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Fahrdynamikzustandsschatzung (FZS)

Aufgaben Software und Signalverarbeitung = \/oter entscheidet anhand der

= Bestimmung des Ist-Zustands = Zwei dissimilare Fusionsfilter von den Fusionsfiltern berech-
der Fahrzeugbewegung von verschiedenen Entwickler- neten  Qualitatskriterien zu

= Ausgabe von Qualitatskriterien  gruppen Genauigkeit und Integritat uber
zu Genauigkeit und Integritat = Fusionsfilter verarbeiten Teil- Ausgabegrolsen

= Bereitstellung des Ist-Zustands ~ mengen der Sensordaten (siehe * Beispielhafte Darstellung von
Uber ASOA[1]u.a.an FTR Abb. 1) Fusionsfilter 1 durch Block-

diagramm in Abb. 2
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= (Odometriesensorik Abb. 1: Zuordnung der Fusionsfilter und Sensoren Abb. 2: Fusionsfilter 1 — Blockschaltbild (angelehnt an [2])

Fahrdynamik- und Trajektorienregelung (FTR)

Aufgaben Konzept = Funktionale  Trennung  der
= Umsetzung der Soll-Trajektorie = Zwei-Freiheitsgrade-Struktur Trajektorienregelung von der
durch Generierung von Stell- mit  beschleunigungsbasierter Planung der Soll-Trajektorie

befehlen  fur die Einzel-  Vorsteuerung und Zustands- = Keine Kenntnis der Quelle der
radaktorik (Lenkung, Antrieb,  rickfihrung Soll-Trajektorie (GroBhirn,
Bremse) = Regelung der Pose sowie der Sicheres Anhalten, Leitwarte)
= Sicherstellung der Fahrzeug- beiden zeitlichen Ableitungen notwendig
stabilitat
= Schatzung der fahrdynamischen [T
Grenzen des Fahrzeugs als e | — .
Riickmeldung an die LSk >3os] oo Trajoktor = IS e B
Trajektorienplanung —— > Sichres Annater il Besﬁmiu:(zder
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Abb. 3: Systemarchitektur fur die Bewegungsregelung der UNICARag//Fahrzeuge
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