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SOFTWARE-IN-THE-LOOP

Test & Absicherung – Stand 16

PEGASUS ermöglicht die Anbindung an bestehende
etablierte Werkzeuge.

Wie erfolgt die Einbindung bestehender SiL-Tools in die 
Werkzeugkette und die Anbindung ans Prüfgelände?

Motivation:
- Verwendung einer gemeinsamen Werkzeugkette zur Durchführung von Tests
- Einheitliche Schnittstellen zwischen den Werkzeugen ermöglichen ein Austauschen 

von Werkzeugen innerhalb der Werkzeugkette

Gemeinsame Toolkette

Testautomatisierung

Testableitung
Stochastik-Modul

Teststeuerung

Szenarien-
datenbank

Logisches Szenario
+ Parameterräume
+ Bewertungs-
kriterien

Simulationstool

Modelle

Fahr-
funktion

Sensormodelle

Gesamt-
ergebnisse

Ergebnis-
bewertung

Konkretes 
Szenario
OpenScenario

OSI oder 
OEM-Kopplung

OSI oder
OEM-
Kopplung

Testergebnis
Mat oder hdf5
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Variierte 
Parameter

Untere 
Grenze

Obere 
Grenze

Geschwindigkeit v"# 30 km/h 120 km/h
Bremsbeschleunigung a"# 1 m/s² 3 m/s²

Pass/Fail Kriterium Untere 
Grenze

Obere 
Grenze

Time To Collision TTC'() 0 s -

– Ausprägung

Ego A1
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Testautomatisierung
Testableitung

Stochastik-Modul
Test-

steuerung

Simulationstool

Sensormodelle

Gesamt-
ergebnis

se

Szenarien-
datenbank

Ergebnis-
bewertung
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Ø Pass-Kriterium: kein Unfall, d.h.
Time to collision >0 s 

Ø Parameter mit Einstellstufen:
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Testfallbeschreibung Ergebnisdarstellung

Parameter Untere 
Grenze

Obere 
Grenze

Einscher-
Endgeschwindigkeit 𝑣end

20 m/s 27,7 m/s

Einscherdauer 𝑡 3 s 4 s
Einscherabstand 𝑑' 10 m 20 m

2

1

1 2Unkritischer Fall Kritischer Fall

Unkritischer Fall mit Parametern:
𝑣end= 25 m/s, 	t = 4 s,	𝑑' = 20 m, 𝑇𝑇𝐶567 = 17,1s

Videodarstellung 1 Videodarstellung 2

EGO

SimulationstoolDB 

1 logisches Szenario
+ Parameter
+ 
Bewertungskriterien

Funktion + Modelle

Sim-
Ergebnis 

als
JSON  +mat
oder hdf5

Testnachsteuerung

„100“ konkrete 
Szenarien

Ergebnisbewertung (lokal)

OSI

Sensormodelle

Ergebnis

Testautomatisierung
Stochastik-Modul

BMW - Ausprägung

Kritischer Fall mit Parametern:
𝑣end = 20.8 m/s, 	t = 3 s,	𝑑' = 10 m, 
𝑇𝑇𝐶567 = 1,5s

2
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Ausscherer Stehende 
Fahrzeuge

Ø Pass-Kriterium:
Kein Unfall:
Restabstand >0 m 

EGO

Ø Ergebnis:

Ø Parameter mit jeweils 5 
Einstellstufen:
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Testfallbeschreibung Ergebnisdarstellung

-Ausprägung

Parameter untere 
Grenze

obere
Grenze

Masse EGO 𝑚 1600 kg 2200 kg
Ausscherdauer 𝑠 2 s 5 s
Ausscherpunkt 𝑑: 0 m 20 m
Geschwindigkeit 𝑣 50 km/h 80 km/h

Simulatione
n

kein
Unfall Unfall „relevant“

(TTC < 1,0 s)
625 625 0 352

2

1
TTC (max: grün, min: rot)
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1 2unkritisch absicherungsrelevant

Absicherungsrelevanter Fall mit Parametern:
𝑚 = 2200 kg; 𝑠 = 2 s; 𝑑: = 0 m; 𝑣 = 80 km/h; 
𝑇𝑇𝐶567 = 0.676 s

Unkritischer Fall mit Parametern:
𝑚 = 1600 kg; 𝑠 = 5 s; 𝑑: = 20 m; 𝑣 = 50 km/h; 
𝑇𝑇𝐶567 = 1.892 s

Videodarstellung 1 Videodarstellung 2

Testautomatisierung
Testableitung

Stochastik-Modul
Test-

steuerung

Simulationstool

Sensormodelle

Gesamt-
ergebnis

se

Szenarien-
datenbank

Ergebnis-
bewertung

Detailbetrachtung beider Fälle
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Ergebnisdiagramm Fall 

Absicherungsrelevanter Fall mit 
Parametern:
𝑚 = 2200 kg; 𝑠 = 2 s; 𝑑: = 0 m; 𝑣 = 80 km/h; 
𝑇𝑇𝐶567 = 0.676 s

Unkritischer Fall mit Parametern:
𝑚 = 1600 kg; 𝑠 = 5 s; 𝑑: = 20 m; 𝑣 = 50 km/h; 
𝑇𝑇𝐶567 = 1.892 s
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Detailplot unkritischer Fall
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1 2Ergebnisdiagramm Fall 
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Detailplot relevanter Fall

-Ausprägung

Testautomatisierung
Testableitung

Stochastik-Modul
Test-

steuerung

Simulationstool

Sensormodelle

Gesamt-
ergebnis

se

Szenarien-
datenbank

Ergebnis-
bewertung

Überprüfung des relevanten Falls 
auf Prüfgelände


