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Agenda

-Einleitung
-Entwicklung von Assistenzsystemen
- Aufbau von Assistenzsystemen

-Situationserkennung
- Umgebungsmodell
- relevante Verkehrsituationen

- Ausblick auf die Masterarbeit
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Entwicklung der Assistenzsysteme

Ur-Assistenzsysteme  Fahrwerkregelsysteme Verkehrssituations-
abhangige Systeme

Scheibenwischer

Bremskraftverstarker Antiblockiersystem Einparkhilfe
Servolenkun Schlupfregelung Spurhaltesysteme
g Fahrzeugstabilisierung Abstandsregelung

Automatikgetriebe
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Aufbau eines Assistenzsystems

Situationserfassung Situationsanalyse Aktions-
’ + ausfiuhrung
Umgebungs- Aktionsentscheidung
0 situation i
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Fahrzeug- '
situation L
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Umgebungserkennung

Videokamera Radar Radar Radar Videokamera Radar / Lidar
Lidar Ultraschall Ultraschall Lidar Infrarotkamera
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Situationserkennung

Sensordaten

Fusion
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Umfeldmodell

Situationsmodell

Interpretation
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Situationserkennung

Sensordatenerfassung

Objektdaten |Fahrzeugdaten

Situationerkennung

Kollisionsstatus Ausweichstatus

Aktionsentscheidung

Aktionsausfiihrung
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Umgebungsmodell

Das Umgebungsmodell stellt eine Momentaufnahme der Umgebung dar

a Positionen der Objekte aus den Sensordaten

a Geschwindigkeiten durch das Differenzieren der Positionen der Objekte
zwischen zwei Erfassungszyklen

Aufgrund der standigen Anderung des Modells muss die
Situationserkennung zyklisch durchgefiihrt werden

a Der Zeitbereich des Zyklus wird durch die Erfassungszyklen der
Sensoren und den Zeitkonstanten des Fahrzeuges definiert
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Umgebungsmodell

. | Sensor
S A
Sv
- Rechtes Objektsegment Fahrpeug
—— Linkes Objektsegment
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Ermittlung des Kollisionsstatus
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Kollision mit einem Punkt

Zeit bis zur vorderen Kollision: S y
I A Sr
P
t = S~ So Se
o =
VxO .
o
Y-Koordinate der vorderen Kollision: / Sy ity
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* § ”/S i Sh
SW - Vy tXV + Syo yh?*xh
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Kollision mit einem Objekt

Fahrzeugbereich dann qilt:
) I o—o——o |
o—o—o0 | | 2 _
| o:—o—o 3 Tz — mln(txv,l ’txv,k’txv,r)
ol o—0 4
o—o—o | 5
—o o 6 Die restlichen Mdglichkeiten
o—lo—o 7 werden in vier Falle unterteilt:
| o=o-ol 8
© : ! = 9 1. Linkes Objektsegment durch linke
o O 10
' Fahrzeugbegrenzung
2. Linkes Objektsegment durch rechte
Fahrzeugbegrenzung
3. Rechtes Objektsegment durch linke
Fahrzeugbegrenzung
4. Rechtes Objektsegment durch

rechte Fahrzeugbegrenzung
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Berechnung der Kollisionszeit

Aufprallpunkt liegt im Objektsegment:

- Objektpunkte werden mit einer Geraden I N K
verbunden b A
L — At
L ; Y
- Berechnung des Aufprallzeitpunktes mit PRV :
Hilfe des Strahlensatzes A
<
Syv
DS_L Syv,l Syv,k
— *
T= tmln + Dt E
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Kollisionszeit und Status

Kollisionszeit mit einer Fahrzeugseite:

T=mn(T,,T,T,,T,T,)
- Berechnung fur alle vier Fahrzeugseiten

- Setzen des Statusflag fur jede Fahrzeugseite

1 — wenn die Aufprallzeit mit dieser Seite kleiner als alle
Aufprallzeiten der anderen Seiten sind

0 — sonst
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Ermittlung des Bremsstatus
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Langsbewegte Objekte

e —
——n,
e ————
—
]
P
I

Hochschule fiir Angewandte
Wissenschaften Hamburg
Hamburg University of Applied Sciences

eigenes Fahrzeug

Fahrzeug 2
Ve €V |>—V02->
Sbx ) Sb2
Sbh1

Berechnung des Bremsweges:

v, 1
Sx =—(=V tV
X a(2 X e)

Berechnung der Bremszeit:

L

X
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Querbewegte Objekte
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Auslosesignal fur Notbremsung

Ermittlung der Bremsstrecke: Ermittlung der Bremszeit:
— i it fars =
s, = min(s,,,s,) (o=f e
1t flrs, =s,

Ausldsesignal:
1-— wenn eine Kaollision vorliegt und

die Kollisionszeit kleiner der Bremszeit ist und
der Weg bis zur Kollision kleiner dem Bremsweg ist.

0 - sonst
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Phasen eines Bremsvorgangs
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Ermittlung des Ausweichstatus
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Ausweichzelt

Abhangig von:

- Ausweichbreite Ya Y A

Ya =S tYsTS

/l\
: . ys
- maximal mogliche 2 yal
Querbeschleunigung = >
Sr X
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Auswelichkurve

Realisierung durch Aneinanderreihung von Klothoidenabschnitten

Klothoide

-Kurve mit konstanter Krimmungsanderung
-Kein Sprung beim Ubergang & Ruckfrei
-Verwendet flr den Bau von Autobahnauffahrten

4 e .

Annaherung durch: . B

X2 X3 1 =
X) =Cy+CX+C,—+Ce |/

C, © Position C, © Krummung
c, °© Seigung C, © Krimmungsanderung
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Auswelichkurve

Erster Abschnitt:
- Position, Steigung und - I3
Krimmung sind Null. 1 3
- Am Ende entspricht die T i

Krimmung der max. 1 I
Querbeschleunigung |1/
x° S
yl(x) = C31€ T T T T T T T T T T

f o9

\

“«——Va——>

wn
o
v

Folge Abschnitte:
-Position aus voriger Klothoide am Ubergang
-Steigung und Kriimmung durch Differenzieren am Ubergang
-Krimmungsanderung definiert durch max. Querbeschleunigung
' . XZ X3
yx(x) - (yx-l(lx-l)) + (yx-l (Ix-l))* X+ (yx-l (Ix-l))*?(-i_/_ )C31€
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Auslosesignal zum Ausweichen

Ausweichweg: Ausweichzeit:
s, =4% |2 xy, ty=4* |2 firy, >0 » 3% |4 firy, >0
2aqm 2aqm 2aqm

Auslosesignal fur den Reaktionsentscheider:
1 - wenn Kollisionszeit <= Ausweichzeit

0 - sonst

Stefan Cordes



Situationserkennung
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Ausblick auf die Masterarbeit

- Entwurf einer Situationserkennung fir ein exemplarisch
prototypisches Fahrerassistenzsystem

- Realisierung auf praxisnaher Hardware
-GEME-Rechner mit Celeron 650 MHz
-FlexRay-Knoten 24 MHz

- Grundlage ist das FAUST — Fahrzeug
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