Forschung zum automatisierten und vernetzten Fahren

Dr.-Ing. Tobias Hesse

A v o v S ) .
y ot a1 =3 4 g : 3 . ‘
X 4 ’._-‘- e - o 8 ! ot o = w i
4 a &lp: ¢ ‘.,,'," iy T B : N g
I r b ¥ T - po z F » L S T \
¥ F Al ' .o L et : (& =it ) 325 Ty
> % " " Y A e Sl
¥ i) & y v— ¥ gk ; £ WA ‘ i, ool
-~ —C et £ - 3 1 d o g e B 3
3 [ =3 f '-“' - = k] Ig" L B
V7 T EESSSN[ISSET T ([ Morden. e
oy ] . *
/ F | - J 5 e 15 "‘a
& A ( > 4 o Mg, L Al 3 . o | o
J : . ‘. pr 1 i 'y i ¥ 'y &, .Q\, A W - 4 T .:
DLR = ,‘:.; ; -, w .. - '-K—:_" .’-'-.‘ . 4 2 e f~ ‘_. A ! s
: 7 - - {33597 < : e ;

Ak &




DLR.de « Folie 2 FIF Halbzeitevent > Forschung zum automatisierten und vernetzten Fahren > Tobias Hesse

Automatisierter und vernetzter StralR3enverkehr der Zukunft

» Der Nutzer steht im Mittelpunkt

« Anforderungen an Automation:
Sicher, menschkompatibel, energieeffizient,
kooperativ & vernetzt
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Automatisierter und vernetzter StralR3enverkehr der Zukunft

» Der Nutzer steht im Mittelpunkt

« Anforderungen an Automation:
Sicher, menschkompatibel, energieeffizient
kooperativ & vernetzt
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Automatisierter und vernetzter StralR3enverkehr der Zukunft
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Kooperative Automation

« Automation als eigenstandiger Akteur
* Fahrer und Automation als Partner

i DLR

» Gemeinsame Handlungsplanung
» Gemeinsame Handlungsausfiihrung
« Kompatibilitat der
Automation mit dem Fahrer
» Adaptivitat an den Fahrer
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Kooperative Automation — Struktur

Strategie- /
Aufgabenplanung

Navigation

Manoverplanung

(Kurzzeit-)
Trajektorienplanung

Regelung
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Kooperative Automation — Navigation

Strategie- /
Aufgabenplanung

Navigation

Manoverplanung

(Kurzzeit-)
Trajektorienplanung

Regelung

» Kooperative Routenplanung mit / im
Verkehrsmanagement fir Netz- und Reiseoptimierung
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Kooperative Automation — Mandoverplanung

Strategie- /
7~ Aufgabenplanung

Navigation

Manoverplanung

(Kurzzeit-)
Trajektorienplanung

Regelung
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» Kooperative, menschkompatible
Manoverplanung und —auswahl in Manoverbaumen u.a.
nach Fahrerpréaferenzen, Navigationsvorgaben

» Vernetzung und Kooperation mit anderen Fahrzeugen und
Verkehrsteilnehmern

* Vernetzung und Kooperation mit
Infrastrukturkomponenten wie z.B. Lichtsignalanlagen
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Kooperative Automation — Trajektorienplanung
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Kooperative Automation — Integration mehrerer Ebenen

Strategie- /
Aufgabenplanung

Navigation

Verkehrs-
management

Manoverplanung

(Kurzzeit-)
Trajektorienplanung

Lokale Infrastruktur
(z.B. Lichtsignalanlagen)

Regelung
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» Kooperative Vernetzung von
Fahrzeugautomation mit
» Fahrzeugen
o Infrastruktur
» Verkehrsmanagement

* Integration individueller, lokaler
und globaler Optimierungen

» Entwicklung verteilter
Funktionen
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» Semantik-basiertes

Datenmanagement
Backend * Modellbasierte
Funktionsallokation, und
-synthese

Systemarchitektur

Backend

Firewall
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Systemarchitektur - Durchgangige Entwicklungsplattform Dominion
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Beispielfunktionen — Vernetztes, Automatisiertes Valet Parking

Als T-Systems ,Netzgeschichte* unter
https://www.youtube.com/watch?v=YOCpPYWi{Uo08
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Beispielfunktionen — Platooning und UrbanACC

Platooning mit C2C Vernetzung
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Kontakt

Dr.-Ing. Tobias Hesse
Tobias.Hesse@DLR.de
0531/295-3721
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