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Ziele
» Parametrierbarer Virtueller Fahrer

» Realistisches Fahrverhalten (Beschleunigen,
Bremsen, Schalten,...)

» Durchfihren ve_:_rschiedener Manover
(Spurwechsel, Uberholen,...)




Vorgehen

» Geschwindigkeitsplanung
» Gangschaltung
» Lenksystem

» Interaktion mit Verkehr

» Validation




Simulationsumgebung

» IPG CarMaker und MATLAB/Simulink




Geschwindigkeitsplanung

» Berechnung der Geschwindigkeitstrajektorie

» Annaherung

» Abstandhaltung

» Fallunterscheidung

» Geschwindigkeitsregler
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Berechnung der Trajektorie
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Anndherung an Fahrzeuge und K

Geschwindigkeitsplanung
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Geschwindigkeitsplanung

Abstandhaltung
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Fallunterscheidung 1

Fur Freilandbeschleunigung:

- Es darf Uberholt werden

ODER

- Vorausfahrendes Fahrzeug ist schneller als die
erlaubte Geschwindigkeit

ODER

- Vorausfahrendes Fahrzeug ist schneller als der
Fahrer
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Geschwindigkeitsplanung

Fallunterscheidung 1

Fir Anndaherung:

- Vorausfahrendes Fahrzeug vorhanden
UND

> Fahrer ist schneller als das vorausfahrende
Fahrzeug
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Geschwindigkeitsplanung
Fallunterscheidung 2

Fir Abstandhaltung:

- Vorausfahrendes Fahrzeug vorhanden
UND

- Momentanabstand zum vorausfahrenden Fahrzeug
ist kleiner als der Sollabstand

UND
- Keine Uberholerlaubnis
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Geschwindigkeitsplanung
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Geschwindigkeitsregler
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Geschwindigkeitsplanung

Geschwindigkeitsregler
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Gangschaltung

» Schaltkriterien

» Schaltvorgang

» Pedalbetatigung
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Gangschaltung
Schaltkriterien

> Drehzahl
- Beschleunigung

- Steigung der Strale

P



Gangscha

Schaltvorgang

altung

: H
n_motor

¥

¥

.

v

Clutch

¥

fon GearNe

shift

Clutch1



P~

udlngscC

[—

Pedalbetatigung

OR

) »
up >
| HOT \_’
ot
down

AND

haltung

vy

AND

Clutch



Gangschaltung

o

Pedalbetatigung
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Lenksystem

» Berechnung der Trajektorie

» Spurwechsel

» Lenkung




Lenksystem

Berechnung der Trajektorie
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Spurwechsel
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lLenksystem

Spurwechse
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Lenksystem
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Interaktion mit Verkehr

» Fahrzeugerkennung

» Verhalten und Mandverentscheidung
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Interaktion mit Verkehr

Fahrzeugerkennung




Interaktion mit Verkehr
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Validation

» Versuchsfahrzeug

» Beschleunigungsvorgang

» Spurwechsel




Versuchsfahrzeug




Validation

Beschleunigungsvorgang
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