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FOLGEN DER AUTOMATISIERUNG?

m kms

129.8%

Capyirs Mumcpa! . . .

lirboa T R A,

20.04.2021 5 o o/o




VORTEILE AUTONOMER SHUTTLES
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PROJEKT AUTO.BUS - SEESTADT
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BETRIEBLICHE VORBEREITUNG -

» Betriebliche Prozessoptimierung
* IT Sicherheit
* Neue Telematik-Dienste
* Neue Lade-, Reinigungs- und Wartungskonzepte
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ROBUSTE UMGEBUNGSERKENNUNG

Am Fahrzeug:
« Stereo-Visions Kamerasystem
* Abbildung einer visuellen 3D Umgebung
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ROBUSTE UMEBUNGSERKENNUNG

In der Umgebung
* Siemens awareAl
* Ampelassistenz
. awareAl awareAl awareAl
* Haltestellenassistenz Kamera 1 Kamera 2 Kamera 3
On-Board
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RECHTSSICHERHEIT

* Operator Manual

* Risikoanalysen/Checklisten

» Tagesberichte
* Ereignisberichte
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Mehr-Sinne-Kommunikation

« Inhalte (Abfahrt, Uberfiillung)

« Kanéle (Displays, Lautsprecher, Smartwatch)
» Codierung (textlich, farblich)
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BETRIEBLICHE UMSETZUNG

« Multimodale Verkehrssimulation (SUMO)
* Quick Assessment Haltestellenplanung
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HERAUSFORDERUNGEN

Streckenlange (digitale Karte, GNSS Station)

Energieversorgung (Nebenverbraucher, z.B. Klimaanlage)

Operator-Training und Einsatz

Fahrdynamik (Geschwindigkeit, Stopps)

Fahrerlebnis (Platzangebot, Vertrauen)
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MARKTREIFE AUTONOMER BUSSE?

Hype Cycle for Connected Vehicles and Smart Mobility, 2020
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NEUE ANTRIEBE?

Wasserstoffantrieb

Technische Herausforderungen

* Produktion von ,grunem” Wasserstoff
» kosteneffiziente Wasser-Elektrolyse

* Energieeinsparung bei der Produktion

Umsetzungsherausforderungen
* Dzt. nur ein Busmodell mit Wasserstoffantrieb auf dem Markt
* Fehlende Landeinfrastruktur
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