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Funktionsabsicherung
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Historie des automatisierten Fahrens,
Highlights aus der Forschung

1925: Ferngesteuerter A19
Verkehr (F.P. Houdina)

1987: Hochgeschwindigkeitsfahrten bis 96km/h (E.D.
Dickmanns, Universitat der Bundeswehr Minchen)

=5 | 2013: Bertha Benz Gedachtnisfahrt: Mannheim-
| Pforzheim (103km, 3h im automatiserten Modus)

Literaturempfehlung und Quellen :
A Prof. H.-J. Wiinsche: Geschichte des automatisierten Fahrens i eine kurze Zusammenfassung i . 6. Tagung Fahrerassistenz, Miinchen (2013)
A Uwe Franke: Umgebungserfassung fiir hoch- und vollautomatisiertes Fahren. 6. Tagung Fahrerassistenz, Miinchen (2013)
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Motivatoren fur automatisiertes Fahren

Sicherheit

A EU White Paper: Halbierung Unfalltote bis 2020

A Euro NCAP Roadmap 2020 Bewertung

Komfort

A Entlastung des Fahrers (Stau, Parkplatzsuche)

A Connectivity (Nutzung der verfiigbar gewordenen Zeit)
Umwelt

A Optimierung Energieeffizienz

A Verbesserung Verkehrsfluss (Auswirkung Mischverkehr?)
Wertschopfungspotential fur Industrie

A Elektrik- und Elektronikkomponenten

A Software
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SAE Stufen der Automatisierung
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Assoc . Prof. Dr. Arno Eichberger Forschungsforum Mobilitat fir Alle 2016 7



F T Institut fur Fahrzeugtechnik TU

Road Map fur hoch automatisiertes Fahren

Full automation —
Self-Driving Car

Self-driving in special modes (high automation) Highway Pilot

Automatic Platooning

Limited self-driving
(Conditional automation) Parking Pilot

LEVEL3LEVEL4 LEVELS

Highway Chauffeur

Traffic Jam Assist

Partial automation Park Assist

LEVEL2

Highway Assist (ACC + LKA)

AEB — Autonomous Emergency Braking

LKA — Lane Keeping Assistant

LEVEL1

ACC - Adaptive Cruise Control

2010 2015 2020 2025 2030
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Herausforderungen

Gesellschaftlich

A Rechtliche und Haftungsfragen
A Ethische Uberlegungen

A Akzeptanz durch Gesellschaft

Technologisch

A Test und Absicherung

Fahrumgebungserfassung, Sensordateninterpretation
Mensch-Maschine Interaktion, Insassenakzeptanz
Kosten der Systemkomponenten und Integration
Komplexitat der Verkehrssituation
Umweltbedingungen

Manipulation

Mis-Use

Ironie der Automatisierung

Automation Surprises
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Fahrerakzeptanz

P A Vertrauen und Sicherheit in die
= . automatisierte Fahrfunktion als

Schlissel zur Akzeptanz
A Fahrerverhaltensstudie als Basis um

Quelle S— Subjektivbewertung zu objektivieren

A Holzinger, J, Schoeggl, P, Schrauf, M, Bogner, E: Objektivierung der Fahrbarkeit beim automatisierten
Fahren. Automobiltechnische Zeitschrift. 116 (12), pp48-53, ISSN: 0001-2785. Springer Verlag. 2014

Kein Bild

Quelle : Institut fir Fahrzeugtechnik, TU Graz
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TU

Grazm

Rechtliche Rahmenbedingungen

Volkerrecht

Wiener Ubereinkommen Uiber den
StralRenverkehr

Gesetze Homologation

Verordnung (EG)Nr.6 6 1/ 200 9,

ECE-R13(-H) , é

Standards

ISO SAE

Quelle : Holl R.: Entwicklungsmethodik zur Integration langsdynamisch regelnder
Fahrerassistenzsysteme in das Gesamtfahrzeug. Diplomarbeit TU Graz. 2012
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Rechtliche Grundlagen: Wiener Konvention
zum Stral3enverkehr (1968), Volkerrecht,
ratifiziert von 74 Nationen

A Kapitel II, Art. 8 Par. 5

A AEvery driver shall at all times be
ani mal s. i

A Kapitel 11, Art. 13 Par. 1

A Every driver of a vehicle shall in all circumstances have his vehicle under
control so as to be able to exercise due and proper care and to be at all
times in a position to perform all manoeuvres required of him

A Anderung zu Il, Art. 8 Par. 5, in Kraft 23. April 2016

A Vehicle systems which influence the way vehicles are driven and are
not in conformity with the aforementioned conditions of construction, fitting
and utilization, shall be deemed to be in conformity with paragraph 5 of this
Article and with paragraph 1 of Article 13, when such systems can be
overridden or switched off by the driver
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Gultigkeit der Wiener Konvention

=}
L=}
@
-
B ratifiziert
Quelle: Holzinger, Bernsteiner, Stabentheiner: Autonomes
Fahren: Visionen und Realitat. OVK Vortrag, April 2015 [ unterschrieben
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Haftung und Ethik in der Automatisierung

A Menschliches Fehlverhalten geahndet nach jeweiliger Rechtsprechung

A Wer verantwortet Fehlverhalten automatisierter Fahrzeug ?
A Halter-Hersteller-Versicherung

A Menschlicher Fahrer besitzt ethisches Urteilsvermégen

Quelle: MIT: Moral Machine. http://moralmachine.mit.edu/
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Test und Absicherung

A Passive Sicherheit:
A Unfallforschung reprasentative Unfallszenarien A Crashtests im Labor

A Langjahrige Erfahrung, stetige Weiterentwicklung, Standardisierung

A Automatisiertes Fahren:
A Unendlich hohe Anzahl an Fahrsituationen maoglich
A In Praxis: Absicherung mit mehreren hunderttausend Fahrkilometern
A TU Darmstadt: 5 Milliarden Fahrkilometer zur Absicherung notwendig
A Fur jede Anderung: Versuchsprogramm neu !!!

A Hoher Forschungsbedarf, wenig Standardisierung
A unsichere Situation fur den Entwickler
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Methoden zur Absicherung

A Fahrversuch

A Prifstande (Hardware-in-the-Loop)
A Vollfahrzeug

Fahrsimulatoren
Teilsysteme
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Komponenten

A Virtuelle Entwicklung

Quellen: MAGNA Steyr, IPG, Toyota, FTG
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