Ein PreCrash-System auf Basis
multisensorieller Umgebungserfassung

von der Fakultit fir Elektrotechnik und Informationstechnik
der Technischen Universitat Chemnitz

genehmigte

Dissertation
zur Erlangung des akademischen Grades

Doktoringenieur
(Dr.-Ing.)

vorgelegt von
Dipl.-Ing. Michael Skutek
geboren am 16. Mai 1976 in Karl-Marx-Stadt

eingereicht am 24. Januar 2006

Gutachter: Prof. Dr.-Ing. G. Wanielik
Prof. Dr.-Ing. M. Chandra
Dr.-Ing. J. Dickmann

Tag der Verleihung: 20. September 2006






Forschungsberichte der Professur Nachrichtentechnik
herausgegeben von Prof. Dr.-Ing. Gerd Wanielik

Band 3

Michael Skutek

Ein PreCrash-System auf Basis
multisensorieller Umgebungserfassung

D 93 (Diss. TU Chemnitz)

Shaker Verlag
Aachen 2006



Bibliografische Information der Deutschen Nationalbibliothek

Die Deutsche Nationalbibliothek verzeichnet diese Publikation in der Deutschen
Nationalbibliografie; detaillierte bibliografische Daten sind im Internet tiber
http://dnb.d-nb.de abrufbar.

Zugl.: Chemnitz, Techn. Univ., Diss., 2006

Copyright Shaker Verlag 2006

Alle Rechte, auch das des auszugsweisen Nachdruckes, der auszugsweisen
odervollstandigen Wiedergabe, der Speicherungin Datenverarbeitungs-
anlagenundder Ubersetzung, vorbehalten.

Printedin Germany.

ISBN-10: 3-8322-5620-2
ISBN-13:978-3-8322-5620-3
ISSN 1610-1251

Shaker Verlag GmbH « Postfach 101818 « 52018 Aachen
Telefon: 02407/9596-0 « Telefax: 02407/9596-9
Internet: www.shaker.de « E-Mail: info@shaker.de



Das in dieser Dissertation beschriebene PreCrash-System wie auch die Dissertation selbst
entstanden im Rahmen von Arbeiten innerhalb des EU-Projekts APALACI, einem Unterpro-
jekt des EU-Vorhabens PReVENT. Ziel dieser européischen Forderinitiative ist die erhebliche
Verbesserung der Sicherheit und damit eine deutliche Reduktion von Opfern im Straflen-
verkehr. Innerhalb des APALACI-Projektes stehen die Entwicklung, Realisierung und die
Demonstration eines Systems zur Verbesserung der Unfall-Prévention bzw. Unfallschwere-
Reduktion im Vordergrund. Die erfolgten Arbeiten leisten hierfiir einen Beitrag durch die
Entwicklung eines Systems, welches Unfille schon vor dem eigentlichen Unfallbeginn erken-
nen soll.

Konzeption, Implementation und ausfiihrliche Tests fanden innerhalb des DaimlerChrys-
ler-Forschungszentrums in Ulm statt. Alle zur Arbeit benotigten Mittel inklusive der Ver-
suchsfahrzeuge stellte die Abteilung REI/AU zur Verfiigung. Hierfiir und fiir die iiber etwas
mehr als vier Jahre dauernde, sehr gute Zusammenarbeit und Unterstiitzung mdochte ich den
Kollegen dort danken; insbesondere unserem Teamleiter Dr.-Ing. Jiirgen Dickmann, der die
Durch- und Weiterfithrung der Arbeiten am Forschungszentrum iiberhaupt erst ermoglich-
te, dem Kollegen Dr.-Ing. Moheb Mekhaiel, der mir mit fachlichem Rat und aktiver Un-
terstiitzung zur Seite stand, dem Kollegen Nils Appenrodt fiir viele Fragen, Anregungen und
vor allem fiir die Erledigung der Organisation des EU-Projekts und den Kollegen Wolff Luik
und Michael Hieber, die in der Werkstatt viele notwendige Auf- und Umbauten an den Ver-
suchstragern durchfiihrten.

Zwei weitere Kollegen trugen durch unzéhlige fachliche Diskussionen und ihre aktive Un-
terstiitzung zum Gelingen des Projekts bei: Prasanna und mein ,, Gegeniiber” Dirk Linzmeier.

Ein wichtiger Teil der Unterstiitzung fiir diese Arbeiten kam von meinem Betreuer Prof.
Dr.-Ing. Wanielik, der mir die Moglichkeit der Promotion verschaffte, mit fachlichem Rat zur
Seite stand und mir grofie Freiheiten bei den Arbeiten innerhalb des Forschungszentrums lief3.

Dank geht auch an alle Studenten, die mich durch ihre Mitarbeit unterstiitzten und ohne
die Implementation und die vielen Tests des Systems nicht in dem Umfang innerhalb des kur-
zen Zeitrahmens moglich gewesen wéren: Jochen (Jiirgen) Miihlhdusser, Min Wu, Thomas
Rolfes, Benjamin Miiller, Christoph Moll, Peter Doliwa, Martin Prokop, Mustafa Uzunali
und Matthias Keller.

Bad Westernkotten, Januar 2006
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