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Sicheres Anhalten

Abb. 1:  Zuordnung der relevanten Bausteine der Rückfallebene 
„Sicheres Anhalten“ zur Hardwarearchitektur der Fahrzeuge

Abb. 2:  autoSHUTTLE mit örtlichen Verläufen einer Solltrajektorie (grün         ) und einer 
Notbahn (rot          )
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 Sicheres Anhalten [1] ist die Rückfallebene der 
fahrerlosen UNICARagil-Fahrzeuge

 Aktiviert wird die Rückfallebene bei Ausfall 
relevanter Fahrzeugkomponenten

 Die Rückfallebene führt ein risikominimales 
Anhaltemanöver basierend auf einer 
vorausberechneten Notbahn aus

 Die Notbahn enthält den örtlichen Verlauf der 
Sollposen (Position und Orientierung) bis zu 
einem risikominimalen Ort und ein 
ortsabhängiges Geschwindigkeitsprofil

 Eine unabhängige Umfelderfassung sichert die 
Ausführung des risikominimalen 
Anhaltemanövers ab

Aufgaben
 Umfelderfassung mit eigenständiger 

Umfeldsensorik
 24 Ultraschallsensoren
 4 Kameras mit Fischaugenobjektiven
 2 Radarsensoren

 Umfeldüberwachung
 Prüft Notbahnverlauf auf potenzielle 

Kollisionsobjekte [2]
 Trajektoriengenerierung

 Erzeugt kollisionsfreie Solltrajektorien der 
aus vorausberechneter Notbahn und den 
detektieren Kollisionsobjekten

Bausteine
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