
MS1: „Systemkonzepte erstellt“ 

	¼ Spezifikation der automatisierten Fahrfunktionen in Form von Szenarienbeschreibungen 

verfügbar 

MS2: „Demonstratoren aufgebaut“ 

	¼ Erste Version der Komponenten der gesamten Wirkkette in die Demonstratoren integriert 

	¼ User Interface zur Visualisierung und Erklärung des Automationsverhaltens

	¼ Erste Tests der neuen automatisierten Fahrfunktionen im Open Loop & Closed Loop Betrieb 

MS3: „Durchgängige Automatisierte Fahrfunktionen verfügbar“ (bei Projektende)

	¼ Integration und Inbetriebnahme der neuen automatisierten Fahrfunktionen abgeschlossen

AUTOMATISIERTES FAHREN
Übersicht

Ziel und Vorgehen

Meilensteine und Ergebnisse

Aufbau und Struktur

Das Teilprojekt gliedert sich in vier Arbeitspakete.

Arbeitspaket 5.1: 

Widmet sich der übergeordneten Aufgabe, automatisiertes Fahren über die 

verschiedenen Szenarien und Automatisierungsstufen hinweg durchgängig erlebbar 

zu machen. Dies beinhaltet die vorausschauende Schätzung der Systemgrenzen  

sowie die gegebenenfalls rechtzeitige Einbindung des Fahrers.

Arbeitspakete 5.2 - 5.4:  

Legen den Fokus auf spezielle urbane Szenarien, welche im Rahmen von AP 5.1 in 

einer Abschlussdemonstration zusammengeführt werden.
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Das Teilprojekt zielt darauf ab, durchgängiges automatisiertes Fahren in urbanen  

Szenarien zu ermöglichen. Es beinhaltet die Erarbeitung von Anforderungen anhand 

von Use Cases und Kundenfunktionen sowie die Integration dieser Methoden in  

Versuchsträger und Demonstratoren. Der Schwerpunkt liegt auf der Erlebbarkeit und 

Evaluation der automatisierten Fahrfunktionen im Closed-Loop Betrieb sowie auf  

Open-Loop-Demonstrator-Erprobungen zur Validierung der Umfeldmodellierung.
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Die Durchführung von Fahrstreifenwechseln stellt besondere Anforderungen an die 

verlässliche Prädiktion der Handlungen der anderen Verkehrsteilnehmer, speziell die 

Einschätzung des Gegenverkehrs. In AP 5.4 werden daher u. a. folgende wichtige 

urbane Szenarien adressiert:

	¼ Umfahren von blockierten Fahrwegen (Baustelle, Unfallstelle, Fahrstreifenende)

	¼ Umfahren von Blockaden bei Gegenverkehr

	¼ Überholen von Radfahrern im gemeinsam genutzten Verkehrsraum 

	¼ Einfädeln in fließenden Verkehr (Reißverschlusssystem) 

	¼ Engstellenszenarien unterschiedlicher Ausprägung

URBANE SZENARIEN
Automatisiertes Fahren

Verletzliche Verkehrsteilnehmer

Einfädeln und Umfahren von Hindernissen

Komplexe Knotenpunkte

Vor allem bei dichtem Verkehr sind komplexe Knotenpunkte Herausforderungen 

für automatisierte Fahrzeuge. Im Rahmen von AP 5.3 werden Perzeptions- und 

Planungskomponenten in Fahrversuchen optimiert. Dabei werden schwerpunktmäßig 

folgende Szenarien untersucht:

	¼ Interaktion mit anderen Verkehrsteilnehmern

	¼ Fahren über komplexe Knotenpunkte, z. B. mit Verdeckungen

	¼ Einordnen in fließenden Verkehr (Kooperatives Fahren) 

	¼ Rückstausituationen an Kreuzungen oder Kreisverkehren

Schwächere Verkehrsteilnehmer bedürfen im automatisierten (Misch-)Verkehr 

besonderer Beachtung. Die zuverlässige Intentionserkennung auf Basis von Prädiktion 

mit VRU-Modellen ist daher essenziell. Besondere Beachtung finden daher in AP 5.2 

folgende Szenarien:

	¼ Interaktionen an Fußgängerüberwegen und in Fußgängerzonen

	¼ Fahren in verkehrsberuhigten Bereichen und auf Parkplätzen

	¼ Menschenansammlungen 

	¼ Verkehrsregeln missachtende Fußgänger
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Die Validierung erfolgt auch durch Tests im realen Fahrzeug, um: 

	¼ autonome Fahrfunktionen in realen Szenarien zu validieren

	¼ die Kontinuität und den problemlosen Übergang zwischen den  

Automatisierungsstufen zu validieren

Die definierten urbanen Szenarien werden in einem kontrollierten 

Raum auf einer Teststrecke demonstriert. 

VALIDIERUNG / TESTEN

Ziel von Validierung und Testen

Tests im Fahrzeug

Simulationsumgebungen

Verschiedene Umgebungen für das Testen und die Validierung 

der implementierten Funktionalitäten wurden definiert: 

	¼ Softwarebasierte Simulationen

	¼ Prüfstände mit Hardware-in-the-Loop-Setup

	¼ virtuelle Realität

	¼ räumlich getrennte Prüfstände, die jeweils das Verhalten 

eines anderen Verkehrsteilnehmers emulieren

Ein erfolgreiches autonomes Fahren bedarf einer intensiven und detaillierten  

Erprobung und Validierung. 

Ziele sollten sein:

	¼ Nachweis der Konsistenz des Systems

	¼ Gewährleistung der Sicherheit für alle Verkehrsteilnehmer

	¼ Prüfung der Robustheit gegenüber Sonderfällen

	¼ Demonstration der Funktionsfähigkeit des Gesamtsystems in einer  

realistischen Umgebung

Die Validierung und Prüfung erfolgt durch Simulationsumgebungen und Tests im Fahrzeug.
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DEMONSTRATOREN

Ziele

Portfolio an Demonstratoren

Die in STADT:up entwickelten Demonstratoren decken ein breites Spektrum ab. Dabei sind beispielsweise folgende Demonstratoren 

Teil des Projekts:

	¼ Open-Loop Demonstratoren 

	¼ Human-Machine-Interface (HMI) Demonstratoren in Form 

von Fahrzeugen als auch Software

	¼ Closed-Loop-Demonstratoren

	¼ Simulatoren als auch Simulationen zur Abbildung 

verschiedener Umgebungen

Die Kernkomponente des Teilprojekts 5 sind Demonstratoren, deren Aufgaben darin bestehen,

	¼ die Erlebbarkeit der automatisierten Fahrfunktionen zu ermöglichen.

	¼ die Schnittstelle zu den Teilprojekten 2-4 zu bilden, sodass deren Ergebnisse schlussendlich in die Demonstratoren 

integrierbar sind.

	¼ die Evaluation und Validierung entlang der gesamten Wirkkette zu unterstützen, sowie die Algorithmen aus den 

Teilprojekten 2-4 iterativ zu verbessern.
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