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Technische Mangel am
Simulationen spielen in der Entwicklung von Fahrzeugen eine immer grof3er werdende Rolle. Unter Verwendung "__—/ Fahrzeug
- : : ; : : : : : 1%
realitatsnaher Simulationsumgebungen kénnen neue Funktionen von Fahrsicherheits- und Fahrerassistenzsystemen \
bereits wahrend der friihen Entwicklungsphase getestet und weiter verbessert werden. Hindernisse (u.a.
Wildunfille)
Um Fahrzeugmodelle fur virtuelle Testfahrten einsetzen zu kdnnen ist es notwendig, diese in eine Simulationsumgebung 1%
mit realistischen Stral3enverlaufen und gegebenenfalls Verkehr einzubinden. Als Simulationsumgebung kam die Software Sonstiae Unfallursachen
Virtual Test Drive zum Einsatz, in der bereits der GPS-positionsgetreue Stral3enverlauf inklusive Hohendaten verfligbar J 79
Ist.
Eine grof3e Herausforderung ist es, das Fahrzeugmodell prazise und exakt wiederholbar auf virtuellen Stral3en zu . ; )
manovrieren. Dafiir wird zusatzlich ein autonomes Fahrermodell, das die Aufgaben des Fahrers, wie z.B. Beschleunigen, Ursachen vgn.VerkehrsunfaIIen mit Personenschaden im Jahr 2009
Bremsen, Spurhalten ibernimmt, benétigt. Quelle: Statistisches Bundesamt Deutschland
Ziel dieser Arbeit war die Entwicklung eines autonomen und adaptiven Fahrermodells, das sich an die jeweiligen
Fahrzeugmodelle anpasst und einer vorgegebenen Trajektorie auf der virtuellen Stra3e unter Einhaltung von
Geschwindigkeitsvorgaben folgen kann. Dazu wurden im Rahmen dieser Arbeit theoretische Grundlagen fiur die . . . . . . .
vorausschauende Planung des Geschwindigkeitsverlaufs eines Fahrzeugs auf der StraRe,  Algorithmen zur Vl rtu e”er Fah rer I1st nOtwendlg fur efﬂZlente EﬂthCkI U ng
automatisierten Analyse der Fahrzeugeigenschaften sowie ein kennfeldbasierter Folgeregler mit adaptivem PI-Anteil zur .
Realisierung des Geschwindigkeitsverlaufs entwickelt. von Fah rerassi Sten Zsystem en
Im Anschluss wurden vir.tu'elle Testfahrten durchgefiihrt und die daraus resultierenden Simulationsergebnisse anhand von « Ermoglicht Durchftihrung virtueller Testfahrten durch die Bereitstellung sinnvoller Eingangswerte flir das
Sl Al Vg e ellElisn: Fahrzeugmodell in der Simulation

 \orteil der exakte Wiederholbarkeit von Testfahrten
» Virtuelles Fahrermodell als Werkzeug im Entwicklungsprozess von vorausschauenden
Fahrerassistenzfunktionen
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