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Automatisiertes Fahren

» 1echnisch sicher — Sozial akzeptiert“?
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Der Verkehr der Zukunft

Automatisiert

Aus Sicht des Nutzers > Komfort > Sicherheit

)
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MEHR SICHERHEIT DURCH FAHRZEUGELEKTRONIK

Spurhalteassistent

Kollisionsvermeidung

| Adaptive
Geschwindigkeitsregelung
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Spurwechselassistent . e T
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Ausweichassistent e~

Notbremsassistent
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BEISPIEL TEST BREMSE

Test Bremse Klassisch
(BremsweqQ)

Evolution 1 ABS
(Bremsweg kurzer, sicherer)

Evolution 2 Notbremsassistent
(Bremsweg kirzer, sicherer, schneller)
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AUTOMATISIERTES FAHREN

Fahrfunktion
Absicherung der hochautomatischen Fahrfunktionen

Step 1: Continuous driving in the same Step2: Driving including lane changing |

lane
Measures Lo ensure thal thare is no loss of
ACC and lane deparlure prevention Measures to maka it possible to change

assistance
- J

Quelle;
Auto Pilot Council
Japan

Step 3: Safe and Smooth driving at merges,
divergences and frequently congesied
seclions

Sensorik
- Long-range radar - 3" sensor principle ‘ - Long-range radar
Mid-range radar Stereo-video Mid-range radar

Quelle
Bosch

~ - Near-range cameras
- Ultrasonic sensors
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Das versteh ich nicht

Was macht das Auto wenn.. ?
Das kann doch nie funktionieren
Und wenn der Sensor ausfallt.

Mein Rechner zuhause stirzt
andauernd ab
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NEUE PRUFMETHODEN
ENTWICKLUNG VON PRUFSZENARIEN

Prifszenarien

Bewertung der System-
Hardware- und -Software-
entwicklung
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ENTWICKLUNGSMODELL FUR DAS HOCHSTE
KOMPLEXITATSLEVEL

K ¢ Konzept- Realer
onzept- bewertung Feldtests StraRen-
erstellung und verkehr
-optimierung
Idee
Konzept- Funktions-
validierung validierung
Verkehrssituationen mit
Experten- b Spezifikation Konnektivitat
tool
Multlskalen- 5‘;22’%55” Ir?LdeV\;g\L% o Intelligente
verkehrssimulation Teststrecke
Validierungs- Funktions-
instrument tests
Komponenten-
Kompo- tests
_ nenten- < Forschungs-
o Fahrsimulator entwicklung plattform

Quelle: Dr. A. Zlocki, FKA, Aachener Kolloquium 2016
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RISIKEN

A. Haftung
B. Datensicherheit

C. Privacy

D. Hackerangriffe

E. Ausfélle des Systems  ((

F. Nutzbarkeit HMI
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EVOLUTION VS. REVOLUTION
HURDEN FUR DAS AUTOMATISIERTE FAHREN

Sensorik
Zulassung/

Sicherheit = Anschaffung

Unbekannte » Gebrauch

Anwendungsfalle = Haftung
Infrastruktur/ = Produkthaftung

V2X

= Datenschutz Gesellschaftliche

Akzeptanz
= Kundenakzeptanz
‘ '
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Technisch Sicher > Sozial Akzeptiert ?

Er
Er

Klarbar
> Sozial Akzeptiert !

ebbar

Mobilitat
Sicher genielden
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VIELEN DANK FUR DIE AUFMERKSAMKEIT!

Carsten Winkelbach

Leiter

Institut fir Fahrzeugtechnik & Mobilitat
TUV NORD Mobilitat GmbH & Co.KG
Adlerstrasse 7

45307 Essen

phone: +49 201 825-4120

mobile: +49 160 888-7120

email: cwinkelbach@tuev-nord.de q
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