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Abstract

With the bigger number of cars on our roads every year, also the potential
danger to die or get injured in road traffic increases. Most of these accidents
are due to human error, while driver assistant systems like ESP help making
traffic more safe. To increase this effect, advanced driver assistant systems
are under development and a whole body of research is performed all over the
world to enable autonomous driving on our roads.

In this context in 2004 the work for this thesis was started focusing on the
question on how to enable autonomous driving in dynamic traffic scenes, es-
pecially considering dynamic obstacles. An autonomous driving demonstrator
was built that was a platform for research in the field of autonomous navigation
in both structured on road environments and unstructured environments like
parking lots.

Driving among other traffic participants needs a deep understanding of their
behaviors to predict their possible behaviors and act accordingly to ensure safe
driving.

The algorithms presented in this thesis where widely tested on the SmartTer
vehicle at EPFL and ETH and during the preparation of the DARPA Urban
Challenge entry of the Tartanracing Team at Carnegie Mellon University in
Pittsburgh, Pennsylvania, USA. In the SPARC project (Secure Propulsion us-
ing Advanced Redundant Control) the experiences gained from autonomous
driving research where also applied to advanced driver assistant systems and
showed the strong link between autonomous driving and driver assistant sys-
tems.
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Zusammenfassung

Mit der weltweiten jährlichen Zunahme des Strassenverkehrs steigt auch die
Anzahl von Verletzungen und Todesfällen im Strassenverkehr. Da die meis-
ten dieser Unfälle aufgrund von menschlichen Fehlern passieren, helfen mod-
erne Fahrerassistenzsysteme, solche Unfälle zu vermeiden. Um diesen Effekt
zu verstärken und mehr Unfälle zu vermeiden werden verbesserte Fahrerassis-
tenzsysteme entwickelt und die Forschung im Bereich des autonomen Fahrens
vorangegetreiben.

In diesem Kontext hat im Jahr 2004 die Arbeit für diese Dissertation mit
der Frage begonnen, wie autonomes Fahren in alltäglichen Verkehrssituationen
möglich sein kann. Dabei wurde ein besonderes Augenmerk auf die Dynamik
der Verkehrssituation und die Bewegung der anderen Verkehrsteilnehmer gelegt.
Es wurde ein Demonstrator für autonomes Fahren aufgebaut, der als Forschungsplat-
form für Algorithmen zum Fahren sowohl in strukturierten Umgebungen, also
auf Strassen, wie auch in unstrukturierten Umgebungen, wie z.B. auf Parkplätzen,
diente.

In diesem Zusammenhang ist das Erkennen und Verstehen von anderen Verkehrsteil-
nehmern und ihren Absichten besonders wichtig, um ein sicheres Fahren zu
gewährleisten.

Die Algorithmen, die in dieser Arbeit beschrieben werden, wurden auf un-
seren Testfahrzeugen in der Schweiz, aber auch während der Vorbereitung und
Durchführung der DARPA Urban Challenge im Team Tartanracing an der
Carnegie Mellon University in Pittsburgh, USA ausgebig getestet. Im Rah-
men des europäischen Forschungsprojekts SPARC (Secure Propulsion Using
Advanced Redundant Control) wurden diese Erfahrungen auf Fahrerassisten-
zsysteme angewendet, was den tiefen Zusammenhang von Autonomem Fahren
und Fahrerassistenzsystemen aufzeigt.

Schlüsselwörter: Autonomes Fahren, Fahrerassistenzsysteme, Kollisionsver-
meidung
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