die automatische Parkvorrichtung 100 entspre-
chend eine Vielzahl von elektrischen Ladeeinrichtun-
gen 170 (dargestellt in Fig. 2) umfassen, die jeweils
in den Stellplätzen P des Parkbereichs 200 ange-
ordnet sind. Auf diese Weise kann der selbstange-
triebene Träger 110 durch die entsprechende elektri-
sche Ladeeinrichtung 170 elektrisch aufgeladen wer-
den, wenn der selbstangetriebene Träger 110 im ent-
sprechenden Stellplatz P abgestellt ist. Zusätzlich
kann der selbstangetriebene Träger 110 eine auf der
Trägerplattform 111 angeordnete Standortsuch-Ein-
richtung 114 umfassen; und entsprechend kann der
Parkbereich 200 zudem eine Vielzahl von Identifikati-
onselementen R umfassen. Insbesondere sind diese
Identifikationselemente R bei oder neben den Stell-
plätzen P und Fahrzeugrouten angeordnet. Dadurch
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dass die Standortsuch-Einrichtung 114 die Identifi-
kationselemente R identifiziert, ist der selbstange-
triebene Träger 110 selber dazu ausgebildet, den
Standort in dem Parkbereich 200 zu identifizieren,
entsprechend Identifikationsdaten zu erzeugen und
dann die Identifikationsdaten an die Steuerungsein-
richtung 113 zu übermitteln. In einer Ausführungs-
form ist das Identifikationselement R beispielswei-
se eine Koordinatenmarkierung, die aus Zahlen oder
Symbolen zusammengesetzt ist; und entsprechend
ist die Standortsuch-Einrichtung 114 beispielsweise
ein Bildaufnahmegerät (Bildidentifikationsgerät), das
dazu ausgebildet ist, das Bild des Identifikationsele-
ments R aufzunehmen, die aus Zahlen oder Sym-
bolen zusammengesetzte Koordinatenmarkierung zu
analysieren, um Standortinformationen zu generie-
ren, und dann die relative Position des selbstange-
triebenen Trägers 110 im Parkbereich 200 zu identi-
fizieren. In einer Ausführungsform kann das Identifi-
kationselement R zudem einen Fehlerbereinigungs-
Code umfassen, durch den die Standortsuch-Einrich-
tung 114 eine höhere Identifikationsrate bezüglich
des Identifikationselements R haben kann. In einer
anderen Ausführungsform ist das Identifikationsele-
ment R ein Element, das Radiowellensignale emittie-
ren kann; und entsprechend ist die Standortsuch-Ein-
richtung 114 ein Signalempfänger, der dazu ausge-
bildet ist, die Radiowellensignale des Identifikations-
elements R zu erfassen und die empfangenen Ra-
diowellensignale in die Standortinformation zu kon-
vertieren. In einer weiteren Ausführungsform kann
die Standortsuch-Einrichtung 114 nur zum Bildauf-
nehmen oder Signalempfangen des Identifikations-
elements R ausgestaltet sein; und entsprechend ist
die zentrale Steuerung 120 (dargestellt in Fig. 1) da-
zu ausgebildet, den Standort des selbstangetriebe-
nen Trägers 110 im Parkbereich 200 gemäß den
von der Standortsuch-Einrichtung 114 erhaltenen Da-
ten zu identifizieren. In einer noch weiteren Ausfüh-
rungsform kann die Standortsuch-Einrichtung 114 die
Standortsuche durch Verwenden des Global Positio-
ning Systems (GPS) durchführen und die Identifikati-
onselemente R können somit weggelassen werden.

[0031] Gemäß der dargestellten Ausführungsform
kann der selbstangetriebene Träger 110 zudem ei-
ne Kennzeichen-Identifikationseinrichtung 115 um-
fassen, die auf der Trägerplattform 111 angeordnet
und dazu ausgebildet ist, das Kennzeichen des Fahr-
zeugs C zu identifizieren, entsprechend Identifika-
tionsdaten zu generieren und diese an die Steue-
rungseinrichtung 113 zu übermitteln. Dann übermit-
telt die Steuerungseinrichtung 113 die Identifikations-
daten zu deren Speicherung an die zentrale Steue-
rung 120 (dargestellt in Fig. 1). In einer Ausfüh-
rungsform kann die Kennzeichen-Identifikationsein-
richtung 115 ein Bildaufnahmegerät sein, das dazu
ausgebildet ist, das Kennzeichen beziehungsweise
das Kennzeichenschild des Fahrzeugs C aufzuneh-
men, die Kennzeichennummer zu identifizieren und

die identifizierte Kennzeichennummer an die zentra-
le Steuerung 120 zu übermitteln. In ähnlicher Wei-
se kann die Kennzeichen-Identifikationseinrichtung
115 nur zum Aufnehmen von Bildern ausgestaltet
sein; und entsprechend ist die zentrale Steuerung
120 (dargestellt in Fig. 1) dann dazu ausgebildet,
die Kennzeichennummer des Fahrzeugs C gemäß
des durch die Kennzeichen-Identifikationseinrichtung
115 aufgenommenen Bildes zu identifizieren. In einer
Ausführungsform kann der selbstangetriebene Trä-
ger 110 zudem eine oder mehrere auf der Trägerplatt-
form 111 angeordnete Anti-Kollision-Detektions-Ein-
richtungen 116 umfassen. Gemäß der dargestellten
Ausführungsform kann der selbstangetriebene Trä-
ger 110 beispielsweise vier Anti-Kollision-Detektions-
Einrichtungen 116 umfassen, die jeweils vorne, hin-
ten, links und rechts der Trägerplattform 111 ange-
ordnet sind. Die Anti-Kollision-Detektions-Einrichtung
116 ist dazu ausgebildet, ein oder mehrere Objek-
te um die Trägerplattform 111 zu ermitteln, wodurch
verhindert wird, dass der selbstangetriebene Träger
110 mit anderen Objekten (beispielsweise Menschen
oder Tiere) im Parkbereich 200 kollidiert.

[0032] Fig. 5 ist ein Flussdiagramm eines Fahr-
zeug-Abstell-Prozesses der automatischen Parkvor-
richtung 100 gemäß einer Ausführungsform der vor-
liegenden Erfindung. Nachfolgend wird Bezug auf
Fig. 1, Fig. 2 und Fig. 5 genommen. Wenn ein
verfügbarer selbstangetriebener Träger 110 im Trä-
gerstoppplatz 250a geparkt ist, fährt zunächst ein
Fahrer ein Fahrzeug C auf den selbstangetriebenen
Träger 110 (Schritt S110). In einer Ausführungsform
erhält der Fahrer dann einen Parkschein oder ande-
re identifizierbare Daten (beispielsweise einen Code)
über das Abstell-Terminal 130a. In einer anderen
Ausführungsform sind die vorgenannten identifizier-
baren Daten die Kennzeichennummer, die durch die
automatische Parkvorrichtung 100 bereitgestellt wird.
Zudem wird davon ausgegangen, dass der Fahrer
die Parkgebühr nicht zu bezahlen braucht, wenn er
den Parkbereich 200 verlässt, falls der Fahrer bereits
bezahlt hat, beispielsweise im Voraus eine monatli-
che Gebühr und wobei der Fahrer beispielsweise le-
diglich eine Monatskarte beim Abstell-Terminal 130a
einschieben braucht oder die automatische Parkvor-
richtung 100 automatisch die Kennzeichennummer
des Fahrzeugs C zum Bezahlen identifiziert.

[0033] Anschließend ermittelt die Sicherheits-Detek-
tiereinrichtung 160, ob Menschen auf dem selbstan-
getriebenen Träger 110 anwesend sind oder nicht
(Schritt S120). In einer Ausführungsform des Ab-
stell-Prozesses wird die Ausführung jeglicher wei-
terer Schritte beendet, solange bis alle Menschen
den selbstangetriebenen Träger 110 verlassen ha-
ben. In einer anderen Ausführungsform kann die
Sicherheits-Detektiereinrichtung 160 zudem einen
Alarm erzeugen, durch den die auf dem selbstan-
getriebenen Träger 110 anwesenden Menschen ge-
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beten werden, den selbstangetriebenen Träger 110
zu verlassen. Nachdem sichergestellt ist, dass kei-
ne Menschen mehr auf dem selbstangetriebenen
Träger 110 anwesend sind, übermittelt anschließend
der selbstangetriebene Träger 110 ein Parkanforde-
rungs-Signal an die zentrale Steuerung 120 (Schritt
S130). Anschließend weist die zentrale Steuerung
120 dem Fahrzeug C einen verfügbaren Stellplatz
P zu, berechnet eine Route vom Trägerstoppplatz
250a zu diesem zugewiesenen Stellplatz P und über-
mittelt die Routendaten an den selbstangetriebenen
Träger 110 (Schritt S140). Anschließend wird der
selbstangetriebene Träger 110 automatisch zu die-
sem zugewiesenen Stellplatz P über die berechnete
Route gefahren (Schritt S150). Beim automatischen
Fahrprozess kann der selbstangetriebene Träger 110
den Standort im Parkbereich 200 durch die auf dem
selbstangetriebenen Träger 110 angeordnete Stand-
ortsuch-Einrichtung 114 identifizieren, die die Identifi-
kationselemente R im Parkbereich 200 identifizieren
kann.

[0034] Wenn ein Fahrer das Fahrzeug C in den Ab-
stellplatz 240a fährt, aber kein verfügbarer selbstan-
getriebener Träger 110 im Trägerstoppplatz 250a ab-
gestellt ist, ist in einer Ausführungsform die zentra-
le Steuerung 120 dazu ausgebildet, einen verfügba-
ren selbstangetriebenen Träger 110 im Parkbereich
200 gemäß der aktuellen Bedingungen des Parkbe-
reichs 200 bereit zu stellen; und entsprechend kann
der Fahrer im Abstellplatz 240a auf einen verfügba-
ren selbstangetriebenen Träger 110 warten, der in
den Trägerstoppplatz 250a gefahren wird. Um die
Ausnutzung der Stellplätze P zu optimieren, kann
die zentrale Steuerung 120 zudem dazu ausgebildet
sein, die in den Stellplätzen P gemäß der aktuellen
Nutzung aller Stellplätze P abgestellten selbstange-
triebenen Träger 110 aktiv zu bewegen. Beispielswei-
se können die Stellplätze P, die einfacher zum Ab-
stellen geeignet sind, in einen Ruhezustand einge-
stellt werden, um die Parkeffizienz zu erhöhen. Wie
in Fig. 3 dargestellt, ist die zentrale Steuerung 120
zudem dazu ausgebildet, die Belade- und Entlade-
einrichtung 280 zum Entladen des Fahrzeugs C vom
selbstangetriebenen Träger 110 zum zugewiesenen
Stellplatz P' zu steuern, wenn der selbstangetriebene
Träger 110 zur Seite des zugewiesenen Stellplatzes
P' gefahren wird.

[0035] Fig. 6 ist ein Flussdiagramm eines Fahrzeug-
Abhol-Prozesses der automatischen Parkvorrichtung
100 gemäß einer Ausführungsform der vorliegenden
Erfindung. Nachfolgend wird Bezug auf Fig. 1, Fig. 2
und Fig. 6 genommen. Zunächst kommt ein Fahrer
in den Abholplatz 240b hinein und gibt den Abhol-
Befehl (beispielsweise durch eine Park-Smartcard,
eine Monatskarte oder Eingabe eines Codes oder
die Kennzeichennummer) durch das Abhol-Terminal
130b ein, das im Abholplatz 240b angeordnet ist
(Schritt S210). Sobald die Bezahlung der Gebühr be-

stätigt ist, übermittelt anschließend das Abhol-Termi-
nal 130b ein Abhol-Signal an die zentrale Steuerung
120 (Schritt S220). Anschließend berechnet die zen-
trale Steuerung 120 eine Route und übermittelt die
Route an den selbstangetriebenen Träger 110, der
das Fahrzeug C trägt (Schritt S230). Wie in Fig. 3 dar-
gestellt, ist die zentrale Steuerung 120 zudem dazu
ausgebildet, die Belade- und Entladeeinrichtung 280
zum Laden des Fahrzeugs C vom Stellplatz P zum
selbstangetriebenen Träger 110 zu steuern.

[0036] Anschließend wird der selbstangetriebene
Träger 110 automatisch gemäß der berechneten
Route zum Trägerstoppplatz 250b neben dem Ab-
holplatz 240b gefahren (Schritt S240). Wie oben be-
schrieben, kann beim Prozess des automatischen
Fahrens des selbstangetriebenen Trägers 110 der
selbstangetriebene Träger 110 seinen Standort im
Parkbereich 200 durch die auf dem selbstangetriebe-
nen Träger 110 angeordnete Standortsuch-Einrich-
tung 114 identifizieren, die die im Parkbereich 200
angeordneten Identifikationselemente R identifiziert.
Anschließend ermittelt die Sicherheits-Detektierein-
richtung 160, ob das Fahrzeug C aus dem selbstan-
getriebenen Träger 110 herausgefahren wurde oder
nicht (Schritt S250). Falls nicht, stoppt der selbstan-
getriebene Träger 110 in einer Ausführungsform je-
de Bewegung und wartet im Abholplatz 240b, bis das
Fahrzeug C weggefahren worden ist, oder die Sicher-
heits-Detektiereinrichtung 160 erzeugt in einer ande-
ren Ausführungsform einen Alarmton zum Erinnern
des Fahrers, das Fahrzeug C wegzufahren. Sobald
das Fahrzeug C aus dem selbstangetriebenen Trä-
ger 110 gefahren wurde, übermittelt anschließend die
zentrale Steuerung 120 eine Route zum Lenken des
selbstangetriebenen Trägers 110 zu einem Stand-by
Bereich (Schritt S260). Der Stand-by Bereich kann
der Trägerstoppplatz 250a neben dem Abstellplatz
240a, die Stellplätze P oder ein spezifischer Bereich
im Parkbereich 200 sein. In der Ausführungsform, bei
der der Abstellplatz und der Abholplatz in einen Platz
integriert sind, kann der Schritt S260 weggelassen
werden.

[0037] Die Anordnungen der Stellplätze P, P' gemäß
den Fig. 2, Fig. 3 sind lediglich als Beispiele zu ver-
stehen. Um die beste Effizienz zu erreichen, können
die aktuellen Anordnungen der Stellplätze P, P' ab-
hängig von der Größe und Form des Parkbereichs
200 ausgeführt sein und die vorliegende Erfindung
ist darauf nicht beschränkt. Zusätzlich ist bei der vor-
liegenden Erfindung nicht der Weg beim Bewegen
des Fahrzeugs C vom selbstangetriebenen Träger
110 zu den Stellplätzen P' beschränkt. Das heißt,
dass die vorgenannte Belade- und Entladeeinrich-
tung 280 durch andere Einrichtungen mit den ähnli-
chen und nachfolgend beschriebenen Funktionen er-
setzt werden kann, worauf die Erfindung jedoch nicht
beschränkt ist.
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[0038] Fig. 7A, Fig. 7B sind Drauf- und Seitenan-
sichten eines Teils einer automatischen Parkvorrich-
tung gemäß einer Ausführungsform der vorliegen-
den Erfindung. Nachfolgend wird Bezug auf Fig. 7A
und Fig. 7B genommen. Wie dargestellt, umfasst
die automatische Parkvorrichtung gemäß der vorlie-
genden Ausführungsform zudem eine Vielzahl von
Stützeinrichtungen 390 und eine Vielzahl von obe-
ren Plattformen 317. Die Stützeinrichtungen 390 sind
jeweils in den Stellplätzen P" angeordnet. Gemäß
der dargestellten Ausführungsform ist die Anzahl der
Stützeinrichtungen 390 sechs, worauf die Erfindung
jedoch nicht beschränkt ist. Der selbstangetriebene
Träger 310 umfasst zudem eine Vielzahl von Hebe-
einrichtungen 318, die auf der Trägerplattform 311
angeordnet sind. Die Hebeeinrichtungen 318 sind da-
zu ausgebildet, die obere Plattform 317 zu stützen.
In einer Ausführungsform hat die Hebeeinrichtung
318 eine Funktion ähnlich einem Wagenheber, wor-
auf die Erfindung jedoch nicht beschränkt ist. Wie in
Fig. 7A dargestellt, ist die Größe der Trägerplattform
311 kleiner als die der oberen Plattform 317. Zudem
ist ein gewisser Raum zwischen zwei benachbarten
Stützeinrichtungen 390 ausgeformt, durch welchen
die Trägerplattform 311 durchfahren kann, so dass
die Trägerplattform 311 in den Stellplatz P" gefah-
ren werden kann, ohne durch die Stützeinrichtungen
390 beeinträchtigt zu werden. Beispielsweise ist ge-
mäß der dargestellten Ausführungsform die Anzahl
der Hebeeinrichtungen 318 vier und die vier Hebe-
einrichtungen 318 sind zwischen der Trägerplattform
311 und der oberen Plattform 317 angeordnet; wo-
bei bei der vorliegenden Erfindung die Anzahl der
Hebeeinrichtungen 318 jedoch nicht beschränkt ist.
Wie in Fig. 7B dargestellt, wird die obere Plattform
317 durch die auf der Trägerplattform 311 angeordne-
ten Hebeeinrichtungen 318 gehoben, nachdem das
Fahrzeug C" auf die obere Plattform 317 gefahren
worden ist. Dann wird die obere Plattform 317 durch
die Trägerplattform 311 an den Stellplatz P" gelie-
fert. Die Höhe der gehobenen oberen Plattform 317
ist höher als die Höhe der im Stellplatz P" ange-
ordneten Stützeinrichtungen 390. Dadurch kann die
Trägerplattform 311 mit der gehobenen oberen Platt-
form 317 in den Stellplatz P" gefahren werden, oh-
ne dass sie durch die Stützeinrichtungen 390 beein-
trächtigt wird. Die zentrale Steuerung 120 (dargestellt
in Fig. 1) ist in einer Ausführungsform dazu ausgebil-
det, die Hebeeinrichtungen 318 zum Senken der obe-
ren Plattform 317 zu steuern, so dass die Stützein-
richtungen 390 die obere Plattform 317 halten kön-
nen, nachdem die Trägerplattform 311 in den Stell-
platz P" gefahren wurde. Die Trägerplattform 311 ist
dazu ausgebildet, dass sie aus dem Stellplatz P"
gefahren und eine andere obere Plattform 317 tra-
gen kann, sobald die getragene obere Plattform 317
durch die Stützeinrichtungen 390 gehalten wird.

[0039] Zusätzlich können bei einer anderen Ausfüh-
rungsform die vorgenannten Stützeinrichtungen 390

auch im Trägerstoppplatz 250a, 250b (dargestellt in
Fig. 3) zum Stützen der oberen Plattformen 317 an-
geordnet sein.

[0040] Zusammenfassend kann die automatische
Parkvorrichtung der vorliegenden Erfindung Raum ei-
nes Parkbereichs sparen, indem der selbstangetrie-
bene Träger dazu ausgebildet ist, ein Fahrzeug zu
einem zugewiesenen Stellplatz im Parkbereich zu
tragen. Zudem kann die automatische Parkvorrich-
tung der vorliegenden Erfindung in einem herkömm-
lichen Parkbereich verwendet werden und löst so die
Probleme im herkömmlichen Parkbereich, wie bei-
spielsweise die Zeitverschwendung beim Finden ei-
nes Stellplatzes, schlechte Raum- beziehungsweise
Platznutzung und leicht geschehene Kollisionen, in-
dem die zentrale Steuerung derart konfiguriert ist,
dass sie mit dem selbstangetriebenen Träger kom-
muniziert, dem selbstangetriebenen Träger einen
Stellplatz gemäß einer aktuellen Situation des Park-
bereichs zuweist, eine Route gemäß dem Plan (der
Karte) des Parkbereichs berechnet, und die Route
an den selbstangetriebenen Träger übermittelt, wo-
durch der selbstangetriebene Träger zum Bewegen
zum zugewiesenen Stellplatz gemäß der Route an-
gewiesen (gelenkt) wird.

[0041] Die Anmeldung wurde unter Bezugnahme auf
beispielhafte Ausführungsformen beschrieben. Für
einen Fachmann ist jedoch vorstellbar, dass Abwand-
lungen oder Änderungen der Erfindung gemacht wer-
den können, ohne dabei den Schutzbereich der nach-
stehenden Ansprüche zu verlassen, umfassend Kon-
figurationswege mit ausgesparten Abschnitten und
Materialien und/oder Ausgestaltungen gemäß den
Zeichnungen. Darüberhinaus können die diversen
Merkmale der in dieser Anmeldung offenbarten Aus-
führungsformen jeweils alleine oder in unterschied-
lichen Zusammenstellungen miteinander kombiniert
werden, so dass die vorliegende Erfindung nicht auf
die hier beschriebenen speziellen Ausführungsfor-
men beschränkt ist.

Patentansprüche

1.  Automatische Parkvorrichtung (100) zum auto-
matischen Parken eines Fahrzeugs (C, C") in einem
Stellplatz (P, P', P") einer Vielzahl von Stellplätzen (P,
P', P") eines Parkbereichs (200, 200a), wobei die au-
tomatische Parkvorrichtung (100) umfasst:
mindestens einen selbstangetriebenen Träger (110),
der dazu ausgebildet ist, das Fahrzeug (C, C") zu tra-
gen, wobei der selbstangetriebene Träger (110, 310)
umfasst:
eine Trägerplattform (111, 311);
eine Verfahreinrichtung (112), die mit der Trägerplatt-
form (111, 311) verbunden und dazu ausgebildet ist,
die Trägerplattform (111, 311) zum Bewegen anzu-
treiben; und
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eine Steuerungseinrichtung (113), die auf der Träger-
plattform (111, 311) angeordnet und dazu ausgebil-
det ist, mit der zentralen Steuerung (120) und der Ver-
fahreinrichtung (112) zu kommunizieren und die Ver-
fahreinrichtung (112) gemäß dem Fahrsignal zu steu-
ern;
eine zentrale Steuerung (120), die dazu ausgebildet
ist, mit dem selbstangetriebenen Träger (110, 310)
zu kommunizieren, wodurch ein Fahrsignal für den
selbstangetriebenen Träger (110, 310) erzeugt wird,
wobei der selbstangetriebene Träger (110, 310) zu-
dem dazu ausgebildet ist, sich automatisch zu einem
der Stellplätze (P, P', P") gemäß dem Fahrsignal zu
bewegen;
eine Vielzahl von Stützeinrichtungen (390), die je-
weils in den Stellplätzen (P, P', P") anordenbar sind,
gekennzeichnet durch
eine Vielzahl von oberen Plattformen (317), die an
Bereichen der Stützeinrichtungen (390) beweglich
anordenbar sind,
wobei der selbstangetriebene Träger (110, 310) zu-
dem eine Vielzahl von Hebeeinrichtungen (318) um-
fasst, die auf der Trägerplattform (111, 311) ange-
ordnet sind, und wobei die Hebeeinrichtungen (318)
dazu ausgebildet sind, eine der oberen Plattformen
(317) zu stützen, so dass diese obere Plattform (317)
nach oben bewegt wird, um die Bereiche der Stütz-
einrichtungen (390) zu verlassen.

2.    Die automatische Parkvorrichtung (100) nach
Anspruch 1, wobei der selbstangetriebene Träger
(110, 310) zudem eine auf der Trägerplattform
(111, 311) angeordnete Kennzeichen-Identifikations-
einrichtung (115) umfasst, und die Kennzeichen-
Identifikationseinrichtung (115) dazu ausgebildet ist,
ein Kennzeichen des Fahrzeugs (C, C") zu identifi-
zieren, dabei Identifikationsdaten zu generieren und
diese an die Steuerungseinrichtung (113) zu übermit-
teln.

3.    Die automatische Parkvorrichtung nach An-
spruch 1, wobei der selbstangetriebene Träger (110,
310) zudem eine auf der Trägerplattform (111,
311) angeordnete Anti-Kollision-Detektions-Einrich-
tung (116) umfasst, die dazu ausgebildet ist, ein oder
mehrere Objekte um die Trägerplattform (111, 311)
zu ermitteln.

4.    Die automatische Parkvorrichtung (100) nach
Anspruch 1, wobei die zentrale Steuerung (120) zu-
dem ein Fernverbindungssystem (122) zum Übermit-
teln von Daten an ein externes Gerät und zum Emp-
fangen von Daten von dem externen Gerät umfasst.

5.    Die automatische Parkvorrichtung (100) nach
Anspruch 1, wobei die automatische Parkvorrichtung
(100) zudem ein Abstell- oder Abhol-Terminal (130a,
130b) umfasst, das in einem Abstell- oder Abholplatz
(240a, 240b) des Parkbereichs (200, 200a) angeord-

net und in Kommunikation mit der zentralen Steue-
rung (120) ist.

6.    Die automatische Parkvorrichtung (100) nach
Anspruch 5, zudem umfassend eine Sicherheits-De-
tektiereinrichtung (160), die im Abstell- oder Abhol-
platz (240a, 240b) des Parkbereichs (200, 200a) an-
ordenbar ist, wobei die Sicherheits-Detektiereinrich-
tung (160) dazu ausgestaltet ist, mit der zentralen
Steuerung (120) zu kommunizieren und zu ermitteln,
ob ein Benutzer in einem Trägerstoppplatz (250a,
250b) des Parkbereichs (200, 200a) anwesend ist
oder nicht, wobei der Trägerstoppplatz (250a, 250b)
benachbart zum Abstell-/Abholplatz (240a, 240b) ist.

7.    Die automatische Parkvorrichtung (100) nach
Anspruch 1, wobei die automatische Parkvorrichtung
(100) mehr als einen durch elektrische Kraft selbstan-
getriebenen Träger (110, 310) umfasst, und die au-
tomatische Parkvorrichtung (100) zudem eine Viel-
zahl von elektrischen Ladeeinrichtungen (170) um-
fasst, die jeweils in den Stellplätzen (P, P', P") des
Parkbereichs (200, 200a) anordenbar sind, wobei die
elektrischen Ladeeinrichtungen (170) dazu ausgebil-
det sind, die selbstangetriebenen Träger (110, 310)
elektrisch aufzuladen.

8.    Die automatische Parkvorrichtung (100) nach
Anspruch 1, zudem umfassend eine Vielzahl von Be-
lade- und Entladeeinrichtungen (280), die jeweils in
den Stellplätzen (P, P', P") anordenbar sind, wobei je-
des Belade- und Entladeeinrichtung (280) dazu aus-
gebildet ist, das Fahrzeug (C, C") vom selbstange-
triebenen Träger (110, 310) zum korrespondierenden
Stellplatz (P, P', P") zu bewegen oder das Fahrzeug
(C, C") vom korrespondierenden Stellplatz (P, P', P")
zum selbstangetriebenen Träger (110, 310) zu bewe-
gen.

9.    Anordnung mit einer automatischen Parkvor-
richtung (100) nach einem der vorstehenden Ansprü-
che, zudem umfassend eine Vielzahl von Identifikati-
onselementen (R) für den Parkbereich (200, 200a),
wobei der selbstangetriebene Träger (110, 310) zu-
dem eine auf der Trägerplattform (111, 311) ange-
ordnete Standortsuch-Einrichtung (114) umfasst, die
Standortsuch-Einrichtung (114) dazu ausgebildet ist,
einen Standort der Trägerplattform (111, 311) gemäß
den Identifikationselementen (R) des Parkbereichs
(200, 200a) zu identifizieren, wobei Identifikationsda-
ten erzeugt werden, und die Identifikationsdaten an
die Steuerungseinrichtung (113) übermittelt werden.

10.  Anordnung nach Anspruch 9, wobei das Iden-
tifikationselement (R) eine Identifikationsmarkierung
und die Standortsuch-Einrichtung (114) ein Bildiden-
tifikationsgerät ist.
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