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Warum automatisiertes Fahren? virtual@vehicle

Steigerung der Verkehrssicherheit durch Reduktion menschlicher Fahrfehler

Sicherheit: ,,Vision Zero* ) _
- 90% der Unfalle durch menschliches Fehlverhalten

Verbesserung des Verkehrsflusses
Komfortables und effizientes Fahren durch automatisierte Fahrfunktionen
- 80% Verbesserung im Verkehrsdurchsatz prognostiziert (kontrovers!)

Verkehrsmanagement

Reduktion von Treibstoff/CO, Emission (durch verbessertes Verkehrs-
management)
-> 23 bis 39% Verbesserung bei Autobahn Fahrten prognostiziert

Emissionsreduktion

Unterstitzung ftr unsichere Fahrer

e - Moglichkeit fur den Zugang zu Mobilitat flr eine breite Altersgruppe

Gefahrlose Nutzung der Zeit fir andere Tatigkeiten (z.B. Arbeit)
- Potential ftr 56 Minuten pro Tag (US), Citroén Studie: 49 Monate im Auto
- “Nutzung der 25. Stunde pro Tag”

Zeitersparnis

Innovation + neue
Geschaftsfelder

Neue Geschaftsfelder und Technologien
Wettbewerbsstarkung und Innovationen (z.T. Lernen von Bahn/Luftfahrt)
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Quelle: Tech.AD, Conference on Automated Driving, Berlin, 2015
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Neue Geschaftsfelder: Wesentlicher Treiber der Industrie
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Selbstfahrende Autos:
Marktpotenzial von 87 Milliarden US$

in 2030
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Carmaker profits
Connectivity and apps

W Maps

W Software

m Wireless hardware

B Computer hardware
Wiring
Optical cameras
Lidar

W Radar

Quelle: Lux Research Inc.
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Automatisierungsstufen Begrifflichkeit: virtual @vehicle

Automatisiertes Fahren # Autonomes Fahren
Automatisierungsstufen Level 0 bis Level 5

Level 0: Keine Automatisierung, Warnung des Fahrers
z.B. akustische oder haptische Warnung, optisches Display

R

Level 1. Fahrer-Assistenz (Notbremsassistent etc.)
Ausfiihrung eines Systems (z.B. Lenkung oder Bremsung)

Menschlicher Fahrer

Level 2: Partielle Automatisierung tiberwacht Umwelt

Ausfiihrung mehrerer Assistenzsysteme (z.B. Stau-Pilot: Fahrbahn- und Entfernungsmessung)

Level 3: Bedingte Automatisierung ’

Wesentliche Fahraufgaben uibergeben, aber Fahrer bereit Steuer zu ibernehmen

Level 4. Hohe Automatisierung
Alle Fahraufgaben ubergeben, aber eingeschrankt auf Nutzungskontext (z.B. Autobahnfahrt)

Fahrzeug
Uberwacht Umwelt

Level 5: Volle Automatisierung
/! In allen Situationen fahrt Fahrzeug autonom (,,kein Lenkrad”) — autonomes Fahren

Quelle: AVL
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Voraussetzungen fur automatisiertes Fahren virtual@vehicle
ngwsghgngm(}lter =~ Chancen fir neue
J u J Kommunikation mit Player

zuverlassiger
: anderen Fahrzeugen / Hochgenaue Karten
Fahrzeug Sensorik Verkehrsteilnehmern / / und andere Services

Automobilhersteller und Infrastruktur
Unabhangigkeit

/ & n
Testen und CAR

Freigeben s

Simulations- Lernalgorithmen und 7~
unterstutzung Entscheidungs- '

strategien

Sehr hoher (inter-
disziplinarer)
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Entscheidungsstrategien

virtual @ vehicle
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Deep neural network

» Unzahlige Szenarien, zu denen es Entscheidungen
Quelle: Leightley geben muss (Definition der Entscheidung vorab)

= Aktuelle Strategie bei Entscheidungen in Testphase:
,2defensiv und zuruckhaltend” (Beispiel: Einfahrt in
Kreisverkehr oder Vorbeifahrt bei ladendem LKW)

hidden layer 1 hidden layer 2 hidden layer 3
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Hochgenaue Karten virtual@vehicle

Graz West A9/ A2 bzw. Flughafen Graz Zufahrt
3D LIDAR Punktwolke (Farbinformation: HOhe)
Erforderliche Auflosung: ca. 5 cm (GPS zu ungenau)
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Technologien fur Assistenzsysteme virtual@vehicle

Stark unterschiedliche
X Prognosen (= Level 3)

= Notausweichassistent

» Kreuzungsassistent

Quelle: Ford

Quelle: KIA

= Baustellenassistent

2016

. = Stauassistent
» Spurhalteassistent

» Spurwechselassistent

2014

= Notbremsfunktion \
2013 » FulRgangererkennung A Quelle: Volkswagen
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Komplexitat beherrschen virtual@vehicle

Fir Menschen komplex, aber technische
beherrschbar (Karten, Regeln,
Kommunikation, ...)

Technisch sehr schwer beherrschbar
(ungeregelte Kreuzungen mit komplexer
Vorrangsituation, Ful3ganger mit spontanen
Bewegungsanderungen, menschliche
Fahrweise und Entscheidungen, ...)

Unfélle - DESTATIS und GIDAS Daten:

Ersten 50%: [26/Unfallypen/-ursachen|
Zweiten 50%: [ISESINURGINDEHSISACHCHN
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Zuverlassige Systeme und Sensoren virtual@vehicle

= Einsatz in allen Alltags- und Fahrsituationen ... nicht 99% Zuverlassigkeit sondern
100% als Ziel = Selbstdiagnose, Redundanzen, etc.

= Fusion der Daten von unterschiedlichen Sensoren und Systemen - 360°
Abdeckung der Umwelt

= Herausforderung ,leistbare” zuverlassige Sensoren

Beispiel:

= LIDAR System am Dach von Google Car

» 64 Laserstrahlen, 900 U/min fur 360° Information
= Preis: >50.000 EUR
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Zuverlassige Systeme und Sensoren virtual@vehicle

Volvo S60: Automatischer Bremstest (Mai 2010)
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Gemischte Verkehrssituationen (mixed traffic) virtual@vehicle

= Meisten Studien: noch Jahrzehnte Mischverkehr (automatisiert und konventionell)

=  Auswirkungen auf Verkehrsfluss und Verkehrssicherheit bei mixed traffic? ,Effiziente
Pendler” vs. ,StVO-konforme Fahrweise”®

» Physische” und ,digitale” Infrastruktur fur optimale Unterstutzung beider Typen
entwickeln

Baustellen
45 kmh

Unfalle
413 kmh

Nicht zugeordnet
447 kmh

Pannen
95 kmh

Uberlastung

Andere (Wetter, 403 kmh

Kontrollen, etc.)
568 kmh

Verkehrsstau auf 6sterreichischen Autobahnen,
Janner 2016
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Umgang mit grofden Datenmengen virtual@vehicle

ULTRASCHALL
~10-100 KB
RADAR e T GPRS POSITION
~10-100 KB ~50 KB

PRO SEKUNDE

- ~10-70 MB

; AUTOMATISIERTE 5RO SEKUNDE

PRO SEKUNDE

FAHRFUNKTIONEN (LEVEL 3)
KAMERAS
~20-40 MB 4.000 GB
PRO SEKUNDE PRO TAG

LEVEL 4/5:

~4 TB (= 4.000 GB)
PRO STUNDE

Source: Intel
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Kontextverstandnis virtual@vehicle

Bilder in der jewelligen Situation dem richtigen Kontext zuzuordnen ist eine
aul3ergewohnliche Fahigkeit des Menschen !
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Weitere Herausforderungen und Fragen

virtual @ vehicle

Einfluss von Sitzposition und
Vertrauen in und Sicherheit von Sicherheitssysteme

Akzeptanz von Systemen und B v-a. S wahrend
. kamerabasierten ..
Technologie Schutz von Daten vollautomatisierter
Systemen Fahrt

Motorisierter
Individualverkehr wird Rechtliche
attraktiver. Reduziert Grundlagen
sich offentlicher schaffen
Verkehr?

Fahrpraxis von
kinftigen Fahrern?
Ubernahme bei
Gefahrensituation?

Kommen noch
weiter
Herausforderungen
auf uns zu?
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Prognosen ,,Selbstfahrende Fahrzeuge*

ROADMAP

2010

Lockheed Martin

2020

Royal Academy Stanford
of Engineering University
TU Wien
NASA
JDPower

2030

Freie
Universitat
Berlin

2040

virtual @ vehicle

Foresight
UK

2050 2060
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Volvo

Mercedes

Toyota

General Motors
Tesla Motors
Audi

BMW
Google

Jfruhestens 2025 Standard”
Dr. Rudiger Grube, Deutsche Bahn

Dr. Anton Fuchs

Wann werden die ersten selbstfahrenden Autos auf den Markt kommen?
Autohersteller sind sich sicher, dass bis spatestens 2020 die ersten autonomen
Fahrzeuge im Handel sein werden. Ahnlich sehen das auch (militarische)
Forschungseinrichtungen. Universitdten sind etwas konservativer.

© Siemens AG 2016, vanishingpoint.at, ntv
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Realistischer Anwendungsfall fUr nahe Zukunft virtual@vehicle

LKWSs auf Autobahnen bzw. bei Logistik-Hubs
= Verkehrssituationen mit geringer Komplexitat
* Andere Kostenuberlegungen fur Sensoren als bei PKW

= Platooning” als realistisches fruhes Szenario

Quelle: Daimler — Highway Pilot
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ALP.Lab - Testregion
ALP.Lab

Austrian Light Vehicle
Proving Region
for Automated Driving

Public Road Test

Test Field 4 ’

= Vorstellung des genehmigten Projektes durch
BM Leichtfried am 04.05.2017

» Gesamtbudget: 8,08 Mio. EUR

» Genehmigte Forderung: 4,04 Mio. EUR

Mmacna gty )

D ASFIiINAG ® Telemotive AG AT TIhfech  SIEMENS TL_N’
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ALP.Lab virtual@vehicle

ALP.Lab — Versuchsmaglichkeiten

)
M MAGNA

T - | &

Magna & AVL Teststrecken, MUL Zentrum am Berg, Lungau Teststrecken, Red Bull Ring,

Graz Eisenerz (Tunnelsituation) Salzburg Spielberg

(Tunnel, Mautstation, Schnee)

% STADT
= | G[RIA|Z
O W s
0 ——— = ' ! - )

Autobahn A2, Autobahn A9, A2 S6, S36, A9 Stadt Graz, offentliche StralRen,

Graz-Ost — Lal3nitzhohe St. Michael — Graz-Ost Leoben — SLO Graz

Mooskirchen — Graz-Ost (Tunnel, Mautstation) (Grenziibergang) :

PLUS: Vernetzung mit

internationalen Testregionen
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Zusammenfassung virtual@vehicle

» Technologiegetriebene Entwicklung — derzeit sehr euphorisch
= Grol3e technische Herausforderungen, v.a. Lernen von Kontextverstandnis
» Schaffen der (landertbergreifenden) rechtlichen Regelungen und Infrastruktur

= Automatisiertes Fahren ist ein Megatrend

: Demografischer
# 2 MILLIONS

Urbanisierung Neue Geschaftsmodelle
o o AR R WA

Globalisierung
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