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Fahrerassistenzsysteme
Driver Assistance Systems

Christoph Stiller, Universität Karlsruhe (TH)

Die maschinelle Realisation men-
schenähnlicher Wahrnehmungs-
und Handlungsfähigkeiten durch
technische Module bildet eines
der faszinierendsten Forschungsfel-
der unserer Zeit. Getrieben durch
den technischen Fortschritt in der
Sensor- und Mikroprozessortech-
nologie sowie in algorithmischen
Verfahren der technischen Ko-
gnition und nicht zuletzt durch
Marktbedürfnisse nach zunehmend
„intelligenten“ sich am Menschen
orientierenden Produkten finden
kognitive technische Systeme zu-
nehmend und kaum bemerkt Ein-
gang in unseren Alltag.

Besonders der Automobilsektor
bildet ein viel beachtetes Anwen-
dungsfeld für die Forschung im Be-
reich maschineller Kognition. So ge-
nannte Fahrerassistenzsysteme neh-
men die Fahrzeugumgebung senso-
riell wahr und generieren aus der
Interpretation der aktuellen Situa-
tion heraus angemessenes automa-
tisches Handeln. Wie kaum ein an-
deres Innovationsfeld verändern sie
dadurch das Verhalten und die Ent-
wicklung künftiger Fahrzeuge maß-
geblich und verbessern Komfort,
Effizienz und Sicherheit künftiger
Automobile.

Zum Verständnis von Fahreras-
sistenzsystemen ist die Durchdrin-
gung verschiedenartiger wissen-
schaftlicher Disziplinen erforder-
lich. Dieses Schwerpunktheft soll
auf ausgewählte Bereiche hiervon
Schlaglichter werfen. Dabei wird

besonderes Gewicht auf die sen-
sorielle Umgebungserfassung und
die Umgebungsinterpretation ge-
legt, da diese Gebiete eine Art
„Flaschenhals“ für die Leistungsfä-
higkeit heutiger Fahrerassistenzsys-
teme darstellen.

Die Beiträge dieses Schwer-
punktheftes stellen aktuelle For-
schungsergebnisse in den oben ge-
nannten Bereichen vor. Der erste
Beitrag mit dem Titel „Kreuzungs-
Verstehen – Ein wissensbasierter
Ansatz“ stellt Methoden zur Wis-
sensrepräsentation durch Ontolo-
gien dar und zeigt Schätzmethoden
zu deren Populierung auf. Dadurch
werden einerseits Lösungsansätze
für die Handhabung der hohen
Komplexität von Verkehrsszenen
angeboten. Andererseits werden
konkrete messtechnische Verfah-
ren für die Kreuzungswahrnehmung
mit Hilfe von Videosensorik und ei-
ner digitalen Karte vorgestellt.

Der zweite Beitrag „Mit aktiven
Sensoren das Kfz-Umfeld erfassen“
gibt einen Überblick über die
unterschiedlichen Sensorprinzipien
für die Fahrzeugumfelderfassung.
Diese gehen in Teilbereichen über
die menschlichen Sinnesfähigkei-
ten hinaus, sodass langfristig das
Potenzial für Fahrerassistenzfunk-
tionen gegeben ist, besser zu werden
als der menschliche Fahrer. Der
Beitrag zeigt Sensorsignalverarbei-
tungsmethoden und Fusionskon-
zepte für die Umgebungswahrneh-
mung auf und diskutiert praxisrele-

vante Aspekte für den automobilen
Einsatz.

Diversitäre Wahrnehmung wird
von vielen Wissenschaftlern als
Schlüsseltechnik für sicherheitsre-
levante Fahrerassistenzfunktionen
betrachtet. Der Beitrag „Kollisions-
vermeidung durch raum-zeitliche
Bildanalyse“ stellt ein Verfahren
vor, das stereoskopische Disparität
mit zeitlicher Bewegungsinforma-
tion pixelweise diversitär in einem
als „6D Vision“ bezeichneten Ansatz
verknüpft.

Im Beitrag „Videobasierte 4D-
Umfelderfassung für erweiterte
Assistenzfunktionen“ wird schließ-
lich eine Videosensorik für die
konkrete Anwendung eines Stau-
assistenten vorgestellt. Aufbauend
auf dem 4D-Prinzip einer räum-
lich-zeitlichen Objektbeschreibung
werden eine Systemstruktur und
grundlegende Operatoren für die
Funktionsrealisierung eingeführt.

Zum Gelingen dieses Themen-
hefts haben viele Personen beige-
tragen. Besonderer Dank gilt den
Herausgebern für die Ermöglichung
dieses Hefts und die engagierte
Zusammenarbeit von der Ideen-
bis zur Druckphase. Den Autoren
danke ich für die vielfältigen Bei-
tragseinreichungen. Nicht zuletzt sei
den Gutachtern gedankt, die durch
ihre Kommentare die Auswahl und
Überarbeitung dieses Heftes mitge-
staltet haben. Naturgemäß stellt ein
solches Schwerpunktheft eine Aus-
wahl der für die Fahrerassistenz

it – Information Technology 49 (2007) 1/ DOI 10.1524/itit.2007.49.1.3  Oldenbourg Wissenschaftsverlag 3



Editorial

relevanten Aspekte vor. Es bleibt
zu hoffen, dass die Einblicke dieses
Heftes bei den Lesern Informati-
onshunger in diesem spannenden
Themengebiet wecken, für dessen
Stillung die unten stehenden so-
wie die in den Beiträgen gegebe-
nen Literaturverweise dienen mö-
gen.
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