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1 Aufgabenstellung

In einer gesamtheitliche Betrachtung moglicher Unfallsituationen mit Ful3géangern und Rad-
fahrern sollten im Teilprojekt SFR ,Sicherheit fiir Fugénger und Radfahrer* Unfallfolgen-
minderungs- und Unfallvermeidungsstrategien entwickelt, umgesetzt und erprobt werden.
Ausgehend von einer mdglichst frihzeitigen Erkennung von FulRgdngern und Radfahrern
mit Hilfe von z. B. Videosensorik, ggf. durch weitere Sensorik (Nahbereichsradar u/o Lidar)
unterstitzt, waren Fahrerwarnung (akustisch, optisch, haptisch), Eingriffe ins Fahrverhalten
(z. B. Bremsung) und aktive Schutzvorrichtungen an der Fahrzeugfront (z. B. anstellbare
Motorhaube oder auch FuRganger- / Radfahrer-Airbags an besonders harten Strukturen)
im Rahmen eines abgestuften Entscheidungs- und Aktuator-Konzeptes zu erforschen und
in einem Versuchstrager darzustellen.

CSE verfolgte im querschnittlichen Teilprojekt FSA ,Fahrsicherheit und Aufmerksamkeit* in
diesem Zusammenhang zwei voneinander abgrenzbare Hauptziele:

Zum Einen war dies die Bewertung von Fahrerassistenzsystemen zur Aktiven Sicherheit.
Hier waren etwa aus dem EU Projekt Response grundsatzliche Evaluierungskriterien be-
kannt, die aber gerade im Kontext sicherheitsrelevanter Assistenzsysteme operationalisiert
werden mussten. Welche Ergebnisse lassen sich mit Simulatortests erreichen, wie sind
entsprechende Untersuchungen auf dem Prifgelande durchzufuhren und welche Aussa-
gekraft erhalten die Ergebnisse hinsichtlich ihrer Ubertragbarkeit in den Realverkehr? Me-
thodische Aspekte dieser Thematik wurden von den Partnern im Kontext der Applikations-
projekte validiert. Spezifische Ansatze fur die Entwicklung sicherheitsrelevanter Systeme
wurden erarbeitet, um diese wéahrend des Entwicklungsprozesses gefahrlos zu untersu-
chen. Hierdurch ergab sich eine spezifische Operationalisierung von Evaluierungskonzep-
ten wie Kontrollierbarkeit oder Vorhersehbarkeit gerade fir sicherheitskritische Anwendun-
gen. Die Anwendung der Verfahren sollte an Hand der Fragestellungen aus den Applikati-
onsprojekten erfolgen, um dadurch eine direkte Verifizierung mit Hilfe eines relevanten
Anwendungsbeispiels zu erlauben. Zusatzliche Entwicklungstools zur Prifung von Senso-
rik unter Laborbedingungen sollten dazu entwickelt werden.

Zum Anderen gehorte auch die Untersuchung der zulassungs- und haftungsrechtlichen
Fragestellungen bei der Einfihrung neuer aktiver Sicherheitssysteme zu den Aufgaben des
qguerschnittlichen Projekts. Gerade die in AKTIV avisierten Applikationen brachten hier
neue Fragestellungen mit sich, die in systematischen Analysen und Foren unter Beteili-
gung der offentlichen Verwaltung zu beantworten waren. Die von der BASt organisierte
Diskussion zulassungs- und haftungsrechtlicher Fragestellungen sollten die spater erfor-
derliche Typprufung zur Erteilung einer ,allgemeinen Betriebserlaubnis” fur in AKTIV konzi-
pierte Systeme mit aktiven Eingriffen erleichtern.
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2 Voraussetzungen, unter denen das Vorhaben durchgefiihrt wurde

Es wurde primar das komplexe Innenstadt-Szenario angegangen, wo laut Unfallanalyse
der Uberwiegende Teil aller Unféalle mit FuRgangern und Radfahrern stattfindet. Dabei soll-
ten sowohl gute als auch schlechte Sichtverhéltnisse (Regen, Nacht, tief stehende Sonne,
Nebel, etc.) bericksichtigt werden. Abh&angig vom Fahrzeugtyp waren unterschiedliche
Auspragungen bezuglich Sensorik und Szenarien zu betrachten. Die Umgebungserfassung
fokussiert in erster Linie auf den Nah- bis Mittelbereich vor dem Fahrzeug (bis ungefahr
40m), wobei der (plétzlich) querende Ful3ganger bei Fahrzeuggeschwindigkeiten bis 50
km/h noch beriicksichtigt werden sollte. Dabei galt es in der Systemauspragung eine aus-
reichend hohe Erkennungs- und Verarbeitungsrate zu erzielen, so dass eine moglichst
marktfahige Darstellung des integrierten Systems (Erkennung, Gefahrenanalyse, Warnung
/ Aktorik) mdglich wird.
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3 Planung und Ablauf des Vorhabens

3.1 Projektstruktur
Ziel des Teilprojektes SFR war die Erforschung von integrierten Systemen zur Erhéhung
der Sicherheit fur FuRganger und Radfahrer. Die am Projekt beteiligten Partner strebten
jeweils unterschiedliche Auspragungen des Systems an — sowohl im Hinblick auf die Um-
feld-Sensierung als auch im Hinblick auf die Systemfunktion und die zugrunde liegende
Fahrer-System-Schnittstelle bzw. Aktorik. Der folgende Strukturplan (Abbildung 1) zeigt die
Arbeitspakete mit den AP-Leitern und die Unterarbeitspakete.

Aktiver FuBgdnger-
und Radfahrerschutz

Dr. Baratoff, SV
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Abbildung 1: Projektstrukturplan des Teilprojekts SFR
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