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Autonome
Nutzfahrzeuge

Technologien fiir die Mobilitdt von Morgen

www.ivi.fraunhofer.de




GegenUber dem StraBBenverkehr
haben speziell ausgestattete
Automatisierungszonen einen
entscheidenden Vorteil:

Dort konnen in naher Zukunft
zulassungsreife autonome Fahrzeuge
eingesetzt werden.«

Dr. Sebastian Wagner,
Gruppenleiter »Fahrzeugsteuerung und -sensorik«
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Autonom in die Zukunft

Das Themenfeld »autonomes Fahren« bewegt viele Akteure
und hat in den letzten Jahren stark an Bedeutung gewon-
nen. Bevor jedoch erste Serienfahrzeuge vollautomatisch
auf offentlichen StraBen fahren, sind noch viele technische
Herausforderungen zu Gberwinden.

Die Automatisierung von Nutzfahrzeugen in abgeschlossenen
Bereichen (sogenannte Automatisierungszonen) ist in diesem
Zusammenhang ein idealer Migrationspfad. Die Anwen-
dungsbereiche sind vielfaltig und umfassen unter anderem
Hafen, Werksgelande, Logistikzentren, Tagebau/Minen sowie
die Landwirtschaft. Das wirtschaftliche Interesse an geeig-
neten Losungen ist hier besonders groB, da neue lukrative
Geschaftsmodelle entstehen.

Voraussetzung dafur sind Schlisseltechnologien, fir die das
Fraunhofer IVI = mit TruckTrix® und helyOS® — Losungen entwi-
ckelt. Die gewonnenen Erkenntnisse lassen sich kiinftig auch
fur das autonome Fahren auf 6ffentlichen StraBen nutzen. Der
Vorteil ist, dass sie sich in speziell ausgewiesenen Automatisie-
rungszonen nicht zuletzt aufgrund rechtlicher Randbedingun-
gen schneller in den Regelbetrieb Uberfihren lassen.

Aadpnomous Dimang for Comeneraal Vetscis
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»TruckTrix®« — Online-Mandéverplanung

Der am Fraunhofer IVI entstandene TruckTrix®-Algorithmus
ermittelt automatisch Mandver, mit denen Fahrzeuge ausge-
hend von einer Startposition eine gew(inschte Zielposition
erreichen. Die Grundlage sind digitale Karten, die befahrbare
Bereiche und Hindernisse enthalten.

Gegenuber herkdmmlichen Verfahren kann TruckTrix® auch
Routen fur mehrgliedrige Fahrzeuge planen — inklusive Ran-
giervorgang, wenn dieser erforderlich ist. Die Mandverberech-
nung berilcksichtigt dabei:

® Fahrzeuggeometrie
® Fahrzeugkinematik
m befahrbare Bereiche und Hindernisse

Auf diese Weise sind die Mandver stets kollisionsfrei und vom
Fahrzeug tatsachlich realisierbar.

Der TruckTrix®-Algorithmus ist als Webservice implementiert
und jederzeit online erreichbar. TruckTrix® ist bereits im pro-
duktiven Einsatz — die Online-Plattform www.HeavyGoods.net
prift vollautomatisch, ob GroBraum- bzw. Schwertransporte
Engstellen passieren kdnnen.

Ausstattung

m 18-Tonnen-e-Lkw mit integriertem Drive-
und Steer-by-Wire-System mit StraBenzu-
lassung (AutoTruck)
angrenzende Teststrecke fr die Durchfihrung
von Fahrversuchen

»helyOS®« - Online-Leitstand

helyOS® (highly efficient online yard Operating System) ist
ein Leitstand fUr Automatisierungszonen und basiert auf
modernen Web-Technologien. Es vernetzt die automati-
sierten Fahrzeuge und verfugt Uber ein Browser-basiertes
Nutzerinterface. Darliber kann der Bediener die Automatisie-
rungszone Uberwachen, Missionen fir Fahrzeuge vorgeben
und Statusinformationen der Fahrzeuge abrufen.

Das System ist sowohl lokal als auch Uber das Internet
bedienbar. So lassen sich Fahrzeuge z.B. auch in weit
entfernten Logistikzentren bequem Uber einen Browser
Uberwachen und kontrollieren. Durch die Vernetzung

der Automatisierungszone kommunizieren die Fahrzeuge
miteinander und mit externen Sensoren. Erkannte Objekte
Ubertragt helyOS® an die automatisierten Fahrzeuge.

Auch hier kommt der TruckTrix®-Algorithmus zur Anwen-
dung. helyOS® berechnet geeignete Routen und stimmt
diese aufeinander ab. Dadurch lassen sich Kollisionen vermei-
den und viele automatisierte Fahrzeuge parallel koordinieren.
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