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Integration v0.6
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Fahrerverhaltensmodellierung
Architektur
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Fahrerverhaltensmodellierung
Sensor_Modular_Driver

State.id = agent->Getld();

Ego State.pos.xPos = agent->GetPositionX();
(Output) State.pos.yPos = agent->GetPositionY();

Moving

e Objects
.Eﬁ_,_:g_' —_— (Output)
® « TrafficRulelnformations
Environ-  Trafficsigns in range
ment * RoadGeometrylnformations
(Output) * Lanes: Ego, Left, Right
e Curvature, width, distanceToEndOfLane,
laneid
* MentalModelLanes —_
* LaneSections -y
- yaw
- S
<structSignal<StaticEnvironmentData> const>(out StatEnvironment Container);
<structSignal<EgoData> const>(out EgoData Container);
<structSignal<std::vector<SurroundingMovingObjectsData>>
const>(out SourrMovingObj Container);
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Fahrerverhaltensmodellierung
Information Acquisition

Aktuell:

- Durchleitung der Informationen
(Container) aus dem Modul
Senor_Modular_Driverohne Veranderung

- Mensch sieht immer alles!

information - Weitergabe aller Objekte/ Informationen

R - Unterdriickung von Informationen fiir

zufélligen Zeitbereich

Reaktions-Grundzeit:

Verteilungsform:
Lognormalverteilung
Mittelwert: 537 ms (Griin,
2013)

Standardabweichung: 247 ms
(Griin, 2013)

Minimum (physio-
psychologische, untere Grenze):
180 ms (Lings, 1991)

Ego (Input) Zukiinftig:
- Auswabhl von Informationen, welche im
Moving | Sichtbereich liegen
Objects ' - Blickbewegung,
(Input) Wahrnehmungsbereich
- Weitergabe nurvon Objekten in den
Environ- i Containern, die gesehen wurden
ment
(Input)
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Fahrerverhaltensmodellierung
Mental Model

Aktuell:

- Extrapolation von Objekten, die in der
Vergangenheit gesehen wurden entlang
des jeweiligen Fahrstreifens

- Dynamische Extrapolation von Agenten
aufderhalb der Lanes ,Ego, Left, Right”
(siehe Sensor)

- Weitergabe nurvon Informationen, die
der Fahrer kennt

Zukiinftig:
- Extrapolation von speziellen
Bewegungsmustern (z.B. Spurwechsel)

mental
model

Ego (Input)

Moving Moving
Objects Objects
(Input) (Output)

Environ- Environ-
ment ment
(Input) (Output)
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Fahrerverhaltensmodellierung
Mental Model
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Fahrerverhaltensmodellierung
Situation Assessment

SpeedLimit v_wish Aktuell:
SpeedLimitViolation thw_wish

A 4

- Einordnung vom Signal vom Typ
»MaximumSpeedLimit“

Festlegung einer Wunschgeschwindigkeit auf
Environ- Environ- Basis der Eingaben in ,ProfilesCatalog.xml“ und

t ant Ego (Input) des Speedlimits + eines stochast.
(Ir::z: ) Output) VerstoRwertes

- Festlegung einer Wunschzeitliicke
- Auswahl der den Agenten umgebenden

Fahrzeuge, basierend auf deren Spur,
(Output) sekundarer Spur und Blickersignale
- Schnittstelle zum , Logging“ der Kritikalitat

Zukiinftig:
- Anpassung der Wunschzeitliicke
L - Bewertung der Umwelt (Wetter)
a:;:‘;::::ﬂ t - Konkrete Bewertung der Kritikalitat zur
Handlungsableitung aus Sicht des Fahrers (z.B.
zur Notbremsung)
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Fahrerverhaltensmodellierung
Action Deduction

Follow
FrontRight
FrontLeft

FollowRight

FollowLeft

Environ-
ment
(Input)

LaneChangeModel

v_wish

a_wish

Ay

| LC State / Indicator

Output

action

deduction

Aktuell:

- Folgemodell

- Spurwechselmodell
- Parameter aus XML

Zukiinftig:

- Erweiterung Folgemodell / Interaktion
Infrastruktur

- Veranderung zwischen Komfortbremsung
und Notbremsung
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Fahrerverhaltensmodellierung
Action Deduction

Aktuell:

- Verwendung (Kopie) der Inhalte aus
openPASS v0.6 als Funktionsaufruf

- Keine Komponenten-erstellung im
dynamic-AgentlypeGenerator

<DriverProfile HName="ModnlarDriver">
5tring Eeyv="Type" Value="AlgorithmModularDriver"/>
<5tring Kev="SensorDriverModule" Value="Sensor Modular Driver"/> ZUkunftlg:

<S5tring Eev="AlgorithmLateralModnle" Value="Dummy"/> _ ACtion Execution aUCh aU'BerhaIb
«5tring Eev="AlgorithmLongitndinalModnole" Value="Dummy" /> .
- vom Driver-Model denkbar

m Algenthm_Lateral

m Algonthm_Lengitudinal

, out_desiredSteeringWheelAngle
W.oq i : out_accPedalPos
E ' I out_brakePedalPos e
Umsch ’ A A Umsch Entf out—gear exe cution
» out_indicatorState
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