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FAMOS Struktur

Arbeitspakete

Projekt-Koordination: vw
(GAPA) WP 1100 WP 2L:}gtoersuchung

1100 Projektmanagement

1200 Qualitatsmanagement

WP 2000
Definition Dienste &
Technologien

Projektmanagement
VW

Anwendungsbereiche
W

WP 1200
Qualitaitsmanagement
GAPA

WP 2200
Analyse

Mobilitatsdienste

WP 1300 . ) )
Koordination mit

EU, ESA, GJU/GSA
GAPA

WP 2300
Analyse

Fahrerassistenzsysteme
VW

WP 1400

WP 2400
Analyse

1300 Koordination mit EU, ESA, GJU/GSA g ann dokumentaton » Qpiungstechnologien

WP 2500 )
Analyse Kommuni-

1400 Projektdokumentation o &Rlionstechnologien

WP 2600
— Definition der Dienste
AV

WP 2700 .
Definition der

Systemarchitektur
OCN

WP 2800
Berichte der

Definitionsphase

FAMOS Phase 1; BMWi Fachkonferenz Halle/Saale; 21.05.2008 4



- 5 i co N
st durrhdn J T Sertdl & Qs‘ 1
| VOLKSWAGEN AG - AUTOVISION # itt@ °® I« - Systems- » -
i DLR nmwfﬁiﬂiimmw %nj

FAMOS Struktur

ArbeItSpakete V\I/3|:oj1e0k0t?Koordination
.. . . Phase 1
Definition Dienste & Technologien: GAPA
WP 1100 WP 2100
(VW) — Projektmanagement 1 A Untdersucr;ung_ h
VW anen ungsbereiche
2100 Untersuchung Anwendungsbereiche e emant YT 22 %% nayse
GQAPA 9 Mobilitatsdienste
e . wp 1300 _ WP 2300
2200 Analyse Mobilitatsdienste | £y, ESA. GIV/GSA Eanrerassistenzaysteme
2300 Analyse Fahrerassistenzsysteme (ADAS) | meszs LT a—
2400 Analyse Ortungstechnologien | S olskidokumentation |, Qrtungstechnologien
2500 Analyse Kommunikationstechnologien LA T O—
] (Ij(ﬁtionstechnologien
2600 Definition der Dienste e e bienete
2700 Definition der Systemarchitektur 2
. e g WP 2700
2800 Bericht der Definitionsphase syt iar
OCN
WP 2800

Berichte der
Definitionsphase
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Der Stral3enverkehr wachst !

Situation und Entwicklung in Deutschland und Europa

Heutige H robleme: -
eutige Hauptprobleme T ——

F
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 Unfalltote 2006 EU 39.200 / DE 5.100

 Staus und CO, Belastung
* Unterfinanziertes Stral3ennetz

Fahrzeugflotte 2004 in der EU-25

o 247 Mio. (215 Mio. PKW, 31 Mio. LKW )
» 46% Steigerung bis 2020
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Strategien, Ziele und Diskussionen in den Gremien d

Halbierung der Zahl der Verkehrstoten zwischen 2000 und 2010

» Sicherheitsmangel im Stral3enverkehr
« Uberforderung der Beteiligten
» Einflhrung neuer Systeme

ETT L

KOMMISSION DER EUROPAISCHEN GEMEINSCHAFTEN
Brissel, den 12.9.2001; KOM(2001) 370 endguiltig
WEISSBUCH

Die européaische Verkehrspolitik bis 2010: Weichenstellungen fir die Zukunft
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Strategien, Ziele und Diskussionen in den Gremiend  er EU

Funktionen der Satellitenortung (GALILEO) im Stral3e  nverkehr

Telematik, Navigation, elektronische Maut
Sicherheitsanwendungen
Nutzungsabhéangige Versicherungsleistungen
Senken die Verkehrsbelastung

Steigern der Effizienz des Verkehrs
Europaweiter Fahrzeugnotruf

Ohne besondere Infrastruktur

KOMMISSION DER EUROPAISCHEN GEMEINSCHAFTEN
KOM(2006)

GRUNBUCH

zu Anwendungen der Satellitennavigation (Vorlage der Kommission)

FAMOS Phase 1; BMWi Fachkonferenz Halle/Saale; 21.05.2008 9
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Strategien, Ziele und Diskussionen in den Gremiend  er EU

Hin zu einer neuen Kultur der Mobilitat in der Stad t

* Hin zu einem fllssigen Verkehr in der Stadt
* Hin zu grineren Stadten

KOMMISSION DER EUROPAISCHEN GEMEINSCHAFTEN

Brussel, den 25.9.2007; KOM(2007) 551 endgdiltig

GRUNBUCH

Hin zu einer neuen Kultur der Mobilitat in der Stadt (von der Kommission vorgelegt)

FAMOS Phase 1; BMWi Fachkonferenz Halle/Saale; 21.05.2008 10
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Assistenzsysteme und Mobilitatsdienste

Kreuzungs
assi

z i GRA ACC )
Langsassistenz 2952 1909 ACC-S&G
. SWA
Querassistenz 2007
. D -
Information
MC-Pro
2004
Verkehrswarnung Personalisier-
: tes Routing
Navigation Auto-Navi

1994

1990 1995 2000 2005 2010

Assistenzsysteme

ACC = Adaptive Cruise Control
ACC-S&G = ACC Stop and Go
CSA = Curve Speed Assist

GRA = Geschwindigkeitsregelanlage
ISA = Intelligent Speed Adaption
SWA = Spurwechsel Assistent

VZA = Verkehrszeichen Anzeige

RDS =
TMC =
ca2C =

C2l =
PNA =

FAMOS Phase 1; BMWi Fachkonferenz Halle/Saale; 21.05.2008

Entwicklung

Mobilitatsdienste

Fo rschung

Radio Data System

Traffic Message Chanel
Car to Car Communication
Car to Infrastructure
Personal Navigation Assist

T - -Systems- - -
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Ausgewahlte Projekte

Verkehrs- stadti rifdk.i:i In

management Mobilitat im Ballungsraum

-_3 lnvent

' intebigantar Vedehr und rutzergerechie Technik

- SAFELANE

[ : a PReVENT Project
_>

4 ¢ SASPENCE

=5

¢ MAPS&ADAS

Adﬁiue und Kooperative Technologien
fiir den Intelligenten Verkehr

Fahrerassistenz

1986-1994 =~~~ PROMETHEUS

FAMOS Phase 1; BMWi Fachkonferenz Halle/Saale; 21.05.2008 13



Camtidedt durhdn

g \JOLKSWAGEN AG - AUTOVISION #

wanil Tachnokag i DLH

*

Agenda

FAMOS Phase 1; BMWi Fachkonferenz Halle/Saale; 21.05.2008 14



dorchdu Co N
® |- VOLKSWAGEN AG AUTOVISION # 1 (A ’f*f | @ - +Systems:- - *
wnd Tacknokg e H HESWGH'&PPI':*D.HB %.Jj

Fahrerassistenzsysteme und Mobllitatsdienste

Einbahnstralden - Geisterfahrt Warnassistent

Advanced Adaptive Cruise Control

Einfadelassistent

Parkplatzscout

3D* Routing

¥ 8 & @ @ X

Galileo Trust — wird als separates Projekt fortgeftihrt

FAMOS Phase 1; BMWi Fachkonferenz Halle/Saale; 21.05.2008 15
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Mobilitatsdienste: Galileo Trust - ausgegliedert

Systemskizze

{-0)

/ \

Broadcast
Signalstérke- 7 fadllesr ahl
Z
Auswahl eines messung u

Satelliten und den
Zeitpunkt der
Messung

<Authentifizierung>\/

Erzeugung eines galileobasi
Schlissels

Besitz Wissen Zufall

Card Code Signalstarke

FAMOS Phase 1; BMWi Fachkonferenz Halle/Saale; 21.05.2008 16
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FAMOS — Systemarchitektur

FAMOS Mobile Einheit

FAMOS Master Control Station

FAMOS Phase 1; BMWi Fachkonferenz Halle/Saale; 21.05.2008
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Analyse anderer Projekte

Laufzeit 2001-2005

Stauassistent

Laneassist (Querfiihrungsassistenz in der eigenen Fahrspur)

Kreuzungsassistent

Sensortechnolgie fur Fahrumgebungserfassung und —interpretation

(Radar, Lidar)

* Netzausgleich Individualverkehr (ZielfUhrungssystem mit
stral3engenauer Erfassung von Verkehrsdaten mittels XFCD)

» Verkehrsleistungsassistenz (Optimierung des Verkehrsflusses)

e s fnvenf

inteligantar Vedehr und nutzergemechie Technik

Zurick

FAMOS Phase 1; BMWi Fachkonferenz Halle/Saale; 21.05.2008 19
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Analyse anderer Projekte

. < Laufzeit 2006-2010 (Folgeprojekt zu Invent)
@ aktiv |

 aktive Gefahrenbremsung

* integrierte Langs & Querfuhrung (Radar, Videoerkennung, GNSYS)

» Kreuzungsassistent (Radar, Lidar, Video, Car-To-Car)

« Hinderniserkennung, speziell FulRganger & Radfahrer
(Videoerkennung)

« Kooperative Lichtsignalanlage (Kommunikation zwischen Fahrzeug
und Ampel an Autobahnumleitungsstrecken)

« Adaptive Navigation / Virtuelle Verkehrsbeeinflussungsanlage
(Ubertragung von Verkehrszeichen und Warnungen ins Fahrzeug)

* Netzoptimierer

Zurick

FAMOS Phase 1; BMWi Fachkonferenz Halle/Saale; 21.05.2008 20
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Analyse anderer Projekte “PReVENT

ﬂ“  Laufzeit 2004-2007
>

¢ SAFELANE * situationsadaptive Assistenzsysteme zum Lane-Keeping-Support

a PRaVENT Project ) . . . . . . .
S Spurinformation, aus Videos. und Satellitenortung + digitaler Karte

.  Laufzeit 2004-2007
7 > . s
7 MAPS&ADAS ° Methoden fir Merkmalsextraktion flr ADAS-Karten

—_— « Schnittstelle fiir ADAS E-Horizont
« Warnassistent vor Unfallschwerpunkten & Geschwindigkeitsbesch.
« Uberholassistent (wo Uberholen Geféahrlich ist)

Z—7 . -+ Laufzeit 2004-2007
(ﬁﬁﬁE'ﬂEE » Geschwindigkeits-Vorschlag abhangig vom Fahrbahnverlauf und

Hindernissen
« Warnung vor zu hoher Geschwindigkeit Zuriick

FAMOS Phase 1; BMWi Fachkonferenz Halle/Saale; 21.05.2008 21



. : cCON
Gttt dorchdn i i II Q x‘ -
| VOLKSWAGEN AG - AUTOVISION # — " °®4§ I* - «Systems- + -
n T nn'as.d.w.r.asu':qp “?mt:#m'rcr ‘Q&l.jf

Analyse anderer Projekte

Laufzeit 2001-2004

ad-hoc Funknetze definition von Standards
Warnassistenten (herkdbmmliche Sensorik + Car-To-Car)
Kreuzungsassistent (herkbmmliche Sensorik + Car-To-Car)
ACC (herkdbmmliche Sensorik + Car-To-Car)

i :;331 :l-’_"“:;,-ll

CarTALK

Laufzeit 1998 — 2002

Parkplatze, einschliel3lich Prognose und Parkleitinformation
Aktueller Verkehrszustand und entsprechende Leitempfehlungen
OPNV-Informationen

» Aktuelle Reisezeit und prognostizierter Verkehrszustand

stadfihdf}ukﬁln

Mobilitdt im Ballungsraum

Zurick

FAMOS Phase 1; BMWi Fachkonferenz Halle/Saale; 21.05.2008 22
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Analyse anderer Projekte

. » Laufzeit 2004-2006

S ey « Effizienzsteigerung auf Autobahnparkplatzen

M » Erfassen und Sortieren der LKW nach den geplanten Abfahrtszeiten
* Anzeige freier Parkplatze mittels Internet oder Handy

o Infrastruktur: Schranken und Anmeldeterminal

Laufzeit 2007-2011 (bisher nicht wirklich gestartet)

Sichere Intelligente Mobilitat — Testfeld Deutschland (Hessen)

* Die Fahrzeug-zu-Fahrzeug- und Fahrzeug-zu-Infrastruktur-
Kommunikation soll erprobt werden

» DaimlerChrysler, BMW, Volkswagen, Opel, Ford, Audi, Bosch,
Continental und Siemens

* Ministerien BMBF, BMWi und BMVBS Zuriick

&»
=
—]
=
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ADAS - Stand der Technik

Geschwindigkeitsregelanlage (GRA) - Cruise Control

Einfihrung 1962

Halt die vom Fahrer gewahlte Geschwindigkeit konstant.
Berlcksichtigt keine Umfeldinformationen

Bertcksichtigt keine Informationen tber den StraRenverlauf

Abstandsregeltempomat - Adaptive Cruise Control — (ACC)

= Einfihrung 1999

= Regelt Geschwindigkeit (30-200 Km/h) und Abstand zu vorausfahrenden Fahrzeugen.
= Bericksichtigt vorausfahrende Fahrzeuge

= Bericksichtigt keine stehenden Fahrzeuge

= Bericksichtigt keine Informationen tber den Stral3enverlauf

Adaptive Cruise Control mit Stop-and-Go Funktion (ACC -S&G)

= In Entwicklung

» Regelt Geschwindigkeit (0-200 Km/h) und Abstand zu vorausfahrenden Fahrzeugen.

= Bericksichtigt vorausfahrende Fahrzeuge

= Bericksichtigung stehender Fahrzeuge halt und fahrt wieder an Unterstitzung im Stop and Go Verkehr

= Bertcksichtigt keine Informationen tber den Stral3enverlauf
Zurick

FAMOS Phase 1; BMWi Fachkonferenz Halle/Saale; 21.05.2008 24
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ADAS - Stand der Technik

Curve Speed Assistant (CSA)

= Forschungs bzw. Vorentwicklungsstand

= Informiert den Fahrer tber die angemessene Geschwindigkeit fir die vor Ihm liegenden Strecke.
= Kein Eingriff in die Fahrzeugfiihrung

= Berlcksichtigt keine Umfeldinformationen (andere Fahrzeuge)

= Berlcksichtigt Informationen tGber den Stral3enverlauf

Intelligent Speed Adaption (ISA)

* Im Forschungsstadium

= Zwangs-Eingriff in die Fahrzeugfihrung

= Soll die Geschwindigkeit auf die zuldssige Hochstgeschwindigkeit begrenzen
= Berlcksichtigt keine Umfeldinformationen (andere Fahrzeuge)

= Berlcksichtigt Informationen tber den Straf3enverlauf

Spurwechselassistenz (SWA)

Einfihrung 2007

warnt den Fahrer vor Kollisionen mit vor (herannahenden) Fahrzeugen auf der Nachbarspur.
Bericksichtigt Umfeldinformationen (andere Fahrzeuge)

Bericksichtigt keine Informationen tUber den StraRenverlauf

Zurick

FAMOS Phase 1; BMWi Fachkonferenz Halle/Saale; 21.05.2008 25



cON

Catfisdet dorchda i # Q Q;‘ -
| VOLKSWAGEN AG - AUTOVISION # — S °@ I - «Systems: - +
il T ok ke G-"LPA ‘Q&
GN53 Apphcatior Projcts Apency an

ADAS - Stand der Technik

Kreuzungsassistenz

* Im Forschungsstadium

= warnt den Fahrer, wenn er beim Rechtsabbiegen vor schwéacheren Verkehrsteilnehmern

= Kein Eingriff in die Fahrzeugfiihrung

= Berlcksichtigt Umfeldinformationen (andere Fahrzeuge sowie Fahrradfahrer und Ful3génger)
= Bertcksichtigt Informationen tber den Aufbau der Kreuzung du die geltenden Vorfahrtsregeln

Verkehrszeichenanzeige (VZA)

* |m Entwicklungsstadium

» |Informiert den Fahrer tber aktuell giltige Geschwindigkeitsbegrenzungen

= Kein Eingriff in die Fahrzeugfiihrung

= Keine Bericksichtigung Umfeldinformationen (andere Fahrzeuge sowie Fahrradfahrer und Ful3ganger)

Zurick

FAMOS Phase 1; BMWi Fachkonferenz Halle/Saale; 21.05.2008 26
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Analyse Stand der Technik — Mobilitatsdienste

Verkehrsinfo / E-Call
- ab Mitte der 90iger Jahre Telematik-Basisdienste: Notruf, Pannenruf,
Verkehrsinformationen mit Telematikbox mit wenig Akzeptanz beim Kunden

RDS

- ab 2000 intelligente All-in-One-Ldsungen mit GPS-basierte
Radionavigationssystemen, Freisprecheinrichtungen sowie mobile GSM/GPRS
Endgerate inklusive Touchscreen und Zielfihrungssoftware und
Kommunikationsstandards Bluetooth

Zurick

FAMOS Phase 1; BMWi Fachkonferenz Halle/Saale; 21.05.2008 27
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Analyse Stand der Technik — Mobilitatsdienste

Flottenmanagement

- Flottenmanagementsysteme beinhalten zunehmend verschiedene Telematikdienste
wie ,Tracing & Tracking“ oder Notruf an

TMC

- Die von Verkehrsmanagementzentralen mittels Verkehrsfunk RDS-TMC verbreiteten
Verkehrsmeldungen flieRen mittels Broadcast direkt in TMC-Pro-fahige
Zielfihrungssystemen ein und werden als Umleitungsempfehlungen genutzt

Zurick

FAMOS Phase 1; BMWi Fachkonferenz Halle/Saale; 21.05.2008 28



