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»Automatic Runtime Safety Assessment for Autonomous Driving“

Das autonome Fahren von Fahrzeugen im stadtischen Verkehrsumfeld ist eine Herausforderung, die
spatestens von Technokraten, Wissenschaftlern und verschiedenen Forschern verschiedener
Universitaten verfolgt wird, um eine Welt zu verwirklichen, in der das Fahrzeug ohne Fahrer auf der
StraBe fahren kann. Diese Arbeit ist ein Schritt in diese Richtung, um die aktuellen
Forschungsaktivitaten der Universitat zu erweitern, zu erforschen und zu extrapolieren. Ein Teil der
Forschungstatigkeit ist ein qualitativer Analyseaspekt, der an der Laufzeitsicherheit eines autonomen
Fahrzeugs beteiligt ist und die Abstraktion, Kennzeichnung und Klassifizierung verschiedener
Entitdten umfasst, die ein autonomes Fahrzeug wahrend seiner Fahrt wahrnimmt. Ziel der Arbeit ist
es, einen theoretischen Rahmen bereitzustellen, der diese Aspekte berlicksichtigt Verwendung einer
formalen Spezifikationsmethode zur Laufzeitiiberwachung und Vorschlag eines objektorientierten
Datenstrukturansatzes fiir die Modellierung und Planung der Verkehrsumgebung, um ein
ausfallsicheres System fur autonome Fahrzeuge sicherzustellen. Unter Verwendung dieses
Modellierungsansatzes werden alle beteiligten Objekte oder Entitaten in einer einzigen Datenstruktur
gespeichert, um ihre Existenz und Wechselbeziehung zwischen ihnen zu erfassen. Diese
Informationen liefern Eingaben in ein funktionales Steuerungssystem wie ein Echtzeit-
Entscheidungssystem, wo geeignete Fahrmandver und ein Betdtigungssystem eingesetzt werden
koennen.

Die autonome Fahrumgebung ist komplex, dynamisch und zufillig, da sich die zu erkennenden,
gespeicherten und abgerufenen Entitaten sofort andern und der Entscheidungsprozess mindestens
die Aktionen des menschlichen Gehirns nachbilden sollte. Da auftretende Ereignisse bei grolen und
komplexen  Systemzustainden ungewiss sind, kann die traditionelle Methode der
Systemsoftwareentwicklung, bei der alle Entititen und ihre Zustande wiéhrend der Entwurfszeit
erfasst werden, nicht angewendet werden. Um dieses Problem zu 16sen und die Zuverlassigkeit des
Systems zu verbessern, ist eine Laufzeitiberwachung oder -verifizierung erforderlich, um
sicherzustellen, dass das System die definierten Spezifikationen fiir die funktionale Sicherheit erfiillt.
Aufgrund komplexer Multifunktionalitdtsaspekte autonomer Fahrzeuge beschranken wir unseren
Forschungsschwerpunkt auf die Sicherheitsbewertung autonomer Fahrzeuge im Szenario eines
Spurhaltesystems. Ein reprasentatives Domanenmodell fiir die Spurhalteassistenz wird ausschlieBlich
zusammen mit der vorgeschlagenen Datenstruktur und anderen funktionalen Abhdngigkeiten wie
Umwelt-  und Fahrzeugdynamik  behandelt.  Eine  qualitative =~ Uberwachung  der
Laufzeitsicherheitsbewertung wird mithilfe der Formalisierung von Anforderungsmustern untersucht,
die durch einen simulationsbasierten Testansatz fir Robustheit und Systemzuverldssigkeit erganzt
werden kann. Eine vergleichende Studie der traditionellen Funktionen des Spurhalteassistenzsystems,
die Zustandsriickkopplungskontrolle, auf Vision-Algorithmen basierende und auf End-to-End-Lernen
basierende Losungen gegen formale Anforderungsansatze umfasst, wird griindlich untersucht und
eine vergleichende Schlussfolgerung fiir Endschlussfolgerungen gezogen.
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