
Abb. 1:  Zuordnung der Fusionsfilter und Sensoren

Aufgaben
 Bestimmung des Ist-Zustands

der Fahrzeugbewegung
 Ausgabe von Qualitätskriterien

zu Genauigkeit und Integrität
 Bereitstellung des Ist-Zustands

über ASOA [1] u. a. an FTR

Hardware und Sensorik
 FZS-Steuergerät mit vier

integrierten µController-Boards
 Fusion von Messdaten aus

 zwei MEMS-IMUs
 einem GNSS-Empfänger
 Odometriesensorik

Software und Signalverarbeitung
 Zwei dissimilare Fusionsfilter

von verschiedenen Entwickler-
gruppen

 Fusionsfilter verarbeiten Teil-
mengen der Sensordaten (siehe
Abb. 1)

 Voter entscheidet anhand der
von den Fusionsfiltern berech-
neten Qualitätskriterien zu
Genauigkeit und Integrität über
Ausgabegrößen

 Beispielhafte Darstellung von
Fusionsfilter 1 durch Block-
diagramm in Abb. 2

Abb. 2:  Fusionsfilter 1 – Blockschaltbild (angelehnt an [2])

Aufgaben
 Umsetzung der Soll-Trajektorie

durch Generierung von Stell-
befehlen für die Einzel-
radaktorik (Lenkung, Antrieb,
Bremse)

 Sicherstellung der Fahrzeug-
stabilität

 Schätzung der fahrdynamischen
Grenzen des Fahrzeugs als
Rückmeldung an die
Trajektorienplanung

Konzept
 Zwei-Freiheitsgrade-Struktur

mit beschleunigungsbasierter
Vorsteuerung und Zustands-
rückführung

 Regelung der Pose sowie der
beiden zeitlichen Ableitungen

 Funktionale Trennung der
Trajektorienregelung von der
Planung der Soll-Trajektorie

 Keine Kenntnis der Quelle der
Soll-Trajektorie (Großhirn,
Sicheres Anhalten, Leitwarte)
notwendig
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Abb. 3: Systemarchitektur für die Bewegungsregelung der UNICARagil Fahrzeuge
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