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Der Verkehrsflufl auf européischen Stralen nimmt stdndig zu. Hierdurch wiirde die Unfallwahrscheinlichkeit
stetig wachsen und die Verkehrssicherheit sinken, wenn nicht gemeinsam von Seiten Gesetzgeber, Gremien,
Fahrzeugherstellern und Zulieferern sowie den fiir die Infrastruktur zustdndigen Bereichen gegengesteuert
wiirde. Speziell auf die Fahrzeugindustrie bezogen wurden Systemverbesserungen zur Steigerung der passiven
als auch zunehmend der aktiven Sicherheit eingefiihrt. Dennoch liegen die Zahlen der Verletzten und Toten auf
unseren Stralen unakzeptabel hoch. Fiir 2010 wurde daher das Ziel anvisiert, die Unfallzahlen zu halbieren,
weitere Assistenzsysteme einzufithren und den Fahrer zu unterstiitzen.

Die Zeit ist nicht lang, die Komplexitit der Systeme nimmt weiter zu, deren Integration erfordert wachsenden
Aufwand an Zeit, aber auch an Kosten, wenn nicht die Qualitit negativ beeinflufit werden soll. Es wird daher
vermehrt die Bereitstellung von Konzepten notwendig, die es den gemeinsam entwickelnden Bereichen aus
Fahrzeugherstellern und Zulieferern erlaubt, iiber modular angelegte Schnittstellen und Interfaces sowohl am
Produkt selbst, als auch mit den Tools arbeiten zu kdnnen. Vereinheitlichung dieser Tools und Prozesse zum
einen, aber auch ein gemeinsames, visiondres Bild des Gesamtzieles ist erforderlich. Die bisherigen
Technologien sind weitgehend ausgeschopft. Innovationen fiir Zukunftskonzepte gewinnen wieder an Bedeutung
und damit die Suche nach neuen Wegen.

Hier scheint uns das Gebiet der Mechatronik fast zum richtigen Zeitpunkt neue Moglichkeiten zu bieten.

Seit September 2001 wird daher in dem européisch geforderten Projekt PEIT — Powertrain equipped with
intelligent Technology — in Zusammenarbeit von Lieferanten, Zulassungsbehdrden, dem Kraftfahrtbundesamt
und DaimlerChrysler ein Konzept erarbeitet..

Ziel ist die Darstellung eines Plattformkonzepts zur einfachen Applikation und Integration von
Assistenzsystemen {iber eine genormte Schnittstelle. Sowohl der Homologationsprozess als auch die
notwendigen Tools werden betrachtet. Und nicht zuletzt ist die Gesellschaft, der Kunde und der Gesetzgeber
iiber Offentlichkeitsarbeit in den VeriinderungsprozeB hin zu mechatronischen Lésungen und deren Akzeptanz
einzubinden.

In dem nun erweiterten Ansatz, das Drive-by-Wire Plattformkonzept in das Fahrzeug zu integrieren und mit den
Assistenzsystemen konsequent zu verbinden, enstand das ab 1/2004 laufende, ebenfalls europdisch geforderte
Projekt SPARC — Secure Propulsion with Advanced Redundant Control. In diesem Projekt wird die Anbindung
von PEIT an die drei europiischen Projekte PREVENT — Summe aller Assistenzsystemfunktionen, AIDE —
Summe aller HMI-Funktionen und EASIS — Konzept einer zukiinftigen Systemarchitektur, betrieben.

So konnte auf der Grundlage etablierter und bewihrter Technologien, auch durch vermehrte Anwendung der
Sensorik und Informatik, iiber Umfelderkennung und Fahrstrategiebildung ein weiterer Schritt in Richtung
Verkehrssicherheit eingeleitet werden.
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PEIT - Powertrain Equipped with Intelligent Technology
SPARC - Secure Propulsion with Advanced Redundant Control

Symposium ,Active Safety with Driver Assistant Systems*
Garching nearby Miinchen

Motivation of PEI

-~ Accident report

In Germany alone about 60.000 people / year are injured or lose
life in accidents

The most dangerous accident classes with heavy good vehicles
involved are:

- jack knifings,
- trailer oscillations
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Whatis PEIT?

An european project financed by the european
commission in the 5.th frameprogram

Powertrain

Equipped

\._[ Jowertrain

Goal of PEIT

Motivation

o= Improve

« overall traffic safety




Objectives of PEIT

General Objectives

An overall improvement in safety with a fully
electronically controlled powertrain.

This is achieved by integrating:

* DaimlerChrysler AG
 Continental

* iQ-Battery

* Knorr Bremse

* [VECO




Objectives of PEIT_

Central Architecture

Brake-by-Wire

Objectives of PEIT_
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Objectives of PEIT _

Brake-by-Wire

«J installation in prototype is finished
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«J installation in HIL-testbench is finished
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Objectives of PEIT _

Steer-by-Wire
(essential for ESP with steering control )
g M «J 2-electronic-circuit-architecture

) new hardware structure and safety
management philosophy




Objectives of PEIT

Steer-by-Wire
(essential for ESP with steering control )
«J installation in prototype is finished

) installation in HIL-testbench is running

Steer-by-Wire

© Mercedes-Benz Lenkungen GmbH

u Power supply
 System-Data-Bus
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Objectives of PEIT

ESP Il

(ESP with steering control)

) next generation of a reactive assistant system

) increase of safety level
reduction of braking distance
increase of vehicle stability in critical situations




ESP Il

(ESP with steering control)
J development of algorithms is nearly finished

Objectives of PEIT _

------

M testing is now running

Objectives of PEIT _

Powertrain Controller
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Objectives of PEIT_

Homologation aspect

- Defining of an European Homologation path for

* New kind of Powertrain Architecture
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PEIT Testbench
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— Define clear SW/HW-interfaces of newly
to develop Safety Decision Control
Systems within automotive applications

— Extend safety concept of heavy goods
vehicle to full tractor-trailer combination
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* DaimlerChrysler AG * Simtec
° e_Stop * ETAS
» SKF * Dlrr-Schenck AG

Safety Decision Contr

— Nowadays, Preventive Systems passes safety
relevant information towards the driver directly,
SPARC aims at a Safety Decision Control
Systems within automotive applications
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e Aim1:
— Define clear SW/HW-interfaces of newly to
develop Safety Decision Level control Systems

to other related development
e Aim 2:
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Define clear SW/HW-interfaces within automotive
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New Trailer Concept

—

Br F

EMB

oo H

EMB

Tractor

PLC

Trailer
ECU

Trailer




New Trailer Concept

Centralmodule Trailer Trailer-axle
B preparation compressed air M brake pressure control
B vehicle communication B ABS-control
B control of lightning B air suspension
B [oad management M |ift axle
PLC- M stamp control B storage of compressed air
connection \
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Integration SPARC Trailer_

Trailer with

Modular scaleable
SPARC concept set-up
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