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Entwicklung der Assistenzsysteme

Scheibenwischer
Bremskraftverstärker
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Automatikgetriebe
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Aufbau eines Assistenzsystems
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Umgebungserkennung
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Situationserkennung

Umfeldmodell

Fusion
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Situationserkennung
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Objektdaten Fahrzeugdaten

Kollisionsstatus AusweichstatusBremsstatus

…

…



Umgebungsmodell
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Das Umgebungsmodell stellt eine Momentaufnahme der Umgebung dar

à Positionen der Objekte aus den Sensordaten

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

Aufgrund der ständigen Änderung des Modells muss die 
Situationserkennung zyklisch durchgeführt werden

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



Umgebungsmodell
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Ermittlung des Kollisionsstatus
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Kollision mit einem Punkt
Zeit bis zur vorderen Kollision:
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Kollision mit einem Objekt 
10 Möglichkeiten der Begegnung Liegen alle Punkte im 

Fahrzeugbereich dann gilt:
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Die restlichen Möglichkeiten 
werden in vier Fälle unterteilt:

1. Linkes Objektsegment durch linke 
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 
verbunden
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- Berechnung des Aufprallzeitpunktes mit 
Hilfe des Strahlensatzes



Kollisionszeit und Status 
Kollisionszeit mit einer Fahrzeugseite:

- Berechnung für alle vier Fahrzeugseiten

- Setzen des Statusflag für 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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Längsbewegte Objekte
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Berechnung des Bremsweges: Berechnung der Bremszeit:
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Querbewegte Objekte
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Auslösesignal für Notbremsung
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Ermittlung der Bremsstrecke: Ermittlung der Bremszeit:

Auslösesignal:

1 – wenn eine Kollision 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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Ausweichzeit
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- maximal mögliche 
Querbeschleunigung



Ausweichkurve
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Realisierung durch Aneinanderreihung von Klothoidenabschnitten

Klothoide

-Kurve mit konstanter Krümmungsänderung
-Kein Sprung beim Übergang à Ruckfrei
-Verwendet für den Bau von Autobahnauffahrten

Annäherung durch:
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Ausweichkurve
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Erster Abschnitt:
- Position, Steigung und 

Krümmung sind Null.
- Am Ende entspricht die 

Krümmung der max. 
Querbeschleunigung 

Folge Abschnitte:
-Position aus voriger Klothoide am Übergang
-Steigung und Krümmung durch Differenzieren am Übergang
-Krümmungsänderung definiert durch max. Querbeschleunigung
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Auslösesignal zum Ausweichen
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Ausweichweg: Ausweichzeit:

Auslösesignal für den Reaktionsentscheider:

1  - wenn Kollisionszeit <= Ausweichzeit

0  - sonst
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Situationserkennung
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Ausblick auf die Masterarbeit
- Entwurf einer Situationserkennung für 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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