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Kurzfassung 

Fahrsimulatoren werden zunehmend bei der Entwicklung von Fahrzeugkom-

ponenten und Assistenzfunktionen eingesetzt. Um Rückschlüsse aus den Un-

tersuchungen in der virtuellen Umgebung für das reale Verhalten ziehen zu 

können, muss dem Fahrer im Simulator ein möglichst realistischer Fahrein-

druck geboten werden. An die Nachbildung sämtlicher Informationen wer-

den hohe Anforderungen gestellt. Auch die Reproduktion der Fahrzeugbe-

wegungen und auftretenden Beschleunigungen muss möglichst realitätsnah 

erfolgen. 

Aktuelle Assistenzfunktionen nutzen in einem zunehmenden Maß Informati-

onen aus der Umgebung des Fahrzeuges. Dies sind neben Daten, die über 

Sensoren erfasst werden, auch Informationen aus digitalen Karten. Algorith-

men zur Bewegungssimulation eines Fahrsimulators nutzen häufig die Fahr-

zeugzustände und nur einzelne Informationen aus der Umgebung. Diese Ar-

beit hat das Ziel, die Bewegungssimulation durch die Auswertung mehrerer 

Umgebungsinformationen zu verbessern. Dabei werden, analog zu Assis-

tenzfunktionen, sowohl aktuelle, als auch Informationen über die vorauslie-

gende Strecke verwendet. Aufgrund dieser werden zukünftige Fahrsituatio-

nen erkannt und die Simulatorsteuerung entsprechend optimiert.  

Neben der Vorstellung des Algorithmus wird auf die Simulationsumgebung 

sowie auf die Zusammenhänge mit der Dynamik des Bewegungssystems 

eingegangen. Abgeleitet aus unterschiedlichen Anwendungsfeldern wird der 

Algorithmus in einer repräsentativen Studie anhand verschiedener Fahrsitua-

tionen validiert. Als Referenz wird der Classical-Washout-Algorithmus her-

angezogen. 

Mit dem steigenden Automatisierungsgrad der Fahrzeugführung nehmen 

auch die Simulatorexperimente mit solchen Funktionen zu. Die vorliegende 

Arbeit liefert einen Ansatz für einen Algorithmus zur Bewegungssimulation, 

mit dem die Darstellung der Fahrzeugbewegungen bei solchen Untersuchun-

gen optimiert und somit die Ergebnisse der Studien verbessert werden kön-

nen. 


