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Im 6ffentlich geférderten Projekt “Verifikation- und Validierungsmethoden automatisierter
Fahrzeuge im urbanen Umfeld” (VVM) arbeitet ein breites Spektrum an Industriepartnern
und Forschungsinstituten an Methoden um eine Freigabe hochautomatisierter Fahrzeuge zu
ermoglichen. Ein wichtiger Bestandteil davon ist die systematische Analyse der Szenarien in
denen sich dieses Fahrzeug fortbewegen kann. Der hohe Komplexitatsgrad und offene
Kontext dieser Szenarien im urbanen Umfeld stellen dabei eine groe Herausforderung dar
und die Perzeptionsfahigkeit hat einen maRgeblichen Einfluss ob sich das Fahrzeug in einem
Szenario sicher verhalten kann. In dem hier vorgestellten Arbeitspaket des VVM Projekts
wird der Einfluss der Perzeption auf die Kritikalitat von Szenarien durch die
Charakterisierung von Perzeptionsphanomenen wie Spiegelung, Verdeckung,
Sensorreichweite etc. untersucht. Dafliir werden Methoden erarbeitet um diese Phanomene
in einem passenden Abstraktionsgrad zu identifizieren und anschlieBend daraus
Guteanforderung an die Perzeption abzuleiten sowie eine Bewertungsgrundlage fiir eine
ausreichende Perzeption zu schaffen.



