Hochautomatisiertes Fahren IMOST

Integrated Modelling for

a u f d e r A u tO b a h n Safe Transportation

Motivation und Zielsetzung

e Erstellung eines State-of-the-Art Prototypen zum hochautomatisierten Fahren auf der
Autobahn

e Ermoglicht Test/Validierung von Fahrermodellen im Kontext der Interaktion mit
Assistenz in unterschiedlichen Auspragungen

Verschiedene Automationsgrade

e Assistenz mit Warnungen & Hinweisen
e Adaptive Cruise Control (automatische

Langsfihrung) mit Erganzungen \ ' ‘
e Hochautomation (automatische Quer- und % .J J====\

Langsfihrung)
e \/ollautomation in Notfallen

Intuitives multimodales HMI - _

e Kombiniertes HMI aus visuellen, haptischen und der Automation Monitor Spekirum
auditiven Signalen

e HMI wird stets dargeboten, wo es gebraucht
wird
e Kombiinstrument fur Statusinformationen

und Erklarungen

e Kontaktanaloges HUD fur Warnungen und
Empfehlungen

e Haptische Riuckmeldung auf Pedalen und
Lenkrad fur Eingriffe auf der Kontrollebene

* Akustische Warnungen bei Erreichen von . Warnungen & bendtigte
Automationsgrenzen und Vorbedingungen
Automationsgradwechseln/Transitionen Text-

Nachrichten
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