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AKTIV

AKTIV steht fir ,Adaptive und Kooperative Technologien
far den Intelligenten Verkehr“. An dieser deutschen For-
schungsinitiative sind 28 Partner beteiligt — Automobil-
hersteller und -zulieferer, Elektronik-, Telekommunikati-
ons- und Softwarefirmen, Forschungsinstitute sowie die
StraBen- und Verkehrsverwaltung.

Mit dem Ziel, den Verkehr der Zukunft sicherer und flls-
siger zu machen, entwickeln die Partner bis Mitte 2010
gemeinsam neue Fahrerassistenzsysteme, Informations-
technologien sowie Ldsungen fir ein effizientes Ver-

kehrsmanagement und Fahrzeug-Fahrzeug- bzw. Fahr-
zeug-Infrastruktur-Kommunikation.

Die Initiative AKTIV besteht aus drei Projekten:

e Aktive Sicherheit

e Verkehrsmanagement
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AKTIV-Aktive Sicherheit

Die Vision automobiler Forschungsanstrengungen ist
langfristig das sichere, teilautonome Fahren mit vielfalti-
gen Unterstitzungsfunktionen fir den Fahrer.

Im Forschungsprojekt AKTIV-AS geht es darum, auf-
bauend auf den Ergebnissen vorausgegangener For-
schungsvorhaben applikationsorientiert zu arbeiten, Pro-
totypen aufzubauen, im realen Verkehr zu erproben und
zu optimieren. So entstehen mittelfristig marktfahige
Fahrerassistenzsysteme. Die Basis fir diese zukunftigen
Systeme ist die zuverlassige und robuste Erfassung der
Fahrumgebung und deren Interpretation, die den Uber-
lasteten und unaufmerksamen Fahrer unterstitzen,
Fehlhandlungen erkennen und diese selbsttatig kom-
pensieren.

Die Forschungsarbeiten werden in 5 AKTIV-AS Teilpro-
jekten durchgeflhrt:

Automatische Bremssysteme zur Kollisionsvermeidung
und Unfallfolgenminderung werden im Teilprojekt
~,Aktive Gefahrenbremsung“ entwickelt. Anders als bei
den heute bereits verfligbaren Notbremssystemen wird
die aktive Gefahrenbremsung an die Verkehrssituation
angepasst sein und wird somit friihzeitiger ausgeldst.
Dies erfordert eine hoch entwickelte Fahrumgebungser-
fassung und -interpretation sowie eine der Situation an-
gepasste Systementscheidung. Einen Schwerpunkt stellt
das abgestufte Warn- und Handlungskonzept (Warnung
> Bremsung > Notbremsung) dar, welches den Fahrer in
das Geschehen mit einbezieht und die Fahreraufmerk-
samkeit berlicksichtigt.

Im Teilprojekt “Integrierte Querfiihrung® wird eine kon-
tinuierliche, integrierte Querfiihrungsunterstitzung fur
den Geschwindigkeitsbereich von 0 bis 180km/h fir
Spurhaltung, Spurwechsel sowie innerhalb von Baustel-
len entwickelt. Ziel ist eine zuverlassige, teilautonome
Spurhaltung auch in komplexen Fahrsituationen. Intensi-
ve Akzeptanztests werden durchgefuhrt.

Kreuzungen sind die Knotenpunkte der Verkehrsstrome.

Sie erfordern eine deutlich héhere Aufmerksamkeit des
Fahrers und sind nach wie vor Unfallschwerpunkte. Das
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Ziel des Teilprojektes “Kreuzungsassistenz“ ist die
Reduzierung der Unfélle an Kreuzungen durch die Un-
terstiitzung des Fahrers beim Uberqueren einer Kreu-
zung und beim Ein- und Abbiegen. Bordsensorik, koope-
rative Kommunikation, Integration von Positionierungs-
und digitalen Karten sowie eine umfassende Situations-
analyse bilden die Basis der Kreuzungsassistenz. Eine
geeignete Auswahl von Informations- und Warnstrate-
gien bis hin zum automatischen Eingriff stellt die optima-
le Unterstiitzung des Fahrers sicher.

Im Teilprojekt “Sicherheit fiir FuBgénger und Radfah-
rer” werden Systeme entwickelt und getestet, die mittels
einer vorausschauenden Sensorik Gefahrensituationen
mit ungeschitzten Verkehrsteilnehmern bereits im Vor-
feld eines drohenden Unfalls erkennen und wirkungsvol-
le SchutzmaBnamen einleiten, die einen Aufprall ver-
meiden oder zumindest die Unfallfolgen deutlich mildern.
Die Bandbreite der MaBnahmen beinhaltet sowohl die
Warnung des Fahrers und der ungeschitzten Ver-
kehrsteilnehmer, den aktiven Eingriff in das Bremssys-
tem als auch die Verwendung (ir-)reversibler Schutzme-
chanismen. Die zuverlassige Aktivierung dieser MaB-
nahmen stellt eine groBe Herausforderung fir die Sen-
sorik dar, insbesondere hinsichtlich der Erscheinungs-
vielfalt von ungeschitzten Verkehrsteilnehmern in kom-
plexem Verkehrsumfeld, der kurzen Reaktionszeiten und
einer angepassten Situationsanalyse.

Das querschnittliche Teilprojekt “Fahrsicherheit und
Aufmerksamkeit” beschéftigt sich mit der Erfassung der
Fahreraufmerksamkeit mit Hilfe von Umgebungssensorik
und/ oder Videokameras. Zur Anpassung der Warn- und
Eingriffsstrategien in den Applikationsprojekten wird der
Aufmerksamkeitsgrad des Fahrers mit einbezogen. Zu-
satzliche MaBnahmen zum Erhalt der Fahreraufmerk-
samkeit werden untersucht. Fir aktive Sicherheitssys-
teme werden Entwicklungsmethoden geschaffen und
hinsichtlich ihres Einsatzes in kritischen Situationen un-
tersucht. So kann das Langzeitverhalten des Fahrers
und der Systemeinfluss auf die Unfallzahlen vorherge-
sagt werden. Nicht zuletzt werden rechtliche Aspekte der
Systemeinfiihrung diskutiert.

Die AKTIV-AS Partner sind Adam Opel GmbH, Allianz Zentrum fir Technik GmbH, AUDI AG, Audi Electronics
Venture GmbH, BMW Forschung und Technik GmbH, Bundesanstalt fiir StraBenwesen, Continental Teves AG &
Co.0HG, DaimlerChrysler AG, MAN Nutzfahrzeuge AG, Robert Bosch GmbH, Siemens Restraint Systems GmbH,
Siemens AG und Volkswagen AG. Als Unterauftragnehmer arbeiten auBerdem zahlreiche Universitats- und For-
schungsinstitute sowie kleinere und mittelstdndische Unternehmen.

Projektkosten / -férderung: 37,5 M€ / 15 M€

Projektleiter: Dr. Ulrich Kressel, DaimlerChrysler AG



AKTIV-Verkehrsmanagement

Die Vernetzung intelligenter Systeme im Fahrzeug mit
intelligenter Infrastruktur mittels Kommunikation und
Kooperation im Verkehr ist das Ziel von AKTIV-VM. Die-
se Kooperation wird zu neuen Formen der Zusammen-
arbeit zwischen der Automobilindustrie, den Betreibern
des StraBennetzes, Anbietern von Daten- und Informati-
onsdienstleistungen und Herstellern von Endgeréaten
fuhren. ,Kooperation im Verkehr” bedeutet aber auch
eine starkere Interaktion von technischen Prozessen, die
durch den Einsatz neuer Technologien und Software
sowie durch die Verfligbarkeit neuer Kommunikations-
medien ermdglicht wird.

Die 6 AKTIV-VM Applikationen verbinden Verkehrs-
und Informationszentralen, straBenseitige Infrastruktur-
einrichtungen und intelligente Fahrzeuge auf neuartige
Weise.

Im ,,Netzoptimierer” werden samtliche Informationen
Uber den aktuellen Verkehrszustand in einer Zentrale
zusammenlaufen. Diese werden ausgewertet und in ein
abgestimmtes MaBnahmen- und Informationspaket um-
gesetzt. Infrastruktureinrichtungen wie z. B. Wechselver-
kehrsanzeigen werden direkt mit Informationen versorgt.
Die Verteilung der Informationen an die Verkehrsteil-
nehmer erfolgt in enger Interaktion mit der Applikation
sinformationsplattform”. Im Rahmen der angestrebten
Kooperation werden Informationen nicht nur, wie heute
Ublich, vom ,6ffentlichen Partner” zum ,privaten Partner",
sondern in beiden Richtungen flieBen.

Bei der straBenseitigen Infrastruktur wird die ,Virtuelle
Verkehrsbeeinflussungsanlage (VBA)“ eine zentrale
Rolle einnehmen. Verkehrsinformationen werden hier
nicht mehr nur Gber Schilderbriicken, sondern auch di-
rekt ins Fahrzeug kommuniziert. So kénnen die heute
bekannten und neue Informationen direkt im Fahrzeug
angezeigt bzw. von Systemen zur Fahrerunterstiitzung
verarbeitet werden. ,Virtuell” bedeutet, dass die Informa-
tionen ganz ohne Infrastruktureinrichtungen an verkehr-
lich bedeutsamen Punkten, wie z.B. an Baustellen, ver-
teilt werden kénnen.

Die Steuerung des Verkehrsflusses an Knotenpunkten

bernimmt die ,Kooperative Lichtsignalanlage“. Uber
diese AKTIV-VM Applikation sind auch bestehende
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Ampelanlagen in die neuartigen Informationskonzepte
einzubinden, was insbesondere fir die Steigerung der
Leistungsfahigkeit auf Umleitungsstrecken von Bedeu-
tung sein wird. Wartezeiten an Lichtsignalanlagen wer-
den ebenso verringert wie Larm und SchadstoffausstoB.

Im Teilprojekt “Adaptive Navigation” werden koopera-
tive Fahrzeug-Infrastruktur Technologien zur dynami-
schen Navigation und zur Information des Fahrers ent-
wickelt. Zusétzlich zu FM, DAB und UMTS wird ein direk-
ter Kommunikationslink zu infrastrukturbasierten Applika-
tionen (z.B. virtuelle VBAs) eingerichtet. So kdnnen Rei-
sezeiten, Umleitungsempfehlungen und Anzeigen der
Infrastruktur direkt in die Navigation integriert und dem
Nutzer in einem System angeboten werden. Die so er-
reichte Durchgéangigkeit der Informationsdarbietung wird
zur Steigerung der Akzeptanz und zur optimalen Nut-
zung des Verkehrsnetzes beitragen.

Technologien zur Optimierung des Verkehrsablaufs und
vorausschauendes, kooperatives Fahren in speziellen
Situationen sind die Ziele der Applikation ,,Stérungs-
adaptives Fahren®. Die Erfassung der lokalen Ver-
kehrssituation durch die Fahrzeuge und der Informati-
onsaustausch zwischen Fahrzeugen und Infrastruktur
verbessern die Leistungsfahigkeit des StraBennetzwerks
in kritischen Situationen wie z.B. in Baustellenbereichen.
Die Verarbeitung dieser Informationen in den Fahrzeug-
systemen fihrt zur optimalen Nutzung der vorhandenen
Kapazitaten auf der Strecke.

Die ,Informationsplattform® stellt die zentrale Dreh-
scheibe fur strategie- und verkehrslagebasierte Informa-
tionen dar. Daten und Informationen aus unterschiedli-
chen Quellen werden aufbereitet und, entsprechend
angepasst, fir die Applikationen bereitgestellt. Diese
Datenplattform gewahrleistet eine applikationsibergrei-
fende Georeferenz und die dezentrale Pflege von ver-
kehrstechnischen Kartenattributen.

Konkrete Aussagen Uber das Wirkungspotential wird das
Querschnittsteilprojekt ,,Bewertung” liefern. Diese wird
sich auf umfangreiche Feldversuche im Testfeld Hessen
stitzen. Die in AKTIV-VM gewonnenen Ergebnisse wer-
den Uber die ,Kooperations- und Innovationsforen®
mit einer breiten Fachoffentlichkeit diskutiert.

Die AKTIV-VM Partner sind Adam Opel GmbH, BMW AG, DDG — Gesellschaft fur Verkehrsdaten mbH, Ford For-
schungszentrum Aachen GmbH, Hessisches Landesamt fiir StraBen- und Verkehrswesen, Hochschule fiir Technik
und Wirtschaft des Saarlandes, IBEO Automobile Sensor GmbH, Institut fir Automation und Kommunikation e.V.
Magdeburg, MAN Nutzfahrzeuge AG, PTV AG, Robert Bosch GmbH, Siemens AG, Technische Universitat Miin-
chen, Teleatlas Deutschland GmbH, Transver GmbH, Universitat Hannover, Universitdt Kassel, Volkswagen AG. Als
Unterauftragnehmer arbeiten auBerdem zahlreiche Universitats- und Forschungsinstitute sowie kleinere und mittel-

standische Unternehmen.

Projektkosten / -férderung: 18 M€ / 10 M€

Projektleiter: Dr. Michael Ortgiese, PTV AG



Cooperative Cars
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Das Projekt CoCar widmet sich der Grundlagenfor-
schung auf dem Gebiet der Fahrzeug-Fahrzeug- und
Fahrzeug- Infrastruktur-Kommunikation mittels zellularer
Mobilfunktechnologien fir zukiinftige kooperative Fahr-
zeuganwendungen. Finf Partner aus der Telekommuni-
kations- und Automobilindustrie entwickeln plattformun-
abhéngige Kommunikationsprotokolle und innovative
Systemkomponenten. Ausgewahlte Anwendungen wer-
den prototypisch realisiert und Umsetzbarkeitsanalysen
durchgefiihrt.  Innovationspotenziale und zukinftige
Netzwerkerweiterungen von zellularen Systemen zur
Unterstitzung von kooperativen, intelligenten Fahrzeu-
gen werden identifiziert und demonstriert.

In einem ersten Schritt werden potenzielle Applikations-
szenarien spezifiziert, Datenflisse und Informationsin-
halte analysiert und kommunikationstechnische Anforde-
rungen der zellularen C2C und C2I Applikationen identi-
fiziert. Verkehrs- und Kommunikationsmodelle werden
ausgearbeitet.

Ein Netzlast- und ein Latenzzeitsimulator werden entwi-
ckelt. Die korrekte Funktionsweise dieser Simulations-
umgebungen wird anhand eines breiten Spektrums von
Telematikanwendungen und zugehérigen Kommunikati-
onsmodellen verifiziert. Die Simulationsergebnisse bil-
den die Grundlage fir die Analyse der technischen
Machbarkeitsstudien. Diese werden unter anderem For-
schungs- und Entwicklungsschwerpunkte flr zukinftige,
zellulare Netztechnologien aufzeigen. Erweiterbare
Fahrzeug-Anwendungsprotokolle fir einen globalen
Einsatz werden ausgearbeitet und im Rahmen des Pro-
jektes evaluiert.

Das Projekt CoCar wird im Rahmen der AKTIV Initiative
durchgefiihrt. Obwohl CoCar ein unabh&ngiges, vom
Bundesministerium flr Bildung und Forschung geférder-
tes Projekt ist, werden die Arbeiten in enger Kooperation
mit den Projekten AKTIV-AS und AKTIV-VM, geférdert
vom Bundesministerium fir Wirtschaft und Technologie,
durchgeflhrt. Die in den Projekten erzielten Ergebnisse
werden nach zweijahriger Forschungsarbeit gemeinsam
prasentiert.

Die CoCar Partner sind DaimlerChrysler AG, Ericsson GmbH, MAN Nutzfahrzeuge AG, Vodafone Group R&D

Germany, Volkswagen AG.
Projektlaufzeit: 2 % Jahre
Projektkosten / -férderung: 4,2 M€ / 2,1 M€

Projektleiter: Dr. Friedhelm Ramme, Ericsson GmbH



