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1.一种基于临场感的停车场自动停车实现方法，其特征在于：包括以下步骤：

步骤 1，驾驶员将车辆停放入车辆待停区的车道上，并将车辆设定在自动泊车模式，随

后向停车场系统的信息管理系统发送车辆信息，等待信息管理系统为其分配空车位和规划

行驶路径后开始自动泊车；

步骤 2，车辆利用自身设备识别道路标线，指示车辆循线行驶，直至识别到入场标志；

此时，开启停车位识别功能；

步骤 3，车辆继续循线行驶，直至识别到车位标志，并判断是否为空车位；如果为空，即

开启泊车功能；否则，继续行驶直至找到空车位；

步骤 4，车辆利用自身设备进行自动泊车；当泊入停车位后，将泊车信息发送到信息管

理系统；信息管理系统再将车辆信息发送到驾驶员的手机终端；

步骤 5，取车时，由远程操控室启动取车过程；车辆循线驶出停车场，检测到出场标志

时，将驶出时间发送至信息管理系统；随后进入车辆待停区的取车区域，等待车主取车；

前述任一步骤中，如车辆无法计算下一步行动时，向远程操纵室发出请求，由临场感远

程遥控系统接管遥控车辆，完成车辆泊车 /取车过程。

2.根据权利要求 1 所述的停车场自动停车实现方法，其特征在于：所述的车辆向停车

场系统的信息管理系统发送的车辆信息包括车辆号牌、入场时间及车主手机号码。

3.根据权利要求 1 所述的停车场自动停车实现方法，其特征在于：所述的车辆通过车

位标志计算目标位置，比较起始和目标位置计算理论泊车轨迹；根据由 CAN 总线获取到的

各种数据包括车速、档位和车轮转角，计算汽车的实际位置，控制汽车转向及车速，使汽车

按理论泊车轨迹泊入车位；利用车身周围的超声波传感器，测量车位的深度及障碍物的距

离，利用电子罗盘测量车辆的姿态。

4.根据权利要求 2 所述的停车场自动停车实现方法，其特征在于：所述的车辆通过车

位标志计算目标位置，比较起始和目标位置计算理论泊车轨迹；根据由 CAN 总线获取到的

各种数据包括车速、档位和车轮转角，计算汽车的实际位置，控制汽车转向及车速，使汽车

按理论泊车轨迹泊入车位；利用车身周围的超声波传感器，测量车位的深度及障碍物的距

离，利用电子罗盘测量车辆的姿态。

5.根据权利要求 1 至 4 任一项所述的停车场自动停车实现方法，其特征在于：所述的

驾驶员需要取车时，通过短信或电话的方式通知信息管理系统。

6.根据权利要求 1 至 4 任一项所述的停车场自动停车实现方法，其特征在于：所述的

车辆无法计算下一步行动的情形包括车辆偏离车道线、长时间未停入车位、遇到障碍物且

长时间无动作。

7.根据权利要求 5 所述的停车场自动停车实现方法，其特征在于：所述的车辆无法计

算下一步行动的情形包括车辆偏离车道线、长时间未停入车位、遇到障碍物且长时间无动

作。
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一种基于临场感的停车场自动停车实现方法

技术领域

[0001] 本发明涉及停车场管理技术领域，尤其是一种利用自动泊车、临场感和无线通信

等技术的基于临场感的停车场自动实现方法。

背景技术

[0002] 随着汽车产业的发展，汽车的普及率将会越来越高，而随之停车场将会面临大汽

车流量。高效处理这些大汽车流量，维持停车场正常秩序就显得非常必要。现有的停车场

存在重建设轻管理的问题，由于疏于管理造成停车场内随意停车、无序停车等问题。另外，

人工管理停车场的效率很低。自动泊车系统能够实现高效率泊车，利用较少时间准确安全

地停放车辆，最终完成大汽车流量的处理。自动泊车系统可以作为停车场管理的一项重要

技术。

[0003] 常用的自动泊车系统利用各种传感器监测道路环境，例如视觉传感器，通过对前

方道路环境的认知控制车辆的行驶方向和速度，从而实现自主泊车到空车位。经对现有技

术文献的检索发现，在第201120415867.5号的中国实用新型专利(公告号：CN202351636U，

公告日：2012 年 07 月 25 日 ) 中，公开了一种基于双 CCD 的智能模型车自动泊车装置，实

现了缩微模型车的侧方位自动泊车。在第 201110178777.3 号的中国专利申请 ( 公开号：

CN102303604A，公开日：2012年01月04日)中，使用雷达传感器和与其连接的控制系统，实

现了一种自动泊车系统。在第201210082767.4号的中国专利申请(公开号：CN102582620A，

公开日：2012 年 07月 18日 )中，公开了一种全路况自动泊车系统，保证驾驶员在各种路况

(雨雪、山地、正常路况 )下的泊车效率、泊车安全。在第 200910040758.7 号中国专利申请

(公开号：CN101593407A，公开日：2009年12月02日)中的泊车系统充分利用倒车雷达、摄

像头、各种传感器、车身控制模块和车辆行为控制器等各种元件设备，结合图像处理技术和

各种泊车策略，并创造性地采用了遥控触发功能，使驾驶员在车外就能控制车辆进行自动

泊车，实现了车外近程遥控泊车，但未涉及车辆远程遥控，加上不具有自动泊车功能，因此

在节省驾驶员泊车时间方面没有明显效果。

[0004] 当以上这些系统出现故障时，无法正常泊车时，仍然需要人亲临现场完成泊车，这

将严重影响整个停车场的管理。临场感遥控系统能够很好地解决这个问题，目前利用基于

临场感遥控车辆的系统有发表在《计算机工程与应用》的文章“THMR-V 视觉临场感遥控系

统的设计与实现”，其构建遥控驾驶台，配备相应的方向盘，刹车，油门等，实现远程控制车

辆。

发明内容

[0005] 本发明解决的技术问题在于提供一种基于临场感的停车场自动停车实现方法，以

车辆自动泊车为主、基于临场感远程遥控系统的远程遥控驾驶为辅，实现“单人同时泊多辆

车”的高效停车场管理。

[0006] 本发明解决上述技术问题的技术方案是：
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[0007] 包括以下步骤：

[0008] 步骤 1，驾驶员将车辆停放入车辆待停区的车道上，并将车辆设定在自动泊车模

式，随后向停车场系统的信息管理系统发送车辆信息，等待信息管理系统为其分配空车位

和规划行驶路径后开始自动泊车；

[0009] 步骤 2，车辆利用自身设备识别道路标线，指示车辆循线行驶，直至识别到入场标

志；此时，开启停车位识别功能；

[0010] 步骤 3，车辆继续循线行驶，直至识别到车位标志，并判断是否为空车位；如果为

空，即开启泊车功能；否则，继续行驶直至找到空车位；

[0011] 步骤 4，车辆利用自身设备进行自动泊车；当泊入停车位后，将泊车信息发送到信

息管理系统 ；信息管理系统再将车辆信息发送到驾驶员的手机终端；

[0012] 步骤 5，取车时，由远程操控室启动取车过程；车辆循线驶出停车场，检测到出场

标志时，将驶出时间发送至信息管理系统；随后进入车辆待停区的取车区域，等待车主取

车；

[0013] 前述任一步骤中，如车辆无法计算下一步行动时，向远程操纵室发出请求，由临场

感远程遥控系统接管遥控车辆，完成车辆泊车 /取车过程。

[0014] 所述的车辆向停车场系统的信息管理系统发送的车辆信息包括车辆号牌、入场时

间及车主手机号码。

[0015] 所述的车辆通过车位标志计算目标位置，比较起始和目标位置计算理论泊车轨

迹 ；根据由 CAN 总线获取到的各种数据包括车速、档位和车轮转角，计算汽车的实际位置，

控制汽车转向及车速，使汽车按理论泊车轨迹泊入车位；利用车身周围的超声波传感器，测

量车位的深度及障碍物的距离，利用电子罗盘测量车辆的姿态。

[0016] 所述的驾驶员需要取车时，通过短信或电话的方式通知信息管理系统。

[0017] 所述的车辆无法计算下一步行动的情形包括车辆偏离车道线、长时间未停入车

位、遇到障碍物且长时间无动作。

[0018] 本发明的有益效果是：(1) 无须驾驶员介入泊车 / 取车过程；驾驶员仅需将车辆

停放在车辆待停区，车辆将根据系统引导，自动完成泊车。(2) 临场感远程遥控系统用于泊

车，提高停车场停车效率；由于车辆具有自主泊车功能，中心的临场感远程遥控系统根据需

要辅助多辆车同时泊车，因此，实现了“单人同时泊多辆车”的过程，大大节省人力，提高泊

车速度，尤其提高大型停车场的停车效率。

附图说明

[0019] 下面将结合附图对本发明进一步说明：

[0020] 图 1是本发明基于临场感的自动停车场管理系统的结构示意图；

[0021] 图 2是本发明信息管理系统的实施例的示意图；

[0022] 图 3是本发明临场感远程遥控系统的实施例的结构示意图；

[0023] 图 4是本发明车载自动泊车系统的实施例的结构示意图；

[0024] 图 5是停车场道路系统的实施例的结构示意图。

具体实施方式
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[0025] 如图 1 所示，是本发明实现方法的基于临场感的自动停车场管理系统的结构示意

图。系统分为远程操纵室和停车场区域两部分。远程操纵室包括临场感遥控系统、信息管

理系统和信息显示系统。其工作方式如下：信息管理系统管理停车场的车位占用信息、车辆

信息、泊车请求，这些信息均由信息显示系统来显示，以方便中心操控员遥控车辆。信息管

理系统接到泊车请求时，通知临场感远程遥控系统远程操控车辆，由中心操控员辅助完成

泊车。停车场区域包括车辆待停区和停车区，车辆待停区用于停放等待停车的车辆，停车区

用于停放车辆。下面结合附图详细介绍各个子系统的结构和工作方式。

[0026] 如图 2 所示，信息管理系统接收、处理和存储停车场的车位信息、车辆信息和车辆

的泊车请求。车位信息包括，停车场所有车位的占用情况、当前停放车辆的车辆号牌；车辆

信息包括，车辆所在车位号、停车时间、计费；车辆泊车请求，为车辆在自动泊车失效情况

下，向中心发出辅助泊车请求。该系统工作方式如下：当车辆驶入停车场的车辆待停区时，

车辆将其车辆号牌、入场时间发送给信息管理系统，信息管理系统为其分配空车位和规划

路径，车辆开始自动泊车；当车辆停到被告知的停车位时，车辆将停车位信息发送给信息管

理系统，信息管理系统利用管理软件将此车的车牌号，入场时间和停车位进行记录；当驾驶

员准备取车时，向信息管理系统发送取车命令；此时，由信息管理系统通过车牌号码查询车

位及车辆信息，并发送驶出信号给车辆；当车辆行驶到车辆待停区的取车区域，发送出场时

间给信息管理系统，此系统的管理软件将根据之前记录的入场时间，计算此车辆在停车场

的停留时间，从而计算出停车费用。车辆在自主行驶至泊车位以及泊车/取车过程中，如果

遇到不可处理的情况，包括车辆偏离车道线、长时间未停入车位、遇到障碍物且长时间无动

作等，将向中心的信息管理系统发送辅助泊车请求，信息管理系统接到泊车请求时，将当前

请求设为挂起状态，并通知临场感系统。中心操控员通过临场感系统顺序响应排队等待的

请求，此时请求处于执行状态，将车辆调整至正常车道，或辅助其完成泊车 / 取车，设置当

前请求为完成状态，车辆继续进行自主驾驶直至完成泊车/取车。由以上过程可知，多辆车

可以在同一时刻进行泊车，在同一时刻，等待处理的请求可能会达到十几个甚至几十个，由

信息管理系统统一管理这些请求，采用先到先响应的“一对多”响应方式，顺序通知临场感

系统进行处理。在此举例说明，假设每辆车从入场到泊车位的平均泊车时间是 10 分钟，由

于大部分时间内车辆可以自动泊车，在遇到不可处理的情况时才提出泊车请求，临场感系

统只需花很短的时间 (例如，半分钟 )遥控车辆至正常车道，因此系统完全可以实现“单人

同时泊多辆车”的过程。另外，可以根据停车场的规模大小来决定所需临场感系统的数目。

[0027] 如图 3 所示，是本发明临场感遥控系统的实施例的结构示意图。我们采用并改进

现有的远程遥控车辆的临场感系统，系统主要包括四个部分：遥控驾驶台、测控计算机、显

示设备、无线通信设备。遥控驾驶台模拟车辆，输出车辆驾驶命令到测控计算机；测控计算

机同时与遥控驾驶台，通信设备和显示设备相连接，接收来自遥控驾驶台及无线通信设备

的数据，并发送数据到现场车辆及显示设备，实现了车辆驾驶命令、现场视频及车辆状态数

据的管理。不同于以往的遥控车辆临场感系统，我们用摄像头识别遥控驾驶员的头部姿态，

以实现车辆现场的场景切换；在实现临场感系统功能的基础上，减少了人体头部穿戴的传

感器装置。

[0028] 再如图 3 所示，遥控驾驶台配备了方向盘、油门、刹车测量装置及摄像头。当操作

遥控驾驶台的方向盘、油门和刹车时，被遥控车辆会实现相应的动作；摄像头装置采集遥控
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驾驶台区域的视频数据，传送至测控计算机，用于视频数据的进一步处理。遥控驾驶台上方

向盘和油门的状态由绝对光码盘测量，刹车的状态由精密电位器测量。通过上述所安装的

方向盘、油门、刹车、摄像头，遥控驾驶台利用无线通信设备遥控车辆。

[0029] 再如图 3 所示，测控计算机接收来自遥控驾驶台上传感器的数据 ( 包括方向盘、

油门、刹车的状态及摄像头的视频数据 )，并处理这些数据，后将处理过的数据通过无线

通信设备发送至被遥控车辆，以实现对实际车辆的控制。对于摄像头视频数据，测控计算

机利用基于视频的目标检测方法从视频数据中检测遥控驾驶员的头部运动状态。此处，

我们引用发表在 IEEE 图像处理国际会议 (IEEE International Conference on Image 

Processing，ICIP) 的文章《A New Representation Method of Head Images for Head 

Pose Estimation》中的头部姿态识别方法。所述基于视频的目标检测方法包括训练过程

和检测过程，以下分别详细介绍。所述训练过程包含三步：首先采集不同姿态的人脸图像，

本发明在摄像机视野范围内每隔 30 度作为一种人脸姿态 (对应于左右方向和上下方向 )，

在每一种姿态下采集多幅人脸图像作为训练图像；利用皮肤颜色特征和高斯变换的拉普拉

斯算子预处理所有训练图像，实现人脸特征的强化；对每一种姿态下的预处理后的图像进

行主成分分析，提取出较低维的向量表示此种姿态下的人脸。所述检测过程包含三步 ：首

先对输入图像进行预处理，即利用皮肤颜色特征和高斯变换的拉普拉斯算子预处理输入图

像；然后对预处理后的图像进行主成分分析，提取出较低维的向量，并计算此向量与在训练

过程中所计算的每个姿态下的低维向量之间的距离，识别出带有最小距离的姿态，并认为

此人脸姿态为输入图像中遥控驾驶员头部的姿态；通过卡尔曼滤波方法跟踪识别出的遥控

驾驶员头部，实现头部运动状态识别 (如向左转、向右转、抬头、低头 )。所述头部运动状态

数据将用于控制被遥控车辆上的云台摄像机的转动。测控计算机将所述头部运动状态数据

和方向盘、油门、刹车的状态数据通过无线通信设备发送至被遥控车辆。测控计算机也通过

无线通信设备接收来自被遥控车辆的数据 ( 包括现场视频，和车辆的实时状态如油量、水

量、速度、里程数、电量及车辆控制状态 )，后通过 VGA 接口，将这些数据显示在显示器上，以

便操作员及时了解现场状态。

[0030] 再如图 3 所示，显示设备由多个显示器组成。所述显示器分别摆放在遥控驾驶员

的不同方向，最多有 4个方向 (前、后、左、右 )。所述显示器通过 VGA 接口接收来自测控计

算机的数据，后将现场视频及被操控车辆状态显示在显示器的屏幕上。此现场视频最初是

由被遥控车辆上的摄像机拍摄，后通过无线通信设备传入测控计算机，最后通过显示器进

行显示。通过现场视频，操作员能够了解车辆周边环境，以便操作员进行下一步操作，控制

实际车辆的行驶。

[0031] 如图 4 所示，是本发明车载自动泊车系统的实施例的结构示意图，我们采用已有

的自动泊车系统，包括中央处理单元、传感器单元、无线通信单元以及人机交互单元。中央

处理单元通过车上的 CAN 数据总线获取车辆行驶状态包括车速、档位、车轮转角信号，控制

泊车系统，其接收传感器单元的传感数据，实现车道线和空车位识别；通过无线通信单元与

远程操控室进行交互；通过人机交互单元完成人机交互，以便设定车辆自动泊车模式，显示

车辆行驶状态；通过 CAN 数据总线，与车辆的动力系统和转向系统连接，用于实现控制车辆

行驶及转向。传感器单元包括超声波传感器、摄像机、光电传感器、电子罗盘。声波传感器安

装在车身四周，前后各四个，左右各两个，用于泊车过程中的障碍物检测以及距离测量。车
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辆配备一个可 360 度旋转的云台摄相机，用于辅助识别车道线及空车位。在车辆被远程操

控室遥控时，摄像机的影像传输到临场感遥控系统，辅助室内驾驶员完成遥控泊车过程。光

电传感器用于车辆循线检测。电子罗盘用于测量车辆的偏角，从而获知车辆姿态。无线通

信单元采用 WIFI 无线通信网络，用于车辆与停车场管理系统进行信息传输，包括车辆控制

指令、实时视频、实时车辆状态。人机交互单元使用触摸显示屏，采集驾驶员的输入，显示车

辆的行驶状态，包括车速、电量、车辆控制状态。

[0032] 如图 5 所示，是本发明停车场道路系统的实施例的结构示意图，我们参照并改进

已有的用于自动泊车的道路系统，系统由两个区域组成，第一个是车辆待停区，由多条车道

组成，每条车道通往停车场的不同区，车道宽度为 3 米，底色为白色，车道中间有一条宽 20

厘米的黑色车道线，用于车辆循线行驶。驾驶员将车辆放到车辆待停区的车道上，并设定自

动泊车模式后即可离开车辆。另一个区域是停车区，该区域的道路经过特殊标线设计。其车

道与车辆待停区的车道标线一致。在每个区的停车场入口设有入场标志，是与车道线垂直

交叉的黑色线段，宽度为20厘米，长度与车道宽度等同。在每个停车位处设有车位标志，是

与车道线垂直的两条黑色线段，宽度为 20 厘米，长度为 70 厘米，分布在车道线的两边。在

停车场出口处设有出场标志，是与车道线垂直交叉的两条黑色线段，宽度为 20 厘米，长度

与车道宽度等同，两条线段间距为 40 厘米。入口处均标有停车位编号，车辆在停入车位之

前进行车位号识别。

[0033] 本发明基于临场感的停车场管理详细步骤如下：

[0034] 步骤 1：驾驶员将车辆停放入车辆待停区的车道上，并通过车载模块的人机交互

界面，设定自动泊车模式，待驾驶员离开车辆之后，向中心的信息管理系统发送车辆信息，

包括车辆号牌、入场时间及车主手机号码；等待信息管理系统为其分配空车位和规划行驶

路径，车辆即开始自动泊车。

[0035] 步骤 2：车载模块利用光电传感器和摄像机识别道路标线，指示车辆循线行驶，直

至识别到入场标志。此时，开启停车位识别功能。

[0036] 步骤 3：车辆继续循线行驶，直至识别到车位标志，旋转云台相机，判断是否为空

车位。如果为空，即开启泊车功能。否则，继续行驶直至找到空车位。车辆在泊入停车位之

前，需要进行车位号识别 (可利用成熟的车牌识别方法实现，不再赘述 )。

[0037] 步骤 4：车辆通过车位标志计算目标位置，比较起始和目标位置计算理论泊车轨

迹。根据由 CAN 总线获取到的各种数据包括车速、档位和车轮转角，计算汽车的实际位置，

控制汽车转向及车速，使汽车按理论泊车轨迹泊入车位。利用车身周围的超声波传感器，测

量车位的深度及障碍物的距离，利用电子罗盘测量车辆的姿态。当车辆泊入停车位，无线通

信单元车位号发送到信息管理系统。停车场的信息管理系统再将车辆信息发送到驾驶员的

手机终端。本步骤利用现有的自动泊车技术。

[0038] 步骤 5：驾驶员需要取车时，通过短信或电话的方式通知信息管理系统，由远程操

控室启动取车过程。车辆循线驶出停车场，检测到出场标志时，将驶出时间发送至信息管理

系统，以方便计费。随后进入车辆待停区的取车区域，等待车主取车。

[0039] 所述步骤 1、步骤 2、步骤 3、步骤 4和步骤 5中，车辆无法计算下一步行动时，包括

车辆偏离车道线、长时间未停入车位、遇到障碍物且长时间无动作等，随时通过无线通信单

元向远程操纵室发出请求，由临场感遥控系统接管遥控车辆，完成车辆泊车/取车过程。整
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个系统在响应多个泊车请求时，采用“一对多”的响应方式，顺序响应辅助泊车请求。

[0040] 以上所述是对本发明具体实施方式的描述，并非对本发明保护范围的限制；凡依

前述描述可得之等效方案，皆涵盖在本发明的保护范围之内。
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图 5
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