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Szenarien und Treiber der Markteinfiihrung von V2X

Anwendungen:

SAE 0 1 2 3 5 Eine Einflhrung der V2X Anwendungen in Zusammenarbeit der
Keine Fahrer Partielle Bedingte Volle Automobilhersteller mit der 6ffentlichen Hand ist erfolgsverspre-
aunamal: Assistenz ke Automati- Auilieds chender ist als Einflihrung, die ausschlielflich von Automobilher-
sierung sierung R D stellern vorangetrieben wird. Entscheidend fur die Einfihrung der
BAst 0 p / 5 % V2X Anwendungen sind eine fri_‘_|he Erlebbarkeit der Fun_ktiop, ein
S A e e erkennbarer Zusatznutzen, sowie eine hohe Zuverlassigkeit. Es
Only metsat et konnen V2X Anwendungen identifiziert werden, die aufgrund einer
A— vergleichsweise niedrigen Abhangigkeit von der Ausstattungsrate
VDA 0 1 2 3 5 Uber ein héheres Realisierungspotential in der friihen Einfiihrungs-
Driver Assistiert Teilauto- Hochauto- Fahrerlos phase verfugen als andere Anwendungen. Im urbanen Raum wird

Only matisiert matisiert

zuerst mit der Einsatzfahrzeugwarnung (Day One Application)
gerechnet, wohingegen V2X Anwendungen fiir urbane Knoten-
punkte (z. B. Ampelphasenassistent, Kreuzungsquerverkehrs-
assistent) voraussichtlich erst in der spaten Einfiihrungs-phase auf
den Markt kommen werden.

SAE: Society of Automotive Engineers | BASt: Bundesanstalt fiir StraRenwesen | VDA: Verband der Automabilindustrie

Automatisierung des Fahrens:

Derzeit ist eine Vielzahl an Fahrerassmtgnzsystemen auf dem DIE V2X ANWENDUNG IST....
Markt verflgbar, bestehende Fahrerassistenzsysteme werden - : 2 A e FES

. . ai g i ) zZwingen aen 1 :
weiterentwickelt und zusammengefiihrt, die ersten teilautomati- b EreiaAing EChaain
sierte Fahrfunktionen befinden sich in der Markteinfiihrung und Erweiterung automatisierter Fahrerassistenz-
hohere Stufen der Automatisierung werden angestrebt. Die Ge- automatisierter Fahrfunktionen: systeme bzw.

hichte der Fah ot t b 1978 mit d Arifi Fahrfunktionen: automatisierter
Schichte der rahrerassistenzsysieme begann mit aem Anti- - Kreuzungslotse Einfahr- Fahrfunktionen
blockiersystem (ABS). Mittlerweile sind Bremsassistenten bzw. -Ampelphasenassistent und Startassistenz, als iiberfliissig:
Notbremsfunktionen auf dem Markt verfiigbar, die FuRganger und (SimTD) : Kreuzungsassistenz -Verkehrszeichenassistent

-Intelligente, kooperative (UR:BAN) (simTD)

querenden Verkehr an Kreuzungen erkennen und entsprechende Kreuzung (SAFESPOT) -Sicherheit an “Kreuzungs-
Bremsunterstiitzung bieten. Fahrerassistenzsysteme (ibernehmen -Radfahrer- Kreuzungen, je nach Use querverkehrsassistent
die Langs- oder Querfilhrung des Fahrzeugs, wihrend automati- ?Jg‘fg:['\ln)“cmung %ﬁ:ﬁtfsrﬁ:;zzgzms“cm Eg{:ge?r)leit ot
sierte Systeme je nach Stufe sowohl Langs- als auch Querfiihrung -Kreuzungslotse Einfahr- (simTD) Kreuzungen (SAFESPOT)
oder gar die gesamte Fahraufgabe (bernehmen. Derzeit befindet und Startassistenz, ACC -Straflenzustand (simTD) -Hinderniswarnung
sich mit dem Stauassistenten die erste teilautomatisierte Fahr- (RS Efit[;a.'rﬁg)”wetterwamung (gg‘ggés i
funktion in der Einfiihrung. Hohergradig automatisierte Fahrfunk- -Schutz schwécherer (SAFESPOT)
tionen werden zuerst auf Autobahnen Einzug halten. Hochauto- Verkehrsteilnehmer -Fahrstreifenwechsel
matisiertes Fahren in Stadten wird aufgrund der hohen Komplexitat : \PARECHET) (SARE RO

des Verkehrsgeschehens erst deutlich spater moglich sein.

...unabhingig von automatisierten Fahrfunktionen umsetzbar:
Einsatzfahrzeugwarnung (simTD, SAFESPOT, UR:BAN)
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P 2p  Day One spéte . ; -

& Applications Einfihrungs- R beschriebenen Fahrerassistenzsysteme, automatisierten Fahr-

5 60 phase Kooperative funktionen und V2X Anwendungen, konnen Einschatzungen

SE s Fusion V2V mit Absprachen hinsichtlich ihres Zusammensplels abgeggben V\:’erden. Einige V2X

= - Umfeldmodell B Anwendungen stehen in Konkurrenz mit bereits auf dem Markt

i ' Sensorinforme: verfugbaren Fahrerassistenzsystemen (z. B. Verkehrszeichen-

§ Phase 1 A assistent), weswegen die Kaufbereitschaft potentieller Kunden

g 20 E,nfgg:‘uigs_ deutlich eingeschrankt ist. V2X Anwendungen kénnen grund-

T - phase satzlich den Erfassungsbereich der fahrzeugeigenen Sensorik

S . deutlich erweitern - es ist méglich, um Ecken und durch Hinder-
N O™~ 0 O © o N M WM W A O o N MmN nisse hindurch zu schauen. Das macht die V2X Kommunikation
LELERILILLTIgLgIggesgegegegegegee wiederrum in manchen Szenarien zu einer notwendigen eite-

Jahr rung automatisierter Fahrfunktionen (z. B. Radfahrer-Schutzein-
richtung). Dies gilt insbesondere fir kritische Situationen im Kreu-
zungsbereich.
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