Auto | Autonomes Fahren

Ab 2030 fahrerlos unterwegs

Technik | Teilautomatisierte Autos sind heute schon méglich. Der Weg zum Fahrzeug, das faktisch auf den Fahrer
verzichten kann, ist vorgezeichnet. In den nachsten Jahren sollen sie dann auch hierzulande prasent sein.

— Einfach einsteigen und sich von A nach
B transportieren lassen — das kdnnte bereits
in nicht allzu ferner Zukunft Realitat werden.
Autonom fahrende Autos wirden den Ver-
kehr nicht nur sicherer, sondern auch effizi-
enter und komfortabler machen. Durch den
optimierten Verkehrsfluss und weniger Staus
wirden sich zudem die CO,-Emissionen re-
duzieren. Und gerade in Rushhour-Zeiten
wrde der Fahrer entlastet werden.

Technik ist fast so weit | Geht es nach
einer Studie des Fraunhofer-Instituts fur
Arbeitswirtschaft und Organisation, die im
Auftrag des Bundesministeriums fur Wirt-
schaft und Energie durchgefihrt wurde, sind
die technischen Voraussetzungen bis 2020
daflr gegeben, dass Autos hochautomati-
siert fahren kdnnen (siehe Grafik 1).

Uber einen gewissen Zeitraum kann das
Auto dann in spezifischen Situationen, bei-
spielsweise auf der Autobahn, das Steuer

Ubernehmen, sodass sich der Fahrer ande-
ren Tatigkeiten widmen kann.

Der ndchste Schritt ware das vollauto-
matisierte Fahren, bei dem wiederum in
spezifischen Situationen kein Fahrer mehr
notwendig ist. Der Unterschied zum hoch-
automatisierten Fahren: Der Fahrer aktiviert

Im autonomen Auto wird der
Fahrer zum Passagier. Die
Haftung liegt beim Hersteller.

auf Wunsch das System und muss es nicht
dauerhaft Uberwachen. Er wird somit entlas-
tet und in bestimmten Fallen rechtzeitig zur
Ubernahme der Fahraufgabe aufgefordert.
Haftungsfragen | Die hochste Stufe wére
das fahrerlose oder autonome Fahren, bei
dem das Fahrzeug den kompletten Weg
alleine fahren kann, der Fahrer ist nicht mehr

notwendig. Diese Zukunftsvision ist laut
Experten nicht vor 2030 zu erwarten, da
neben der passenden Straleninfrastruktur
auch noch rechtliche Fragen zu kldren sind.

Bislang war laut Wiener Ubereinkommen
immer der Fahrer verantwortlich. Das Bun-
deskabinett hat nun beschlossen, dass auch
Fahrzeugsysteme das Fahrzeug fuhren
durfen. Nach wie vor ungeklart sind jedoch
Haftungsfragen. So wird bei einem vollauto-
matisierten oder autonomen Fahrzeug der
Fahrer plotzlich zum Passagier, was bei
einem Unfall die Haftung an den Hersteller
des Fahrzeugs Ubertragen wirde.

Der technische Fortschritt auf dem Weg
zum autonomen Fahrzeug zeigt sich jedoch
schon heute: Moderne Fahrzeuge haben
vermehrt Fahrerassistenzsysteme an Bord,
die den Fahrer in vielen Situationen unter-
stitzen (siehe Grafik 2). Sie informieren,
warnen und kénnen sogar aktiv regelnd ins

Beten hilft hier nicht | Im autonomen Modus gibt der Fahrer die Kontrolle an den Rechner ab. Klassische Fahrfehler kdnnten so kiinftig vermieden werden

44 Autoflotte | 07_2016

Foto: Rio Patuca Images/Fotolia



Fahrgeschehen eingreifen. So signalisiert der
heute schon verfiigbare Spurverlassens-
warner den unbeabsichtigten Spurwechsel.
Weiter fortgeschrittene Systeme halten das
Fahrzeug selbsttatig in der Spur. Hinzu kom-
men Einparksysteme, die den Fahrer auf eine
geeignete Parkllicke hinweisen und auf
Wunsch das Einparken Gbernehmen. Die
neue Mercedes-Benz E-Klasse istin der Lage,
selbsttatig Ausweichmanover durchzufiih-
ren oder autonom zu bremsen.

Radarblick | Alle automatisierten Syste-
me sind auf verschiedene Sensoren rund
ums Fahrzeug angewiesen: Radarsensoren,
die meistens im vorderen und hinteren
Bereich angebracht sind, kénnen beispiels-
weise andere Fahrzeuge oder Hindernisse
erkennen. Der rlickwartige Sensor erfasst
densich von hinten ndhernden und tiberho-
lenden Verkehr. Der vorausfahrende Verkehr

Plausibilitatspriifungen checken
die Daten. Erst dann werden
Lenkung und Motor freigegeben.

wird vom Fernbereichsradar Gberwacht. Ka-
meras eignen sich wiederum zur Erkennung
von Fahrstreifenmarkierungen, Verkehrszei-
chen, Ampeln und anderen Verkehrsteilneh-
mern. Und Ultraschallsensoren kénnen Park-
licken wahrend der Fahrt vermessen und
erkennen, wenn Fahrzeuge auf der Neben-
spur fahren.

Umgebungsbild in Echtzeit | Mit all diesen
Daten kann der Pkw mithilfe eines leistungs-
féhigen Rechners kinftig ein vollstdandiges
Bild der Umgebung in Echtzeit erzeugen,
was das automatisierte Fahren erst ermog-
licht. Besonderes Augenmerk wird dabei auf
die Funktionssicherheit gelegt.

Durch Redundanzen und Plausibilitats-
prifungen, ob die Umgebungsdaten kor-
rekt erfasst wurden, wird eine fehlerhafte
Interpretation verhindert. Dabei werden
die Signale der Sensoren untereinander
verglichen. Nur wenn diese Daten stimmig
sind, werden Lenkung und Motor ange-
steuert. Probleme bereiten den Sensoren
beispielsweise noch Regen und Schnee.

Dass der Schritt zum selbstfahrenden
Auto nicht mehr weit ist, zeigt Google mit
seiner Flotte autonom fahrender Autos. In
Kalifornien und Nevada haben die Google-
Autos schon mehrere Millionen Kilometer
absolviert. Und in den sechs Jahren Testzeit
gab es laut Google gerade einen selbstver-
schuldeten Unfall - ein Mensch konnte das
nicht besser. | Alexander Junk
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Automatisierungsgrade des automatisierten Fahrens
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Grafik 1| In fiinf Schritten wird aus dem heutigen Auto ein fahrerloses Fortbewegungsmittel
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Bereits sechs Jahre im Test | Die computergesteuerte Version von Google pragt das kiinftige Auto

Sensoren fiir Fahrerassistenz systeme (FAS)
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LIDAR - LIGHT DETECTION
AND RANGING:
Messung von Abstand und
Relativgeschwindigkeit, basierend
auf ultravioletten oder infraroten Strahlen
oder sichtbarem Licht.

RADAR:
Messung von Abstand und
Relativgeschwindigkeit,
basierend auf Mikrowellen.

MONO-ODER
STEREOKAMERA:
Unterstiitzt die Detektion
von Hindernissen und
Gefahrenquellen, wiez.B.
Fahrzeuge und Personen.

ULTRASCHALLSENSOREN:
Abstandsmessung fiir den
Nahbereich.

INFRAROT-KAMERA:
Nachtsichtsysteme mit
Personen-und Wildtiererkennung.

Grafik 2 | Heute arbeiten zahlreiche Assistenten recht autark. Bald wird ihr Kénnen aber verkniipft
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