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Hardwa elEtickIung des Parken-Projekts, Siemens AG

"Alles Gute kommt von oben"

© Siemens AG 2015 siemens.com



SIEMENS

Wie erfasse ich heute Fahrzeuge?

Bodensensorik Uber-Kopf-

Erkennung
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SIEMENS

Vor- und Nachteile der Bodensensorik

Bodensensorik

* HOchste Flexibilitat » Gute Skalierbarkeit » Einfache Inbetriebnahme

» Pro Parkplatz wird ein Sensor benoétigt < Unterschiedliche Fahrzeuglangen werden nicht bertcksichtigt

* Nur markierter Parkraum wird » Anfallig fur Schaden (z.B. Schneepflug)
zuverlassig Uberwacht

Infrarot

Magnetfeld

Radar
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SIEMENS

Uber-Kopf-Erkennung

- Kosteneffizienz durch gleichzeitige Uberwachung mehrerer Parkplatze mit nur einem Sensor

« Einfache Integration in die Infrastruktur, z.B. Einbau in Straf3enbeleuchtung

- Automatische Mit-Uberwachung umliegender Flachen (Fahrradwege, Busspuren, Halteverbotszonen)
* Flexible Nutzung der Parkzonen unabhangig von Fahrzeuglangen

» Schutz der Privatsphéare
+ * Robustheit gegentiber &ul3eren Einflissen und wechselnden Licht-/Wetterbedingungen
« Hochste Kosteneffizienz im Hinblick auf die Anforderungen d. Parkraummanagements

« Abhangigkeit von Licht- und Wetterbedingungen
-> Sinnvoll fir Anwendungen, die grol3e Erfassungspréazision erfordern
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SIEMENS

Vom Radarbild zur Parkplatzbelegung

Szenario

Verarbeitungs-
schritte
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