
Abb. 2:  Zuordnung der Fusionsfilter und Sensoren Abb. 3:  Fusionsfilter 1 – Blockdiagramm (basierend auf [3])
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Fahrdynamikzustandsschätzung (FZS)

Forschungsprojekt UNICARagil [1][2]

Quellen

Abb. 1:  Skizze UNICARagil Projektfamilie (Copyright Projektkoordinator RWTH Aachen)

Aufgaben
 Bestimmung des Ist-Zustands

der Fahrzeugbewegung
 Ausgabe von Genauigkeit- und

Integritätsmaßen [3]
 Bereitstellung des Ist-Zustands

u. a. an Trajektorienregelung

Hardware und Sensorik
 FZS-Steuergerät mit vier

integrierten µController-Boards
 Fusion von Messdaten aus

 zwei MEMS-IMUs
 einem GNSS-Empfänger
 Odometriesensorik

Software und Signalverarbeitung
 Zwei dissimilare Fusionsfilter

von verschiedenen Entwickler-
gruppen

 Fusionsfilter verarbeiten Teil-
mengen der Sensordaten (siehe
Abb. 2)

 Zweite Fusionsebene ent-
scheidet anhand der von den
Fusionsfiltern berechneten
Integritätsmaßen über die Aus-
gabegrößen [4]

 Beispielhafte Darstellung von
Fusionsfilter 1 durch Block-
diagramm in Abb. 3


