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Einflihrung /motivation H] V Hochschule fiir Technik und Wirtschaft Dresden

- Umfeld -> Gesamtheit der Umgebung bezogen auf
ein Objekt
- Sensorik -> befasst sich mit Entwicklung von Sensoren

- Automobilindustrie definiert Begriff Sensorik neu

- Fahrerassistenz zur Minderung oder Vermeidung von
Verkehrsunfallen

- Steigerung des Fahrkomfort und Erweiterung der menschllchen
Wahrnehmungsgrenzen = o

Zwiespalt durch gesetzliche Lage

Ziel des Wiener Stralien-
autonomen verkehrskonvention
Fahrens 1968

[www.oldie-blog.de]
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EinfUhrung /potential HI V

Hochschule fir Technik und Wirtschaft Dresden

Einsatzziele FAS: - Steigerung des Komforts und der Sicherheit
- Verbrauchsenkung

- Verbesserung des Verkehrsflusses
- Marktprofilierung

Wie: - Entlastung des Fahrers von Fahraufgaben
- Warnung im Gefahrenfall
- aktiven Eingriff
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EinfUhrung /potential HI V

Hochschule fir Technik und Wirtschaft Dresden

Nutzungspotential Gefahrenpotential

¢ Entlastung des Fahrers von
grundlegenden Fahraufgaben

e Warnung des Fahrers im
Gefahrenfall

e Unterstltzung in
Gefahrensituationen

e Verbesserung der
Fahrerfahigkeiten

e Senkung des
Kraftstoffverbrauchs

e Verbesserung des
Verkehrsflusses

o Uberkompensation ‘

e Fahrerablenkung ‘

e Verlernen des eigenstandigen ‘
Fahrens
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IVI e n sc h u n d Te c h n i k I_|-I V Universty of Spplied Sciences

/kognitive Auslastung der Menschen Hochschule fir Technik und Wirtschaft Dresden

Einflussnahme auf den Fahrer:

Strecke (Fahrbahnbeschaffenheit, Streckenverlauf,...)
/\ .:

andere Verkehrsteilnehmer (Rushhour...)

Witterung (Glatte, Regen...)

Fahrzeug (Dynamik, Assistenzsysteme)
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M e n Sc h u n d Te C h n i k H-I V Universty of Spplied Sciences

/Unterstiitzung durch FAS Hochschule fiir Technik und Wirtschaft Dresden

=

Teilaufgaben
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Tatigkeiten

B

e Lenken ¢ Hupen
e Gasgeben ¢ Blinken
e Bremsen e Wischen
e Einschalten
des Lichts
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M e n S c h u n d Te c h n i k I—|_I V Universty of Spplied Sciences

/Mensch- Maschine- Interaktion Hochschule fur Technik und Wirtschaft Dresden

Mensch- Maschine

: Fah
- Interaktion anrzeus

Fahrer

Gestaltung
- Kennen der menschlichen Verhaltensreaktionen
- Datenbank fur Unfallreaktionsverhalten (GIDAS)
- Datenbank fur ,normales” Fahrverhalten noch in der
Probephase
- Nutzen der Sinneswahrnehmung
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M e n sc h u n d Te c h n i k I_|-I V Universty of Spplied Sciences

/Mensch- Maschine- Interaktion Hochschule fur Technik und Wirtschaft Dresden

@raktion/Dia@

Maschine
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[Handbuch Fahrerassistenzsysteme]

Grosche Martin Folie 8 29.11.2012



Sensorik H] V/ Hochschule fiir Technik und Wirtschaft Dresden

77 GHz Long Infrared Video Ultrasonic Video
Range Radar

long night vision medium ultra short rear
>150m <150m <80m <3m

[www.bosch.com.au]
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Sensorik /infrarot I—“ V . . .
/ Hochschule fir Technik und Wirtschaft Dresden
Sendebereich 12-1000 pm 780-1000 nm
Einbaulage Dachknoten Cluster Front Cluster
Bauweise Sender+ Empfanger einzeln Sender+ Empfanger auch
kompakt

Nachsichtassistenz
Notbremsassistenz
Verkehrsschilderkennung
Spurhalteassistenten

Nachsichtassistenz

Anwendungs-bereiche Synafedes fdin

Der Kontrast wird im Wesentlichen
von der Temperaturdifferenz
bestimmt. Bei Gegenstanden die sich
an die
Umgebungstemperaturangepasst
haben ist die Detektion begrenzt

Bei Temperaturen liber 80°C
beginnt das Bild des Sensors
zu rauschen

Temperaturbereich

Sender- Empfangereinheit ist
Wasserfilm auf der Optik fihrt zu einer im Wischerbereich
Empfindlichkeitsminderung angebracht, daher kaum
Beeintrachtigung

Wetter-empfindlichkeit
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University of Applied Sciences

Sensorik /Maschinelles Sehen I—I] V

Hochschule fir Technik und Wirtschaft Dresden

,maschinelles Sehen“ = computergestltzte Losung eine
Aufgabenstellung orientiert an
den menschlichen Fahigkeiten

Objektinformationen: - Position
- Geschwindigkeit
- Art/ﬁGestaIt

number of satellites: 0

Anwendungsbereiche:
- Dynamisches Licht

- Verkehrszeichenerkennung
-ACC

- Spurhalteassistent

- RUckfahrkamera

- FuRgangererkennung

- Nachtsichtsysteme
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Pra ktiSChe Beispiele I_|-I V/ Uriversity of Applied Sciences
/ FAS heute

Hochschule fir Technik und Wirtschaft Dresden

Automatische Aktivierung des Fernlichts, sobald es die

>Kamera
Dynamisches Licht Verkehrs- und Umgebungsbedingungen zulassen.
>GPS
Automatisches Abblenden bei Gegenverkehr.
Erkennung der Midigkeit des Fahrers tber Sensorik. Bei
auffalligem Lenkeingriff oder zu geringer >Video-kamera
Miidigkeitserkennung
Liedschlagfrequenz, einsetzten von akustischen bis >Lenkwinkel-sensor
haptischen Warnsignalen.
Verbesserung der Sichtverhaltnisse bei Nacht. Personen
Nachtsichtassistent werden Uber eine Anzeige hervorgehoben und teilweise >Warmebild-kamera
(Night Assistance) auch in Windschutzscheibe eingespiegelt (Head Up >Infrarot-kamera

Display).
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Pra ktiSChe Beispiele I_|-I V/ Uriversity of Applied Sciences
/ FAS heute

Hochschule fir Technik und Wirtschaft Dresden

Beim Uberfahren von Fahrbahnrand-Markierungen
Spurhalteassistent

erfolgt eine Warnung (Vibration im Lenkrad); teilweise ~ >Kamera
(Lane Assistance)

wird auch leichte Lenkkorrektur eingeleitet

Erkennung einer kritischen Anndherung eines nach-

>Kamera
Spurwechsel-assistent folgenden Fahrzeuges auf versetzter Spur und Warnung
>Ultraschall
(Toter- Winkel- Assistent) des Fahrer durch Warnlicht (an AuRenspiegeln) oder 5
>Radar
Warnton bei gesetztem Blinker
Erkennung der Verkehrszeichen
Verkehrszeichen-erkennung (Geschwindigkeitsbegrenzungen, Uberholverbote) und >Kamera
(geschindigkeits-begrenzung) blendet Symbole im Display - oder besser im Head Up ~ >GPS

Display ein.
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Pra ktische Beispiele I_|-I V Uriversity of Applied Sciences
/ FAS morgen Hochschule fir Technik und Wirtschaft Dresden

Beim Uberschreiten der Geschwindigkeit, wird

Intelligente Fahrzyklus durch erhéhtem Widerstand am SKamera
Geschwindigkeits- Gaspedal oder wegnahmen des Motormoments SGPS
adaption beeinflusst. Dadurch soll sowohl das Unfallrisiko als

auch der Verbrauch minimiert

Beim Befahren einer Kreuzung wird das Umfeld

detektiert, so dass zum Beispiel beim Annahern

eines anderen Fahrzeugs die Fahrt so lange >Kamera
verweigert wird, bis dieses die Kreuzung passiert  >Lidar
hat. Dem Fahrer ist dann die Weiterfahrt wieder

gestattet.

Kreuzungsassistent

Durch ermittelten der Streckenbedingungen

mittels Navigationssystem und Erkennen der >GPS
Verkehrssituation Mittels Kamera, bewegt sich der >Kamera
Fahrer in einem energieeffizienten Bereich

Vorausschauassistent/
ECO Pro Route (BMW)
/Inno Drive (Porsche)
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Pra ktische Beispiele I_|-I V Uriversity of Applied Sciences
/ FAS morgen Hochschule fir Technik und Wirtschaft Dresden

Ermoglich dem Fahrer das Mitschwimmen in
Stausituation durch selbststandiges Anpassen der
Geschwindigkeit und Abstandsregelung mittels ACC.

>Radar
>Kamera

Stauassistent (Traffic
Jam Assist/Ford)

Erkennt Bordsteinkanten ab 8 cm Hohe und dient

. : . >Multifunktions-
zur Erweiterung des Spurhalteassistenten bei

. . funktions-
=L SELER YA laubbedeckter Fahrbahn. Zebrastreifenerkennung Kamera
A G L B EE A F detektiert Kontrarastanderungen der Fahrbahn und SRadar

unterstitzt den Notbremsassistenten. Beide .

. L >Lidar

Systeme basieren auf der Sensoreinheit.

Durch Verwendung der im Fahrzeugverbauten >Ultraschall

Umfeldsensorik und zu Grunde liegen der >Kamera

Verkehrssituation, ist es durch Bekanntgabe des >GPS
Autonomes Fahren : . ) : .

Fahrziels moglich automatisch transportiert zu >Radar

werden. Der Fahrer wird dabei komplett von seiner >Lidar

Aufgabe entlastet. >Infrarot
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Zusammenfassung HI V

Hochschule fir Technik und Wirtschaft Dresden

Ziel: Autonomes Fahren

Innovationen: - Kostensenkung der Sensorik und Hardware
- Fusion einzelner Sensoren

- zeitsynchrone Verflgbarkeit der Daten durch
bessere Vernetzung

- Erh6hung der Standards durch sichere
Ubertragung, Erweiterbarkeit und Modularitat

- Entwicklung von Prifvorgaben

Grosche Martin Folie 16 29.11.2012



Zusammenfassung H] V/ Hochschule fiir Technik und Wirtschaft Dresden

 Frontassist

Side assist

Sehen ACC
ESP

——— Aktive Sicherheit ————

Schutzwirkung

Passive
Sicherheit

—+

P

Zeit
[www.atzonline.de]
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I_“ V Hochschule fir Technik und Wirtschaft Dresden
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[Datenbank: www.bester-beifahrer.de]
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