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Connected Drive meets Efficient Dynamics.

Tagesplanung.

Prasentation: Prototypen fahren:

- Active PDC und Remote Controlled Parking

- Video- und transponderbasierter FuBgangerschutz

- Lateral Collision Avoidance und Aktive Gefahrenbremsung
- Stau- und Kolonnenassistent

- Nothalteassistent




Fahrerassistenz der Zukunft.

\ N
| ‘ Fahrerassistenz -
mehr Sicherheit und mehr Komfort




Fahrerassistenz der Zukunft.




Fahrerassistenz der Zukunft.




Fahrerassistenz der Zukunft.

-~ “:‘: o) 4
i - — — 3 3
i B = 2
. '.. A i
| N R it

T

=




Fahrerassistenz der Zukunft.
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Fahrerassistenz der Zukunft.

— Menschliche und technische — Redundanz — Wiener Ubereinkommen
Starken kombinieren - Sensordatenfusion uber den StraBenverkehr (1968)

— ,,Driver in the loop* — Kosten — Zulassung

— Mehr Souveranitat — Integration, Energie- — Haftungsrecht

— Delegation unangenehmer verbrauch, Gewicht

Aufgaben



Fahrerassistenz der Zukunft.
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Kamerabasierter FuBgangerschutz.
Ziel und Kundennutzen.

Verringerung der Unfallschwere

Wahrscheinlichkeit
leichte Verletzung

Erhohter Partnerschutz
bei FuBgangerunfallen

Wahrscheinlichkeit
schwere Verletzung

Minderung von Verletzungs-
schweren bei FuBgangern durch
Reduktion der Aufprallenergie

Im guinstigsten Fall Vermeidung
von FuBganger-Fahrzeug-
Kollisionen

Wahrscheinlichkeit
schwerste / todliche Verletzung

Teil einer Gesamtfunktion
,2Vorausschauender Frontschutz*

—_—



Kamerabasierter FuBgangerschutz.
Funktionsweise.

unkritisch

5] - o vermeidbar

unvermeidbar

Situationsbewertung beztglich des Unfallrisikos |
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Gestufte Systemreaktion
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Kamerabasierter FuBgangerschutz.
Systemreaktion.

Zusammenspiel von Fahrer und Fahrzeug ermdglicht maximalen Geschwindigkeitsabbau

Sicherheitsgewinn

Kollisionswahrscheinlichkeit

Vorkonditionierung
der Bremsanlage
(Prefill)

Zweistufige Systemreaktion: i
1. Optische und akustische Warnung des Fahrers einschlieBlich Bremsvorkonditionierung |
2. Automatischer Bremseingriff bei ausbleibender Fahrerreaktion |

g g 2 F 7 7 Y Y N N NS S S N N NN Sy T, Ny, T e,







Aktive Gefahrenbremsung.
Herausforderung.

Letztmdglicher
v <45 km/h Ausweichzeitpunkt

L

Letztmdglicher
Bremszeitpunkt

= = Bremsen
= Ausweichen (Breite 2m

v >=45 km/h

e B

Letztmdglicher
Bremszeitpunkt

Notwendiger Abstand [m]

0 0 0 30 40 & 6 70 @ 80 1o
Differenzgeschwindigkeit [km/h]

Letztmdglicher
Ausweichzeitpunkt

Umkehr der notwendigen Abstande fiir Bremsen bzw. Ausweichen abcirc 45 km/ Diffrenzgeswidigkit
=>» Zielkonflikt bei der Systemauslegung




Aktive Gefahrenbremsung.
Umsetzung.

Algorithmik Funktionen

Auffahrwarnung

Unterschiedliche Varianten

— Akustische Warnung

— Haptische Warnung durch Schaltruck

Erkennung von Ereignissen,
auf die der Fahrer reagieren
muss

Kontinuierliche Beobachtung

der Fahrerreaktion Autonome Vollbremsung

- Beriicksichtigung des Fahrzeugumfelds (Ausweichmaoglichkeit)

- Berucksichtigung von bewegten und stehenden
Kollisionsobjekten

— Keine Bremsung bzw. Abbruch der Bremsung bei adaquater
Fahrerreaktion

Bestimmung des Eingriffs-
zeitpunkts in Abhangigkeit
der Fahrerreaktion

Kundennutzen =
';3_-"—

Unfallvermeidung auch bei héheren Diffeneschwindigkeiten durch starke und friihe Verzogerung maoglich.
UND: Keine Bevormundung des Fahrers bei gewohnten Fahrmandvern (z.B. Auffahren auf Vorderfahrzeug zum
Uberholen) und damit keine Erhdhung der Falschwarnrate.







Lateral Collision Avoidance.

Vermeidung von Kollisionen mit Fahrzeugen
auf benachbarten Spuren

— Unbeabsichtigtes seitliches Annahern an Fremdfahrzeuge
frlhzeitig erkennen

- Warnung vor Fahrzeugen auf benachbarten Spuren,
die ihre Spur nicht halten




Lateral Collision Avoidance.

Ultraschall-Sensoren

Mit Hilfe der Ultraschallsensoren wird der Seitenbereich
des Eigenfahrzeugs tberwacht (gelbe Messwerte im Bild)

— horizontaler Offnungswinkel: +/-32°

— vertikaler Offnungswinkel: +/-9°

— Reichweite: bis zu4 m
(geschwindigkeitsabhangig)




Lateral Collision Avoidance.

Uberwachung des Seitenbereichs wahrend der gesamten Fahrt
Feedback Uber das Lenkrad (gerichteter Lenkimpuls) bei
Unterschreiten des Sicherheitsabstands zu einer Seite (falls auf der
anderen Seite noch ausreichend Platz zur Verfligung steht)

Zusatzlich Warnung im HeadUp-Display

Evtl. nur Lenkmoment, wenn noch Platz in der eigenen
Spur zur Verfligung steht







Transponderbasierter FuBgangerschutz.

Ansatz:
FuBganger tragen einen Transponder, der vom Fahrzeug aus auch bei Sichtverdeckung geortet werden kann.

Ziel:
Erhohung der Sicherheit von verletzlichen Verkehrsteilnehmern im StraBenverkehr



Forschungsprojekte AMULETT und Ko-TAG.




Forschungsprojekte AMULETT und Ko-TAG.
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Forschungsprojekte AMULETT und Ko-TAG.







Nothalteassistent.

Fahrunfahigkeit des Fahrers erkennen

Kontrolle uber das Fahrzeug erlangen

Fahrzeug in einen sicheren Zustand
uberfihren

Schnelle medizinische Erstversorgung
der Insassen gewahrleisten
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Nothalteassistent.

Fahr-

i Koordin . .
Ziel Sl ol situation

Geschwindigkeit regeln & Abstand halten

Spurhalten Spurwechsel Spurhalten und in den
Stillstand bremsen




Nothalteassistent.
Umfelderfassung - Objekterkennung.

Steigerung von Zuverlassigkeit und Verfligbarkeit der Objekterkennung durch
Fusion redundanter und diversitarer Sensoren.



Nothalteassistent.
Umfelderfassung - Lokalisierung.

Kamerabasierte Hochgenaues Zentimetergenaue
Spurerkennung GPS-System digitale Karte

Steigerung von Zuverlassigkeit und Verfligbarkeit der zentimetergenauen
Lokalisierung durch Fusion redundanter und diversitarer Sensoren.

Laserbasierte
Spur- & Randbe-
bauungserkennung







Active PDC (Park Distance Control)
Bremsunterstutzung beim Parken und Rangieren.
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Beschreibung:

« Komfortable situationsadaptive Bremsunterstiitzung im niedrigen Geschwindigkeitsbereich (< 8 km/h)

 Dreistufiges Bremskonzept: Limitierung auf 5 km/h, Hindernisabhangige Begrenzung bis 1 km/h,
Standbremsung vor Kollision

* Funktionsuberstimmung durch Fahr- oder Bremspedal mdglich

Vorteile
« Komfortzugewinn durch deutlich sptrbare Bremseingriffe in untibersichtlichen Park- und Rangiersituationen
« Vermeidung von Kollisionen und Bagatellschaden

)



Remote Controlled Parking.

-

Ziel

Entwicklung einer niedrigautomatisierten
Parkassistenz-Funktion flr das Parken eines
Fahrzeugs in einen frontal befahrbaren Stellplatz

Beschreibung

*Fahrer befindet sich auBerhalb des Fahrzeugs
*Kontrollierbarkeit des Parkvorgangs erfolgt tber die
Funkfernbedienung

Einparkvorgang erfolgt vorwarts

*Ausparkvorgang erfolgt rickwarts

*Fahrzeug richtet sich parallel und mittig zur seitlichen
Begrenzung aus

Vorteile

*\Vermeidung von mihsamem Ein- und Aussteigen
*\Vermeidung von Turanschlag beim Ein- und
Aussteigen






Stau- und Kolonnenassistent.

ACC Stop&Go halt stets den gewlinschten Abstand zum Vorderfahrzeug und
regelt im dichten Verkehr die Geschwindigkeit bis zum Stillstand

Aktive, kontinuierliche Lenkunterstitzung bei der Spurhaltung in der gewlinschten Fahrspur zusatzlich zum
ACC Stop&Go in Stau- und Kolonnensituationen

Verfugbar im Geschwindigkeitsbereich von 0 bis 130 km/h
Anzeige im Kombi und Head-Up-Display

Verwendung von Radar, Kameratechnologie und GPS



Stau- und Kolonnenassistent.

Der Fahrer kann das System jederzeit deaktivieren und Ubersteuern, beispielsweise bei
Abbiegewunsch, Spurwechselwunsch, Verlassen der Autobahn

Dadurch ist Teil der Fahraufgabe, dass der Fahrer die Hande am Lenkrad hat. Nimmt er die Hande vom
Lenkrad, bekommt er eine Ubernahhmeaufforderung.

In zu engen Kurven oder bei fehlendem Fahrbahnmarkierungen kann sie Lenkunterstutzung nicht aufrecht
erhalten werden. Dies flihrt zu Ubernahmeaufforderung und zum Abschalten der Funktion.






Fahrerassistenz der Zukunft.
Regelkreis Fahrer - Fahrzeug - Umgebung.

,sVon jedem das Beste*

Menschliche Starken Technische Starken

Flexibles, situationsgerechtes Verhalten Keine Ermlidung, kein Stress, keine Ablenkung

Schnelle Entscheidungsfindung auch bei hoher Objektive Messung und Auswertung von
Komplexitat physikalischen GroBen wie Abstand und
Relativgeschwindigkeit
Vorausschauende, Verhaltensweisen
Hohe Prazision bei schnellen, programmierten
Schnelle Interpretation von Situationen . Reaktionen ==
—— X‘m‘m
Ausgepragte Improvisationsfahigkeit Exakte, sichere Wiederholung definierter —
- Vorgange und Prozesse

Blitzschnelle, moralische Abwagung von Situationen

|




Fahrerassistenz der Zukunft.

Fahrer
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Informationaufnahme

Informationsverarbeitung/
Situationserkennung

Handlungsentscheidung

Handlungsausflihrung

Bedien- | Signalverarbeitung/ | Anzeigen
Elemente |} Fusion/ Situations-
erkennung

Sensoren || (koordinierte) Aktoren
Funktion(en)
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Innovationstage Connected Drive meets Efficient Dynamics.

| ———

___4,) ) Connected Drive

A




	Foliennummer 1
	Foliennummer 2
	Foliennummer 3
	Foliennummer 4
	Foliennummer 5
	Foliennummer 6
	Foliennummer 7
	Foliennummer 8
	Foliennummer 9
	Foliennummer 10
	Foliennummer 11
	Foliennummer 12
	Foliennummer 13
	Foliennummer 14
	Foliennummer 15
	Foliennummer 16
	Foliennummer 17
	Foliennummer 18
	Foliennummer 19
	Foliennummer 20
	Foliennummer 21
	Foliennummer 22
	Foliennummer 23
	Foliennummer 24
	Foliennummer 25
	Foliennummer 26
	Foliennummer 27
	Foliennummer 28
	Foliennummer 29
	Foliennummer 30
	Foliennummer 31
	Active PDC (Park Distance Control) �Bremsunterstützung beim Parken und Rangieren.
	Remote Controlled Parking.�Garagenparker.�
	Foliennummer 34
	Foliennummer 35
	Foliennummer 36
	Foliennummer 37
	Foliennummer 38
	Fahrerassistenz der Zukunft.�Fahrer – Fahrzeug – Umwelt.  Zusammenspiel statt Konkurrenz.�
	Foliennummer 40


<<

  /ASCII85EncodePages false

  /AllowTransparency false

  /AutoPositionEPSFiles true

  /AutoRotatePages /None

  /Binding /Left

  /CalGrayProfile (Dot Gain 20%)

  /CalRGBProfile (sRGB IEC61966-2.1)

  /CalCMYKProfile (U.S. Web Coated \050SWOP\051 v2)

  /sRGBProfile (sRGB IEC61966-2.1)

  /CannotEmbedFontPolicy /Error

  /CompatibilityLevel 1.4

  /CompressObjects /Tags

  /CompressPages true

  /ConvertImagesToIndexed true

  /PassThroughJPEGImages true

  /CreateJobTicket false

  /DefaultRenderingIntent /Default

  /DetectBlends true

  /DetectCurves 0.0000

  /ColorConversionStrategy /CMYK

  /DoThumbnails false

  /EmbedAllFonts true

  /EmbedOpenType false

  /ParseICCProfilesInComments true

  /EmbedJobOptions true

  /DSCReportingLevel 0

  /EmitDSCWarnings false

  /EndPage -1

  /ImageMemory 1048576

  /LockDistillerParams false

  /MaxSubsetPct 100

  /Optimize true

  /OPM 1

  /ParseDSCComments true

  /ParseDSCCommentsForDocInfo true

  /PreserveCopyPage true

  /PreserveDICMYKValues true

  /PreserveEPSInfo true

  /PreserveFlatness true

  /PreserveHalftoneInfo false

  /PreserveOPIComments true

  /PreserveOverprintSettings true

  /StartPage 1

  /SubsetFonts true

  /TransferFunctionInfo /Apply

  /UCRandBGInfo /Preserve

  /UsePrologue false

  /ColorSettingsFile ()

  /AlwaysEmbed [ true

  ]

  /NeverEmbed [ true

  ]

  /AntiAliasColorImages false

  /CropColorImages true

  /ColorImageMinResolution 300

  /ColorImageMinResolutionPolicy /OK

  /DownsampleColorImages true

  /ColorImageDownsampleType /Bicubic

  /ColorImageResolution 300

  /ColorImageDepth -1

  /ColorImageMinDownsampleDepth 1

  /ColorImageDownsampleThreshold 1.50000

  /EncodeColorImages true

  /ColorImageFilter /DCTEncode

  /AutoFilterColorImages true

  /ColorImageAutoFilterStrategy /JPEG

  /ColorACSImageDict <<

    /QFactor 0.15

    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]

  >>

  /ColorImageDict <<

    /QFactor 0.15

    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]

  >>

  /JPEG2000ColorACSImageDict <<

    /TileWidth 256

    /TileHeight 256

    /Quality 30

  >>

  /JPEG2000ColorImageDict <<

    /TileWidth 256

    /TileHeight 256

    /Quality 30

  >>

  /AntiAliasGrayImages false

  /CropGrayImages true

  /GrayImageMinResolution 300

  /GrayImageMinResolutionPolicy /OK

  /DownsampleGrayImages true

  /GrayImageDownsampleType /Bicubic

  /GrayImageResolution 300

  /GrayImageDepth -1

  /GrayImageMinDownsampleDepth 2

  /GrayImageDownsampleThreshold 1.50000

  /EncodeGrayImages true

  /GrayImageFilter /DCTEncode

  /AutoFilterGrayImages true

  /GrayImageAutoFilterStrategy /JPEG

  /GrayACSImageDict <<

    /QFactor 0.15

    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]

  >>

  /GrayImageDict <<

    /QFactor 0.15

    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]

  >>

  /JPEG2000GrayACSImageDict <<

    /TileWidth 256

    /TileHeight 256

    /Quality 30

  >>

  /JPEG2000GrayImageDict <<

    /TileWidth 256

    /TileHeight 256

    /Quality 30

  >>

  /AntiAliasMonoImages false

  /CropMonoImages true

  /MonoImageMinResolution 1200

  /MonoImageMinResolutionPolicy /OK

  /DownsampleMonoImages true

  /MonoImageDownsampleType /Bicubic

  /MonoImageResolution 1200

  /MonoImageDepth -1

  /MonoImageDownsampleThreshold 1.50000

  /EncodeMonoImages true

  /MonoImageFilter /CCITTFaxEncode

  /MonoImageDict <<

    /K -1

  >>

  /AllowPSXObjects false

  /CheckCompliance [

    /None

  ]

  /PDFX1aCheck false

  /PDFX3Check false

  /PDFXCompliantPDFOnly false

  /PDFXNoTrimBoxError true

  /PDFXTrimBoxToMediaBoxOffset [

    0.00000

    0.00000

    0.00000

    0.00000

  ]

  /PDFXSetBleedBoxToMediaBox true

  /PDFXBleedBoxToTrimBoxOffset [

    0.00000

    0.00000

    0.00000

    0.00000

  ]

  /PDFXOutputIntentProfile ()

  /PDFXOutputConditionIdentifier ()

  /PDFXOutputCondition ()

  /PDFXRegistryName ()

  /PDFXTrapped /False



  /CreateJDFFile false

  /Description <<



    /BGR <>

    /CHS <FEFF4f7f75288fd94e9b8bbe5b9a521b5efa7684002000410064006f006200650020005000440046002065876863900275284e8e9ad88d2891cf76845370524d53705237300260a853ef4ee54f7f75280020004100630072006f0062006100740020548c002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee553ca66f49ad87248672c676562535f00521b5efa768400200050004400460020658768633002>

    /CHT <FEFF4f7f752890194e9b8a2d7f6e5efa7acb7684002000410064006f006200650020005000440046002065874ef69069752865bc9ad854c18cea76845370524d5370523786557406300260a853ef4ee54f7f75280020004100630072006f0062006100740020548c002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee553ca66f49ad87248672c4f86958b555f5df25efa7acb76840020005000440046002065874ef63002>

    /CZE <>

    /DAN <>

    /DEU <>

    /ESP <>

    /ETI <>

    /FRA <>

    /GRE <>



    /HRV (Za stvaranje Adobe PDF dokumenata najpogodnijih za visokokvalitetni ispis prije tiskanja koristite ove postavke.  Stvoreni PDF dokumenti mogu se otvoriti Acrobat i Adobe Reader 5.0 i kasnijim verzijama.)

    /HUN <>

    /ITA <>

    /JPN <FEFF9ad854c18cea306a30d730ea30d730ec30b951fa529b7528002000410064006f0062006500200050004400460020658766f8306e4f5c6210306b4f7f75283057307e305930023053306e8a2d5b9a30674f5c62103055308c305f0020005000440046002030d530a130a430eb306f3001004100630072006f0062006100740020304a30883073002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee5964d3067958b304f30533068304c3067304d307e305930023053306e8a2d5b9a306b306f30d530a930f330c8306e57cb30818fbc307f304c5fc59808306730593002>

    /KOR <FEFFc7740020c124c815c7440020c0acc6a9d558c5ec0020ace0d488c9c80020c2dcd5d80020c778c1c4c5d00020ac00c7a50020c801d569d55c002000410064006f0062006500200050004400460020bb38c11cb97c0020c791c131d569b2c8b2e4002e0020c774b807ac8c0020c791c131b41c00200050004400460020bb38c11cb2940020004100630072006f0062006100740020bc0f002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e00300020c774c0c1c5d0c11c0020c5f40020c2180020c788c2b5b2c8b2e4002e>

    /LTH <>

    /LVI <>

    /NLD (Gebruik deze instellingen om Adobe PDF-documenten te maken die zijn geoptimaliseerd voor prepress-afdrukken van hoge kwaliteit. De gemaakte PDF-documenten kunnen worden geopend met Acrobat en Adobe Reader 5.0 en hoger.)

    /NOR <>

    /POL <>

    /PTB <>

    /RUM <>

    /RUS <>

    /SKY <>

    /SLV <>

    /SUO <>

    /SVE <>

    /TUR <>

    /UKR <>

    /ENU (Use these settings to create Adobe PDF documents best suited for high-quality prepress printing.  Created PDF documents can be opened with Acrobat and Adobe Reader 5.0 and later.)

  >>

  /Namespace [

    (Adobe)

    (Common)

    (1.0)

  ]

  /OtherNamespaces [

    <<

      /AsReaderSpreads false

      /CropImagesToFrames true

      /ErrorControl /WarnAndContinue

      /FlattenerIgnoreSpreadOverrides false

      /IncludeGuidesGrids false

      /IncludeNonPrinting false

      /IncludeSlug false

      /Namespace [

        (Adobe)

        (InDesign)

        (4.0)

      ]

      /OmitPlacedBitmaps false

      /OmitPlacedEPS false

      /OmitPlacedPDF false

      /SimulateOverprint /Legacy

    >>

    <<

      /AddBleedMarks false

      /AddColorBars false

      /AddCropMarks false

      /AddPageInfo false

      /AddRegMarks false

      /ConvertColors /ConvertToCMYK

      /DestinationProfileName ()

      /DestinationProfileSelector /DocumentCMYK

      /Downsample16BitImages true

      /FlattenerPreset <<

        /PresetSelector /MediumResolution

      >>

      /FormElements false

      /GenerateStructure false

      /IncludeBookmarks false

      /IncludeHyperlinks false

      /IncludeInteractive false

      /IncludeLayers false

      /IncludeProfiles false

      /MultimediaHandling /UseObjectSettings

      /Namespace [

        (Adobe)

        (CreativeSuite)

        (2.0)

      ]

      /PDFXOutputIntentProfileSelector /DocumentCMYK

      /PreserveEditing true

      /UntaggedCMYKHandling /LeaveUntagged

      /UntaggedRGBHandling /UseDocumentProfile

      /UseDocumentBleed false

    >>

  ]

>> setdistillerparams

<<

  /HWResolution [2400 2400]

  /PageSize [612.000 792.000]

>> setpagedevice





