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Anwendungen                  Funktionen 

MMI 

Fahrerabsicht 

Szenenverständnis 

Risikobewertung 

Kooperative Perzeption 

Drahtlose Kommunikation 

Kreuzungsperzeption 
Fahrzeuglokale Perzeption 

& Eigenlokalisierung 



Situationsanalyse - 

Arbeitsschwerpunkte 
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• Simulation von Kreuzungsszenarien 

• Visualisierung im IZVW Simulator 

• Verhaltens- und Intentionserkennung aller erfassten und 

klassifizierten Verkehrsteilnehmer  

• Kritikalitätsbewertung und Gefahrenerkennung 

• Ableitung von möglichen Warnungen und 

Gefahrenhinweisen 

• Akzeptanzuntersuchungen im IZVW Fahrsimulator 

3 28.09.2011 



Situationsanalyse - 

Kritikalitätsbestimmung  
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Numerische Lösung: Vorwärtssimulation 

•  Rechenintensiv 

•  Realistische Bewegungsmodelle /   

   Trajektorien 

•  Beliebige kollisionsvermeidende Manöver 

•  Berücksichtung aller Objekte und  möglicher  

    Sekundärkollisionen 

Zeitmaße 

Analytische Lösung: 

• schnell 

• nur für einfache Geometrien 

A. Tamke, T. Dang, and G. Breuel,  “A Reliable Method for Criticallity Assessment in  

Driver Assistance Systems,”  in Proc. IEEE IV, 2011, p. 697-702.  
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Situationsinterpretation & 

Risikobewertung 

Unterteilung der digitalen Karte in Konfliktbereiche 

 

Digitale Karte: 
• Kreuzungstopographie 

• Kreuzungstopologie 

 

Vorrangkontext:  
• Verkehrsampeln 

• Schilder 

 

Objekte (Verkehrsteilnehmer): 
• Position 

• Bewegungszustand 

 

Risikobewertung in Raum-Zeit: 
• Potenzielle Konflikte (Objektpaare) 

• Konfliktbereiche 

• Time-To-Enter/Disappear 
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Situationsanalyse 
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Verhaltens- und Intentionserkennung: 

• Impliziter Umgang mit Unsicherheiten 

• Qualitative und quantitative Wissensdarstellung über das 

dynamische Verhalten der Objekte in deren Verkehrsumgebung 

 

Risikobewertung:  Zeitreserven für  die Zellen  

des Occupancy Grids (der Kreuzungskonfliktbereiche) 

Absichtenerkennung (auf Basis der Spur, Naviroute und Blinker), 

Verkehrsregeln (Ampel, Schilder) aus der digitale Karte 

Potenzielle Gefahr: Trajektorienpaare mit Schnittpunkt 

Fusion 

Ganzheitliche kontextbezogene Gefahrenbewertung  
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Kooperative Perzeption 

Mehrwerte  
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Das Fahrzeug sieht mehr als der Fahrer: 

 

 

 

 

 

 

 

Grundlage: Verbesserung der präventiven Sicherheit! 



Fahrzeugfunktionen  

Fußgänger auf der Landstraße 
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 Kooperative Nutzung des Perzeptionsergebnisses:  

Joggerin auf der Landstraße 

 Asynchroner Nachrichten (DEN) 

 Auflösung von Verdeckungen (Video 2:17s) 

Hügelkuppe 



 Erhöhung der Sensorreichweite 

Fahrzeugfunktionen  

Spurwechsel auf der Autobahn 
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Erweiterung der simTD Kommunikation um neue Nachrichten zur 

kooperativen Perzeption (vCPM). 

Achtung Motorrad! 



Fahrzeugfunktionen  

Doppelkonflikt in der Kreuzung 
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Schutz verletzlicher 

Verkehrsteilnehmer durch 

Einbeziehung intelligenter 

Kreuzungssensorik (iCPM) 

 

Situationsinterpretation 

ermöglicht die Berücksichtigung 

von Doppelkonflikten 

 Sozialisierung der Perzeption 



Ko-PER Kreuzung: Perzeption in Fahrzeug & Infrastruktur 

 

Ko-PER Längsverkehr: kooperative Spurwechselassistenz 

 

Fahrzeugfunktionen  

Live Demos 
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