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18. Kurzfassung 

Im Verbundprojekt VALISENS wurde ein kooperatives Gesamtsensorsystem für automatisiertes und vernetztes Fahren entwickelt, 
das fahrzeugseitige und infrastrukturseitige Sensordaten integriert und zu einem konsistenten Lagebild fusioniert. Ziel war es, die 
Grenzen der rein fahrzeugbasierten Wahrnehmung – insbesondere in komplexen urbanen Verkehrsszenarien – durch kooperative 
Sensorik und V2X-Kommunikation zu überwinden. 

Bestandteil des Gesamtsensorsystems war dabei u.a. ein infrastrukturseitiges Radarsystem. Dieses wurde von smartmicro 
entwickelt und bestand aus mehreren 77 GHz Radarsensoren und einer Radarfusionseinheit, welche Objekttracking, -fusion und -
klassifikation auf Radarebene durchführte. Die daraus resultierenden Objektdaten wurden an das heterogener 
Gesamtsensorsystems übertragen, wo dann eine effiziente Fusion auf Objektdatenebene mit den Daten der anderen 
Sensorsysteme stattfand. 

Zudem wurden Verfahren zur Zustandsüberwachung der Radarsensoren entwickelt und implementiert. So werden Interferenzen 
durch andere Radarsensoren erkannt und unterdrückt, sowie Beeinträchtigungen durch starken Niederschlag, Sensorblindheit 
und Fehlausrichtungen erkannt. 

Das entwickelte Radarsensorsystem wurde erfolgreich in das Gesamtsystem integriert und im realitätsnahen Testfeld in Dresden 
an einer Kreuzung demonstriert. Dabei konnten zentrale Leistungskennzahlen wie hohe Objekterkennungsraten, geringe 
Kommunikationslatenzen sowie robuste Datenfusion nachgewiesen werden. Die Technologiereife wurde für das Einzelsysteme 
auf TRL 7 und für das Gesamtsystem auf TRL 5 gesteigert. 

Die Ergebnisse im Gesamtsystems belegen die technische Machbarkeit und den Mehrwert kooperativer Wahrnehmungssysteme. 
Insbesondere konnte gezeigt werden, dass durch die Fusion von Fahrzeug- und Infrastrukturdaten auch bei eingeschränkter Sicht 
oder Sensorausfällen eine zuverlässige Umfelderkennung gewährleistet ist. Damit leistet das Projekt einen wesentlichen Beitrag 
zur Erhöhung von Sicherheit und Effizienz im Straßenverkehr und schafft eine Grundlage für zukünftige Anwendungen in der 
vernetzten und automatisierten Mobilität. 
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