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Automatisiertes und vernetztes Fahren gewinnt immer mehr an
Bedeutung, sowohl im Individualverkehr als auch im o&ffentlichen

() Q Nahverkehr. Der technologische Fortschritt bewegt auch immer

Lidar
) @ mehr Kommunen in Deutschland dazu, uber mdgliche
Einsatzbereiche autonomer Shuttles nachzudenken. So wird in

dieser Technologie das Potenzial gesehen, auf Strecken, auf
denen ein herkdmmlicher offentlicher Nahverkehr 6konomisch
aktuell nicht darstellbar ist, kostenglnstig eine Alternative

() O e aufzubauen. Bei den Anwendungen von hochautomatisierten
Shuttle-Systemen wird derzeit der Schritt vom (halb-)privaten in

J den Offentlichen StralRenraum gegangen. Im o6ffentlichen

(( 4 g@ mar») StraBenraum stellen sich zusatzliche Anforderungen, z.B. an die
@ Interaktion mit anderen Verkehrsteilnehmern und die Sicherheit.

Ein Ansatz besteht darin, Uber die Ausstattung der straRenseitigen
Infrastruktur eine erweiterte Umfelderkennung der hoch-

Abb. 1: Uberblick Sensorausstattung Shuttle [AINSALU ET AL., 2018, S. 16] automatisierten Shuttles sicherzustellen und damit einen sicheren
Betrieb zu gewahrleisten.

Die unterschiedlichen Sensoren am Shuttle (Abb. 1) geben mit
Hilfe der Sensordatenfusion detailliertere Informationen Uber das

Umfeld und den darin befindlichen Objekte mit deren Distanz, 05 Leychte
.9 M /' LiDAR-Sensor

Bewegungsrichtung und Klassifizierung. Da die Fahrzeuge beim
heutigen Stand trotz dieser umfangreicher Bordsensorik
Schwachen im Betrieb aufweisen, kénnten Malnahmen bei der
Infrastruktur zielgerichtet diese Beeintrachtigung vermindern.
Beispielsweise konnte stationdre Sensorik am StralBenrand
(Abb. 2) installiert werden, um diesen Mangel zu entscharfen.
Neben der physischen Infrastruktur sind aulerdem die
Ladeinfrastruktur sowie die intelligente digitale Infrastruktur
essentiell, die mit den Verkehrsteilnehmern kommuniziert und
sowohl Daten von diesen erhélt als auch diese mit Informationen
versorgt. So kann durch das Zusammenfiihren verschiedener
Informationen aus Bord- und Infrastrukursensorik das Sichtfeld
(Field of View, FoV) des Fahrzeugs erweitert werden, wodurch
komplexe Situationen eher befahrbar und Fahrten planbarer
werden.
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Abb. 2: Erfassungsbereich Lidarsensorik samt Abschattungen [SPIES, 2020, S: 7]

Wie ein solches Gesamtsystem von Infrastruktur und Fahrzeug

aussehen koénnte, beschreibt Abb. 3. Das linke Bild zeigt die

Umfelderfassung durch den Shuttle (blau), die charakterisiert ist

durch Abschattungen hinter Fahrzeugen, Baumen und Geb&auden.

D D Auf der rechten Seite wird zusatzlich Sensorik an Masten
[D E] installiert, was zu einer deutlich verbesserten Sicht (orange) vor
@ g Dj gg allem in Richtung Norden in den Gegenverkehr fiihrt. Da ein
DE O il O flachendeckender Ausbau dieser Technologie jedoch sehr teuer ist

%j und auch die Betreiber und Kostentrager nicht intensiv in die

0 (ﬁ D 8] D Infrastruktur investieren wollen, wird es zukinftig wohl keine
3 Q % Vollausstattung geben. Ein Aufbau, der lokal auf bestimmte
/ﬁ/g\ D D DD komplexe Schwerpunkte und Szenarien begrenzt ist, ware
@ D ] Q hingegen durchaus denkbar und sinnvoll, sofern eine zertifizierte
EGO-Fahrzeug: me | Sichtbarkeit: % EGO Infrastruktur | Infrastruktursensoren: e und sichere Loésung fir das Gesamtsystem gefunden wird.
Wichtiger werden in Zukunft jedoch digitale Karten sein. Die

Abb. 3: Erweiterung Sichtfeld durch Infrastruktursensorik [Robert Bosch GmbH et al., 2020] Lastenverteilung der Intelligenz wird perspektivisch auf mehrere
Systeme verteilt, das Fahrzeug wird jedoch die letzte

Entscheidungshoheit behalten.
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