Satellitennavigation fur autonomes Fahren

Informationen fir Fahrer bereitstellen = Eingreifen in Fahrzeugkontrolle
* Verlangt neues Level von Zuverlassigkeit & Genauigkeit

virtual @ vehicle

« Zusammenspiel mit Umgebungswahrnehmung von Radar/Lidar/Kamera

Autonomes Fahrzeug ,AD-Demonstrator*
« absolut: GNSS (Galileo, GPS, GLONASS, BeiDou) + Referenzdaten

 relativ: IMU (Beschleunigung, Rotation) + Drehzahl/Ausrichtung Rader
« cm-Genauigkeit mit hoher Updaterate, geringer Verzogerung

« AD-Demonstrator kann Fahrstreifen exakt folgen
* Preissprung: D-GNSS+IMU € 30,000 -> € 200 ))-

Herausforderungen Q‘
« Signalunterbrechung (Tunnel, ...) & Multipfad (Urban Canyon, ...) Ye“e
« Verkehrsteilnehmer ,wissen’ absolute Position nicht & Positionsweitergabe fehlt

Aussichten
* Verbindung mit V2X-Kommunikation (Kooperativer ACC, Notbremsassistent, ...)

« Umgebungswahrnehmung von Radar/Lidar/Kamera erweitern (Sichtweite, ...)
« Spurhalteassistent auf Kreuzung, Fahrbahn ohne Markierung, ...

Galileo
« Zuverlassigkeit & Genauigkeit erhohen (zusatzliches GNSS, mehr Satelliten, ...)




