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Smarte, Adaptive und 
Lernbare Systeme für Alle
Themenblock Akzeptanz

Fahrverhalten autonomer Fahrzeuge: Steigerung der Akzeptanz durch Adaptierung

Hintergrund

Warum ist eine Adaptierung des Fahrverhaltens sinnvoll?
	y Autonomes Fahren (SAE-Level 4 + 5) hat keine Fahrereingabe mittels Pedale und Lenkrad und dadurch keine Rückmeldung über den Nutzerwunsch. Der offene 

Regelkreis der Fahrzeugführung bietet den Nutzern keine Einflussnahme auf das Fahrverhalten.
	y Persönliche Vorlieben, Erfahrungen und die aktuelle Situation beeinflussen den von Nutzern gewünschten Fahrstil.[1]
	y Steigerung des Fahrsicherheitsgefühls kann durch die Möglichkeit der Anpassung der Fahrcharakteristik erreicht werden.[2,3]

Welche Forschungsthemen wurden identifiziert?

Empfinden: Akzeptanz und Systemvertrauen steigern, durch erwartetes Fahrverhalten in Abhängigkeit des Adaptierungsstils  

Fahrdynamik-Variationen: Trajektorien bei Spurwechsel und Kurvenfahrt sowie längsdynamische Umsetzung einer Geschwindigkeitsänderung 

Geplante Nutzerstudie

Geplanter Zeitraum: Durchführung ab Mitte 2026
Methodik: 
	y Probanden: n=60, ggf. Vorerfahrung mit Fahrerassistenzsystemen
	y Dauer: 90 min, davon ca. 60 min Fahrt (inkl. Zwischenbefragungen)
	y 2-stufige Nutzerstudie im High-Fidelity-Motion-Fahrsimulator: 

1.	 Studienteil: Bestimmung des Adaptionsbereichs:  
Verschiedene Varianten von Längs- und Querverhalten werden gefahren und direkt bewertet 

2.	 Studienteil: Fahrstiladaptierung von Längs- und Querverhalten durch Nutzer während der Fahrt

Adaptierbarkeit:
Längs- und Quertrajektorien können 

an Nutzer adaptiert werden
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Gruppe 1
(n=30)

Gruppe 2
(n=30)

Fahrdynamik-Variationen

Positive Beschleunigung Spurwechsel und Kurvenfahrt Negative Beschleunigung

Beschleunigungs-
werte Bis 2,5 m/s^2 [8] Bis 3 m/s^2 [6] Bis 1,5 m/s^2 [6,7]

0,5 bis 2,5 m/s^3 [10,11] - 0,5 bis 2,5 m/s^3 [10,11]Ruck

Ruck und Beschleunigung in 
Kombination [1,4]

Variation Trajektorie / Trajektorie in Abhängigkeit 
von Kurvenkrümmung [5]

Ruck und Beschleunigung in 
Kombination [1,4]

KEINE Adaptierbarkeit:
Reine Bewertung definierter Trajektorien 

für Längs- und Querbeschleunigung
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