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Moderne Sicherheitskonzepte bei Kraftfahrzeugen setzen verstärkt auf 
die Nutzung vorausschauender Umfeldsensoren zur Erkennung von 
Gefahrensituationen. Die Sensordaten werden zur frühzeitigen Warnung 
des Fahrers bzw. den aktiven Eingriff in die Fahrdynamik verwendet.  

Die Umsetzung derartiger Sicherheitssysteme stellt hohe Anforder-
ungen an die Leistungsfähig- und Zuverlässigkeit der Sensorik, sowie 
Auswertealgorithmen, da auch unter Störeinflüssen, z.B. durch 
Witterung, keine Fehlauslösung stattfinden darf. Die Systeme sollen 
deshalb ergänzend zu realen Versuchsfahrten ausgiebig mittels 
Computersimulationen getestet werden. 

Im Rahmen dieser Arbeit soll ein parametrierbares Modell eines RADAR 
Sensors entwickelt und validiert werden, welches das physikalische 
Messprinzip des Sensors inkl. real auftretender Störgrößen 
(Fluktuationen, Winkelabhängigkeit, …) auf Basis eines GPU gestützten 
Echtzeit Ray Tracing Algorithmus (NVIDIA OptiX) annähert.  
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