Deutsch-japanische Forschungskooperation im automatisierten und
vernetzten Fahren: Virtuelle Validierung (CAD]JapanGermany: VIVID)

(Japanese-German Research Collaboration on Connected and Automated Driving: Virtual Validation)

Motivation

Autonomes Fahren ist ohne Fahrzeuge und Kom-
ponenten, die héchste Sicherheit bieten, nicht vor-
stellbar. Fahrzeuge missen mit anderen Verkehrs-
teilnehmenden effizient und effektiv kommunizieren
kénnen sowie Kunden- und Nutzerbedirfnisse er-
fullen. Ziel der deutsch-japanischen Forschungsko-
operation im automatisierten und vernetzten Fah-
ren ist es, Uber gemeinsame Forschungs- und Ent-
wicklungsarbeiten den Know-how-Austausch zu
starken und landerspezifische Erkenntnisse fiir die
gemeinsame Weiterentwicklung des autonomen
Fahrens zu nutzen. Sicherheit und Validierung ste-
hen dabei im Vordergrund.

Ziele und Vorgehen

Im Projekt zur virtuellen Validierung beschéftigen
sich die Forschenden mit der Frage: ,Wie kann die
Sicherheit automatisierter und vernetzter Fahrfunk-
tionen bewertet und gewahrleistet werden?* Dazu
werden virtuelle Testumgebungen fir die Sensor-
systeme entwickelt, die fir das autonome Fahren
von zentraler Bedeutung sind. Sie dienen der Simu-
lation der Funktion der Sensorik. Im Vorhaben wird
untersucht, wie realitatsnah solche Tests in virtuel-
ler Umgebung sein kdnnen und in welchem MaR sie
die tatsachliche Komplexitat von Testfahrten abbil-
den konnen. Ziel ist es, realistische Modelle fur
Szenarien, Sensoren und Umgebungen zu entwi-
ckeln, die eine Standardisierung und internationale
Verbreitung der virtuellen Testmethode ermdgli-
chen. In Zusammenarbeit mit den japanischen
Partnern werden komplementére wissenschaftliche
Ansatze und zentrale Fragen der Modellierung, Si-
mulation und Validierung bearbeitet.

Innovationen und Perspektiven

Durch die Nutzung virtueller Methoden wird ein
Vielfaches an Testkapazitat im Vergleich zu realen
Testfahrten zur Optimierung von automatisierten
und vernetzten Fahrfunktionen ermdéglicht. Somit
wird die Bewertbarkeit der Zuverlassigkeit und
funktionalen Sicherheit des vernetzten und automa-
tisierten Fahrens ermdglicht und gesteigert.

Erforschung virtueller Testumgebungen fiir das autonome Fah-
ren (Quelle: TU limenau).
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