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 Parametrierbarer Virtueller Fahrer Parametrierbarer Virtueller Fahrer

Realistisches Fahrverhalten (Beschleunigen Realistisches Fahrverhalten (Beschleunigen, 
Bremsen, Schalten,…)

 Durchführen verschiedener Manöver 
(S h l Üb h l )(Spurwechsel, Überholen,…)



 Geschwindigkeitsplanung Geschwindigkeitsplanung

Gangschaltung Gangschaltung

L k Lenksystem

 Interaktion mit Verkehr

 Validation



 IPG CarMaker und MATLAB/Simulink IPG CarMaker und MATLAB/Simulink



 Berechnung der Geschwindigkeitstrajektorie Berechnung der Geschwindigkeitstrajektorie
 Annäherung

Abstandhaltung Abstandhaltung
 Fallunterscheidung

G h i di k i l Geschwindigkeitsregler



Berechnung der TrajektorieBerechnung der Trajektorie



Berechnung der TrajektorieBerechnung der Trajektorie
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Berechnung der TrajektorieBerechnung der Trajektorie
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Annäherung an Fahrzeuge und HindernisseAnnäherung an Fahrzeuge und Hindernisse



AbstandhaltungAbstandhaltung



Fallunterscheidung 1Fallunterscheidung 1

Für Freilandbeschleunigung:Für Freilandbeschleunigung:

◦ Es darf überholt werdenEs darf überholt werden 
ODER
◦ Vorausfahrendes Fahrzeug ist schneller als die g

erlaubte Geschwindigkeit 
ODER

f◦ Vorausfahrendes Fahrzeug ist schneller als der 
Fahrer



Fallunterscheidung 1Fallunterscheidung 1

Für Annäherung:Für Annäherung:

◦ Vorausfahrendes Fahrzeug vorhandenVorausfahrendes Fahrzeug vorhanden
UND
◦ Fahrer ist schneller als das vorausfahrende 

Fahrzeug



Fallunterscheidung 2Fallunterscheidung 2

Für Abstandhaltung:Für Abstandhaltung:

◦ Vorausfahrendes Fahrzeug vorhandenVorausfahrendes Fahrzeug vorhanden
UND
◦ Momentanabstand zum vorausfahrenden Fahrzeug g

ist kleiner als der Sollabstand
UND

Ü◦ Keine Überholerlaubnis



GeschwindigkeitsreglerGeschwindigkeitsregler



GeschwindigkeitsreglerGeschwindigkeitsregler
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 Schaltkriterien Schaltkriterien

Schaltvorgang Schaltvorgang

P d lb ä i Pedalbetätigung



SchaltkriterienSchaltkriterien

◦ Drehzahl◦ Drehzahl

◦ BeschleunigungBeschleunigung

◦ Steigung der Straßeg g



SchaltvorgangSchaltvorgang



PedalbetätigungPedalbetätigung



PedalbetätigungPedalbetätigung
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 Berechnung der Trajektorie Berechnung der Trajektorie

Spurwechsel Spurwechsel 

L k Lenkung



Berechnung der TrajektorieBerechnung der Trajektorie



SpurwechselSpurwechsel



SpurwechselSpurwechsel
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Überholvorgang mit Beschleunigung
Überholvorgang mit konstanter Geschwindigkeit
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LenkungLenkung
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 Fahrzeugerkennung Fahrzeugerkennung

Verhalten und Manöverentscheidung Verhalten und Manöverentscheidung



FahrzeugerkennungFahrzeugerkennung
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FahrzeugerkennungFahrzeugerkennung



FahrzeugerkennungFahrzeugerkennung
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 Versuchsfahrzeug Versuchsfahrzeug

Beschleunigungsvorgang Beschleunigungsvorgang

S h l Spurwechsel



VersuchsfahrzeugVersuchsfahrzeug



BeschleunigungsvorgangBeschleunigungsvorgang
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SpurwechselSpurwechsel
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