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Die weltweite Nachfrage nach Kraftfahrzeugen wird
eine Million nicht iiberschreiten - allein schon aus

Mangel an verfiigbaren Chauffeuren.

Gottlieb Wilhelm Daimler



Kurzzusammenfassung

Bei Fahrerassistenzsystemen und dem zukiinftigen autonomen Fahren kommen bei Inbetrieb-
nahme der sicherheitskritischen mechatronischen Funktionen im Fahrzeug neue Anforderun-
gen hinzu. Bedingt durch umfangreiche Arbeitsablaufe auf den entsprechenden Priifstanden
stellt die Umfeldsensor-Inbetriebnahme am Bandende der Fahrzeugendmontage einen signi-
fikanten Zeit- und Kostenfaktor dar. Daneben wird eine Produktionsabsicherung fir die Inbe-
triebnahme der sicherheitsrelevanten und autonomen Fahrzeugsysteme unumganglich sein,
denn nur sichere Fahrzeuge durfen die Produktion verlassen und sich im StraBenverkehr be-
wegen. Da in naher Zukunft Fahrerassistenzsysteme weiter zunehmen werden, ist es notwen-
dig, eine effiziente Inbetriebnahmestrategie zu entwickeln, um Prifstandsiiberlastungen zu
vermeiden, eine produktionsseitige Funktionsabsicherung der Fahrzeugsysteme sicherzustel-
len und die Prozesskosten niedrig zu halten.

In dieser Arbeit wird eine Losungsstrategie entwickelt, um die geometrische Fahrachse des
Fahrzeugs bereits in der Montagelinie zu ermitteln, da sie fur die Inbetriebnahme eine maf-
gebliche Referenz bildet. Die Prozessvorverlagerung soll durch ein befahigtes Radadaptions-
system in Verbindung mit einem entwickelten Targetmodul realisiert werden. Durch diese
neuen Technologien kénnen viele Inbetriebnahmeprozesse automatisiert in der Montagelinie
ablaufen, die besonders bei autonomen und elektrifizierten Fahrzeugtechnologien Anwendung
finden.






Abstract

In the case of driver assistance systems and future autonomous driving, new requirements are
being added to the end-of-line commissioning of the safety-critical mechatronic functions in the
vehicle. Due to extensive workflows on the corresponding test benches, the commissioning of
environment sensors at the end-of-line in the vehicle assembly represents a significant time
and cost factor. In addition, hedging for the commissioning of the safety-relevant and autono-
mous driving vehicle systems will therefore be unavoidable, because only safe vehicles will be
allowed to leave production and move in road traffic. Since the amount of driver assistance
systems in vehicles will increase in the near future, it is necessary to develop an efficient com-
missioning strategy in order to avoid test bench overloads, to hedge functional safety of the
vehicle systems properly in production and to minimize the process costs.

In this work, a solution strategy is developed to determine the geometric driving axle of the
vehicle already in the assembly line, as it is a relevant reference for commissioning. The pro-
cess shifting is to be realized by a qualified wheel adaptation system in combination with a
developed target module. These new technologies therefore allows a lot of commissioning
processes to be automated on the assembly line, which are particularly used for autonomous
driving and electrified vehicle technologies.
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