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Phasen der Sensorevolution
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Uberwachen von Fahrzeug-
und Fahrerverhalten zur
Gefahrenabschatzung

Uberwachen der
unmittelbaren Fahrzeug-
Umgebung zur Erkennung
gefahrlicher Situationen

Sammeln detaillierter
Informationen der weitlaufigen
Umgebung um das
Bewusstsein des Fahrers
uber drohende Gefahren zu
erweitern
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Rundumsicherheit (RUS)

« Ortung und Tracking von sichtbaren und verdeckten Objekten
« Berechnung moglicher Kollisionspfade

 Fahrerinformation und Fahrerwarnung

« Eingriff in die Fahrzeugdynamik (teil- und vollautonom)

« = Fahrassistenz und Unfallvermeidung im querenden Verkehr
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360° - Ortung (aktiv) L KoO-FA'S

« Fahrzeug scannt gesamte Umgebung
« Luckenlose Umgebungserfassung
* Alle relevanten (Unfall-) Szenarien adressierbar

« Hohes Datenaufkommen/Systemauslastung schon bei geringer
Verkehrsdichte

« Systembedingt (Antenneno6ffnungswinkel a=120°) sehr hoher Aufwand an
HW, Kosten und Integration
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360° - Ortbarkeit (passiv)

(2 (m1n

« Fahrzeug aus allen Richtungen ortbar

 Aktive Ortung nur nach vorne

 Nicht alle (Unfall-) Szenarien adressierbar

 Basissystem (Ortungseinheit, Antenne, Tags) identisch zu VRU-Setup
* Integrationsaufwand identisch zu VRU Schutzsystem
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DetailUbersicht Unfalltypen fur
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RUS-System N

Einschrankung auf querende Fahrzeuge (Pkw, NFz, Bus
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Alle Typ 3 — Unfalle smd durch 360° - Ortbarkeit adressierbar
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Sichtverdeckung an Gebaudeecken = <& FA’s
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Keine Ortung
Ortung durch Grin
Ortung durch Rot o0
Gegenseitige Ortung

Spessartstralte Keine Ortung
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Geschwindigkeitsverhaltnis
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Gefahrdungsbereiche

Oberhalb: Seitencrash Rot
Oberhalb: Seitencrash Grin
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Vorwarnzeiten ~1,05s bei v=42 km/h bzw. 60 km/h

Wiirzburger Strafie (links)

Das schnellere Fahrzeug entdeckt das langsamere

Fahrzeug — Rundumortbarkeit Geometrie entsprechend der

Aschaffenburger Kreuzung
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Schutzsystem fiir Rundumsicherheit =) o vas
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Auslosemechanismen 1/2 <X\ KOo-FAS

Grol3te Annaherung oder Kollisionspunkte am Fahrzeug
15 15
Linear gleichférmige Bewegung \éb o )
oder Kreisbahn 10 )< stoRende
Ecke
5 5
Berechnung der < getronene | kollisionspfad
Vorwarnzeit 0 - 0 iE
(Time to Collision)
-5 -5
-5 0 5 10 15 -5 0 5 10 15
Fehler langs |quer - ~
Position AX Ay Die Unterscheidung zwischen
Geschwindigkeit [Av - 1 Vorbeifahrt und drohender Kollision
Beschleunigung |Aa-t?/2 erfordert eine zuverlassige
Richtung Ah,- T-v kFehlerberechnung )
norm. Lenkwinkel Ay -
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Auslosemechanismen 2/2

Beisp iel: Ego—Flahrzeugl =
TTC=3.545 TTC=1,04s %
20 20
Kollisionspunkte bei 74
Variation der Geschwindigkeit ™ 10
+ -
(-3 i) s |
10 10
0 10 20 30 40 0 10 20 30 40

RUS - Algorithmus

 Vorselektion (Zeit bis zur Kollision klein, nahe Vorbeifahrt)

* Nachverfolgung kritischer Fahrzeuge und Fehlerberechnung,
ggf. mit Default-Werten

* Wenn Kollisionspunkte “stabil” sind
— Triggerimpulse zur “Warnung® oder “autom. Eingriff"
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Ko-TAG RUS ermdglicht:

Erhohte Fahrzeugsicherheit durch rundum ortbare Fahrzeuge (auch bei
Verdeckung)

Prazise Ortung (mit Winkel und Abstand) ermdoglicht friihzeitige Berechnung
maoglicher Kollisionspfade und autonome Eingriffe in die Fahrzeugdynamik

Unterstitzung fur Kreuzungs- / Abbiegeassistenzen und Kollisionsvermeidung

Qualitative Verbesserung von C2X-Anwendungen durch Identifikation und
Plausibilisierung von Positionsdaten

Verbesserung der Qualitat flr radarbasierte Systeme durch Objektklassifikation

Schnellere Objekterkennung bei kamerabasierten Systemen durch ,frihzeitige
Lenkung” der Bilderkennungs-Software (z.B. Fahrzeug von links)

28.09.2011 Ko-FAS Zwischenprasentation: Ko-TAG - Kollisionsvermeidung durch RUS



RUS iIn der Praxis ¥\ Ko-FAS

SAMUEHA 01

[youtube.com]
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Ende der Prasentation W KoO-FAS

* Fragen ?
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