Bremsen und Lenken fur Autonomes Fahren

Redundante Funktionen ab Autonomiestufe 3

Abb. 1 Ab Autonomiestufe 3 (nach VDA) wird die Fiihrung des Fahrzeugs
von einem Rechnersystem tibernommen.
(photo credits: Rio Patuca/Fotolia)
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Fir das autonome Fahren ab Autonomiestufe 3 fallt der Fahrer als unmittelbare Riickfallebene aus.
Assistenzfunktionen werden damit zu fahrrelevanten Funktionen und missen ausfallsicher ausgelegt
werden. Bisherige Redundanzkonzepte fir sicherheitskritische Fahrzeugsysteme wie Bremse oder
Lenkung fihren dabei zumindest zu einer 2-fachen Auslegung der betroffenen Komponenten.

Im Projekt AutoKonf (Automatische rekonfigurierbare Aktorikansteuerungen fir ausfallsichere
automatisierte Fahrfunktionen) soll eine alternative Umsetzung fur redundante Funktionen betrachtet
werden. Das Konzept zielt darauf ab, unnétige Verdoppelungen von Systemelementen zu vermeiden,
indem die eingesetzten Komponenten ein breiteres Nutzungsspektrum aufweisen. So muss nicht fiir jede
einzelne Komponente ein baugleicher Ersatz vorgehalten, sondern variabel nutzbare

Redundanzkomponenten kénnen unterschiedliche Ausfalle kompensieren (siehe Abb.2).

Redundante Bremsen und Lenkungsansteuerung

Die Umsetzung erfolgt am Beispiel eines Ersatz-Steuergerats, welches im Fehlerfall entweder die
Bremsen- oder Lenkungs-Funktionalitat abbilden kann. Die maximale Zeit bis zur Rekonfiguration des
Redundanzsteuergerétes auf Brems- oder Lenkfunktion ist hierbei eine der wichtigsten Kenngrélien,
welche mit anderen in der Anforderungsanalysephase identifiziert werden. Diese Anforderungen
beeinflussen Ablauf und Strategie der Ersetzung der Originalfunktionalitéat mafRgeblich und missen bei der
Erarbeitung des Systementwurfs berlcksichtigt werden.

Eine Implementierung auf Prototypenbasis wird eine Validierung und eine genauere Untersuchung des
Systemverhaltens erméglichen.

Sowohl das Wechselspiel aller Systemelemente als auch Ubergeordnete Gesichtspunkte wie Qualitat,

Kosten und Sicherheit kbnnen so beurteilt werden.
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Abb. 2 Mehrere Redundanzsteuergerate werden durch ein
rekonfigurierbares Steuergerat ersetzt

Uber die Projektteilnehmer:

e Bayerische Motoren Werke Aktiengesellschaft

e Fraunhofer Institut 1ZM

e Hella KGaA Hueck & Co.
¢ Intedis GmbH & Co. KG
e |ITK Engineering GmbH

Aktuelle Informationen finden Sie unter:
http://autokonf.de/

Projektorganisation

In der dreijahrigen Projektlaufzeit werden die 5
Partner das Rekonfigurationsprinzip im Rahmen der
Forschungsagenda automatisiertes und vernetztes
Fahren ELEVATE des Bundesministeriums fur
Bildung und Forschung unter der Projekttragerschaft
des VDI/VDE umsetzen.

Dazu werden die Projektparteien lhre spezifischen
Kompetenzen in das System einbringen.
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