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Automatisch rekonfigurierbare Aktoriksteuerungen fir
ausfallsichere automatisierte Fahrfunktionen (AutoKonf)

Motivation

Das automatisierte und vernetzte Fahren ist ein
wesentlicher Bestandteil einer zukunftigen intelli-
genten und nachhaltigen Mobilitat. Die Umsetzung
automatisierter Fahrfunktionen hangt insbesonde-
re auch von technologischen Fortschritten bei
Elektronik und Sensorik ab. Dabei miissen nicht
nur die einzelnen Komponenten, sondern das
Gesamtsystem so ausfallsicher gemacht werden,
dass jederzeit eine sichere Fahrt gewahrleistet
wird. Da beim vollautomatisierten Fahren auch im
Fehlerfall der Mensch nicht mehr eingreift, muss
das System bei unvorhergesehenen Ereignissen

Die Sicherheit des automatisierten Fahrens wird durch ein rekon-
figurierbares Fahrwerksystem gewahrleistet. (Quelle: Intedis
GmbH)

reagieren konnen und stets stabil bleiben.

Ziele und Vorgehen

Ein moglicher Lésungsweg flur einen unterbre-
chungsfreien Fahrbetrieb ware eine Verdopplung
aller elektrisch/elektronischen Komponenten. Falls
eine Komponente ausfallt, ware dafir eine bau-
gleiche vorhanden, die notfalls genutzt werden
kénnte. Da dies allerdings weder wirtschaftlich
noch technisch effizient ist, werden innerhalb des
Projektes AutoKonf Sicherheitslésungen erarbei-
tet, die durch ein redundantes, generisches Steu-
ergerat erlangt werden. Fallt das fir die Lenkungs-
oder Bremsfunktion zustandige Steuergerat aus,
Ubernimmt das Uberzahlige generische Steuerge-
rat die jeweilige Aufgabe und kann das Fahrzeug
sicher fuhren. Damit das redundante Steuergeréat
die Aufgaben der Lenkungs- oder Bremssteuerung
Ubernehmen kann, werden im Projekt Elektronik-
systeme entwickelt mit denen u.a. die Signalvertei-
lung und Stromversorgung dynamisch geandert
werden.

Innovationen und Perspektiven

Durch das neue Konzept wird bei gleichbleibender
Sicherheit die Komplexitat der elektronischen und
elektrischen Systeme fir das automatisierte Fah-
ren erheblich reduziert und die Fahrzeuge insge-
samt glnstiger.

Verbundkoordinator

Intedis GmbH & Co. KG

Dr.-Ing. Frédéric Holzmann
Max-Mengeringhausen-Str. 5

97084 Wirzburg

E-Mail: frederic.holzmann@intedis.com

Projektvolumen

5,14 Mio. € (davon 48 % Forderanteil durch BMBF)
Im Rahmen des Forderschwerpunktes ,Elektroniksys-
teme fiir das vollautomatisierte Fahren (ELEVATE)*
gefordert.

Projektlaufzeit
01.10.2016 bis 30.09.2019

Projektpartner

* BMW AG, Garching

* Fraunhofer-Institut fir Zuverlassigkeit und Mikro-
integration (IZM), Oberpfaffenhofen

Hella KGaA Hueck & Co., Lippstadt

Intedis GmbH & Co. KG, Wiirzburg

ITK Engineering AG, Rulzheim

LEONI Bordnetz-Systeme GmbH, Kitzingen

Ansprechpartner

Andreas Kirchner

Referat: Elektronik; Autonomes elektrisches Fahren
E-Mail: andreas.kirchner@bmbf.bund.de
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Center for European Research on Mobility - Urbane Validie-
rungsumgebung fiir das automatisierte Fahren (CERMcity)

Motivation

Das automatisierte und vernetzte Fahren ist ein
wesentlicher Bestandteil einer zukunftigen intelli-
genten und nachhaltigen Mobilitat. Die Umsetzung
vollautomatisierter Fahrfunktionen hangt insbe-
sondere auch von technologischen Fortschritten
bei Elektronik und Sensorik ab. Eine wesentliche
Voraussetzung fur die erfolgreiche Markteinfih-
rung ist eine vollumfangliche Validierung. Hierfir
besteht ein Bedarf an geeigneten Fahrzeugplatt-
formen, einer sicheren physischen Testumgebung
sowie geeigneter Methodik.

Ziele und Vorgehen

Das Vorhaben CERMcity hat das Ziel, die erfor-
derlichen Voraussetzungen fir eine umfassende
Validierung von Komponenten, Systemen und
Fahrfunktionen fur hohe Automatisierungsstufen in
komplexen stadtischen Verkehrsszenarien zu
schaffen. Daflir entsteht, eingebettet in das Alden-
hoven Testing Center der RWTH Aachen, eine fir
alle interessierten Nutzer zugéangliche urbane
Testumgebung. Sie erganzt die bereits bestehen-
de physische und kommunikationstechnische Inf-
rastruktur. Weitere Entwicklungen im Projekt be-
fassen sich mit der Schaffung offener Fahrzeug-
plattformen fir den Test von Komponenten sowie
dedizierter und sicherer Validierungsmethoden.

Innovationen und Perspektiven

Mit CERMcity wird eine fundierte Validierungs-
moglichkeit geschaffen und damit eine beschleu-
nigte Markteinfihrung innovativer und sicherer
automatisierter Fahrfunktionen ermoglicht. Die
Testumgebung bietet insbesondere kleinen Unter-
nehmen ohne eigene Testmoglichkeiten Zugang
und schliet damit eine klare Licke in der For-
schungslandschaft.

Darstellung des CERMcity-Testgeldndes (Quelle: RWTH
Aachen)

Verbundkoordinator

RWTH Aachen

Dipl.-Ing. Micha Lesemann
Steinbachstralle 7

52074 Aachen

Tel.: 0241 80 27535

E-Mail: lesemann@ika.rwth-aachen.de

Projektvolumen

4,01 Mio. € (davon 83 % Forderanteil durch BMBF)
Im Rahmen des Forderschwerpunktes ,Elektroniksys-
teme flr das vollautomatisierte Fahren (ELEVATE)*
gefordert.

Projektlaufzeit
01.10.2016 bis 30.09.2019

Projektpartner

RWTH Aachen

DFKI GmbH, Kaiserslautern

FH Aachen, Aachen

TUV Rheinland AG, Kéln (assoziiert)

Baselabs GmbH, Chemnitz (assoziiert)
SiliconRadar GmbH, Frankfurt (Oder) (assoziiert)

Ansprechpartner

Andreas Kirchner

Referat: Elektronik; Autonomes elektrisches Fahren
E-Mail: andreas.kirchner@bmbf.bund.de



w

Bundesministerium DIE NEUE
fir Bildung STRATEGIE
und Forsch ung Innovationen fir Deutschland

Dezentrale und autonome Anomalieerkennung durch
ungenutzte Rechenkapazitaten (DecADe)

Motivation

Heutige IT-Systeme bestehen aus einer standig
wachsenden Anzahl von Rechnern, die in einem
hohen Male vernetzt sind. Dadurch entsteht eine
groe Abhangigkeit der Rechner untereinander,
was zu einer Herausforderung fir den wirksamen
Schutz der Systeme fluhrt. Hinzu kommt, dass IT-
Systeme heute kaum mehr von Gefahren aus der
AuBenwelt wie Hackern oder Malware abgeschot-
tet werden kénnen. Um Kosten zu sparen, wer-
den zudem ehemals physisch getrennte Rechner
und Netzwerke konsolidiert, was zu einer Aufwei-
chung der Sicherheit fihren kann. Das gilt auch
fur die im Projekt betrachteten IT-Systeme von
Flugzeugen und Automobilen. Dies schafft neue :
Angriffsmoglichkeiten, Gefahrenpotenziale und  Neue Anomalie-Erkennungsverfahren nutzen zeitweise ungenutz-
Risiken fir die Informations- und Betriebssicher- te Kapazitaten groRer Rechnerinfrastrukturen. (Quelle: Airbus
heit der IT-Systeme. Die stetige Uberwachung Defence & Space GmbH)
von Komponenten, frihzeitiges Erkennen von
Angriffen und eine umfassende Bewertung des
Sicherheitsniveaus des Gesamtsystems sind  Koordinator
daher unumganglich, um Anomalien zu erkennen Airbus Defence & Space GmbH
und die Systeme wirksam zu schutzen. Dr. Fabian Geyer

Willi-Messerschmitt-Stralle 1

82024 Taufkirchen

Ziele und Vorgehen

Die zunehmende Vernetzung von Komponenten  Projektvolumen
bietet aber auch Chancen fir neuartige und um- 4 3 i, € (davon 60 % Férderanteil durch BMBF)
fassende Ansatze der Anomalieerkennung, die

Angriffe frihzeitig erkennen lassen. Viele in ein-

gebetteten Systemen eingesetzte Komponenten Projektlaufzeit
verfigen Uber ungenutzte Rechenkapazitaten. 3

Die qurnidee des Igrojekts DecADe ist es, diese 01.06.2016 bis 31.05.2019
ungenutzten Kapazitdten zur dezentralen und

autonomen Uberwachung des Gesamtsystems zu

nutzen. Ziel ist dabei, ein verteiltes Systems zur

Anomalieerkennung zu schaffen. Es soll zum

einen den beiden Anwendungsdomanen Automo-

tive und Aerospace Rechnung tragen, jedoch

auch flexibel an andere Bereiche (z.B. kritische
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Infrastrukturen) angepasst werden kénnen. Die
Anforderungen an den Datenschutz werden
ebenfalls bericksichtigt, um Rechtssicherheit zu
erlangen.

Innovationen und Perspektiven

Die Innovation des Projektes besteht darin, bisher
brachliegende Ressourcen zu nutzen, um die
Sicherheit des Gesamtsystems zu erhdhen. Im
Vordergrund steht hierbei der dezentrale Aspekt
zur Erkennung und Auswertung von Anomalien.
Besonders im Bereich der einbetteten Systeme,
z. B. Steuergeraten in einem Kraftfahrzeug oder
Flugzeug, stellt dies einen Wettbewerbsvorteil
dar. Die Sicherheit des Gesamtsystems kann
erhdht werden, ohne zuséatzliche Komponenten in
das System einbringen zu missen. Mit diesem
Prinzip wird aulerdem die Wirtschaftlichkeit der
Systeme verbessert. Durch den Wegfall separater
Steuergerate fir Sicherheitsfunktionalitaten wer-
den Kosten und Gewicht reduziert. Letzteres flhrt
wiederum zu einem geringeren Kraftstoffver-
brauch in Automobilen und Flugzeugen.

DIE NEUE
HIGHTECH
STRATEGIE

Innovationen fiir Deutschland

Projektpartner

* Airbus Defence & Space GmbH, Miinchen

* AVL Software & Functions GmbH, Regensburg
b-plus GmbH, Deggendorf

Technische Hochschule Deggendorf
Technische Universitat Minchen

Universitat Bremen

Ansprechpartner

Holger Bodag
Referat: Kommunikationssysteme; IT-Sicherheit
E-Mail: holger.bodag@bmbf.bund.de

Quelle: © alphaspirit — Fotolia.com

Allein in der deutschen Wirtschaft verursacht
Computerkriminalitdat jahrlich Schaden von
mehr als 10 Milliarden Euro. Eine Absicherung
der IT-Systeme gegen Cyberangriffe und Cy-
berspionage ist daher fir die Wirtschaft und
Gesellschaft entscheidend, um die Fortschritte
und Chancen der Digitalisierung nutzen zu
kénnen. In den geférderten Vorhaben werden
Verfahren erforscht, die auf der einen Seite mit
innovativen forensischen Aufklarungsmethoden
Angriffsszenarien untersuchen und verstehen.
Auf der anderen Seite werden mit diesen Er-
kenntnissen neue Mdaglichkeiten geschaffen,
wie solche Angriffe schon im Vorfeld und in
Echtzeit erkannt und verhindert werden kénnen.
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Energiesparende Multi-Prozessorplattform fiir
hochautomatisiertes elektrisches Fahren (EMPHASE)

Motivation

Das automatisierte und vernetzte Fahren ist ein
wesentlicher Bestandteil einer zukunftigen intelli-
genten und nachhaltigen Mobilitat. Die Umsetzung
vollautomatisierter Fahrfunktionen héangt insbe-
sondere auch von technologischen Fortschritten
bei Elektronik und Sensorik ab. Eine besondere
Herausforderung ist dabei, Umfelderkennung mit
maximaler Sicherheit und Leistung bei gleichzeitig
geringem Energieverbrauch zu gewahrleisten.
Dies kann nur durch innovative Sensor- und Da-
tenverarbeitungssysteme bewaltigt werden.

Eine dynamische und vernetzte Umfelderkennung ermdglicht
hohe Zuverlassigkeit und Energieeinsparungen in automatisier-
ten Fahrzeugen (Quelle: IHP GmbH/Seiring Design).

Ziele und Vorgehen
Ziel im Projekt EMPHASE ist ein Rechnersystem

fur die Sensordatenverarbeitung in automatisierten
Fahrzeugen, das aus anpassbaren Sensor- und
Kommunikationsmodulen besteht. Diese werden in
einer flexiblen Architektur vernetzt und mit einem
besonders zuverlassigen Zentralsteuergerat ver-
bunden. Sensordaten kdénnen damit dynamisch
und Uber das System verteilt verarbeitet und auch
an andere Verkehrsteilnehmer kommuniziert wer-
den. Dies verspricht sowohl hohe Zuverlassigkeit
als auch Energieeinsparungen, da einzelne Kom-
ponenten bei Bedarf deaktiviert werden kénnen.
Von der resultierenden, energieeffizienten Rech-
nerplattform kdnnen insbesondere auch automati-
sierte Elektrofahrzeuge profitieren.

Innovationen und Perspektiven

EMPHASE ermdglicht innovative Lésungen flr
eine energieeffiziente und zuverldssige Umfeld-
erkennung im Fahrzeug. Das Projekt betritt dabei
Neuland hinsichtlich der dynamischen Datenerfas-
sung, -verarbeitung und -kommunikation auf ver-
teilter Hardware. Die Ergebnisse haben grofRRe
Relevanz fur die Gestaltung zukulnftiger Elektro-
niksysteme im Kontext des automatisierten Fah-
rens.

Verbundkoordinator

IHP GmbH - Innovations for High Performance Micro-
electronics/Leibniz-Institut fir innovative Mikroelektronik
Dr. Milos Krstic

Im Technologiepark 25, 15236 Frankfurt (Oder)

Tel.: 0335 5625729

E-Mail: krstic@ihp-microelectronics.com

Projektvolumen

7,05 Mio. € (davon 54 % Forderanteil durch BMBF)
Im Rahmen des Forderschwerpunktes ,Elektroniksys-
teme fiir das vollautomatisierte Fahren (ELEVATE)*
gefordert.

Projektlaufzeit
01.01.2017 bis 31.12.2019

Projektpartner

¢ IHP GmbH — Leibniz-Institut fir innovative Mikro-
elektronik, Frankfurt (Oder)

Silicon Radar GmbH, Frankfurt (Oder)

SYSGO AG, Klein-Winternheim

Cadence Design Systems GmbH, Feldkirchen
Technische Universitat Braunschweig

Infineon Technologies AG, Neubiberg

DENSO AUTOMOTIVE Deutschland GmbH, Eching
AUDI AG, Ingolstadt

AbsInt Angewandte Informatik GmbH, Saarbriicken

Ansprechpartner

Andreas Kirchner

Referat: Elektronik; Autonomes elektrisches Fahren
E-Mail: andreas.kirchner@bmbf.bund.de
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Hoch zuverldssige und intelligente Bordnetztopologien fiir
automatisierte Fahrzeuge (HiBord)

Motivation

Das automatisierte und vernetzte Fahren ist ein
wesentlicher Bestandteil einer zukunftigen intelli-
genten und nachhaltigen Mobilitat. Die Umsetzung
automatisierter Fahrfunktionen hangt insbesonde-
re auch von technologischen Fortschritten bei
Elektronik und Sensorik ab. Dabei missen nicht
nur die einzelnen Komponenten, sondern das
Gesamtsystem so ausfallsicher gemacht werden,
dass jederzeit eine sichere Fahrt gewahrleistet
wird. Da beim vollautomatisierten Fahren auch im
Fehlerfall der Mensch nicht mehr eingreift, muss
das System bei unvorhergesehenen Ereignissen
reagieren konnen und stets stabil bleiben.

Ziele und Vorgehen

Im Projekt HiBord werden zukunftige Bordnetz-
topologien fur den Einsatz in hoch- und vollauto-
matisierten Fahrzeugen erforscht. Bordnetztopolo-
gien stellen die energetische, logische und raumli-
che Anordnung aller elektronischen Bauteile sowie
deren Zusammenwirken im Fahrzeug dar. Um den
Aufbau von vollstandig redundanten Systemen zu
vermeiden, soll ein intelligenter Verbund aller
elektronischen Komponenten eine sehr hohe Zu-
verlassigkeit und Fehlertoleranz des Bordnetzes
ermoglichen. Die technischen Zielsetzungen um-
fassen dabei die dynamische Umleitung von Ener-
gieflissen durch intelligente Schnittstellen, aktive
dezentrale Energiespeicher zur kurzzeitigen
Spannungsversorgung sicherheitskritischer Kom-
ponenten, Fehlerdetektion und Zustandsuberwa-
chung der Kabel und Steckkontakte sowie Soft-
ware- und Entwicklungswerkzeuge zum Entwurf
intelligenter Bordnetzsysteme.

Innovationen und Perspektiven

Durch das intelligente Bordnetz kénnen im Fehler-
fall wahrend der Fahrt automatische Fahrfunktio-
nen gewahrleistet werden, die das Fahrzeug in
einen sicheren Zustand bringen. Dadurch wird die
Sicherheit, Zuverlassigkeit und Nutzerakzeptanz
von automatisierten Fahrzeugen maligeblich ge-
steigert.

Darstellung eines intelligenten Bordnetzes (Quelle: smartCable)

Verbundkoordinator

Fraunhofer-Institut fiir Integrierte Systeme und
Bauelementetechnologie (IISB)

Dr. Maximilian Hofmann

Schottkystrale 10

91058 Erlangen

E-Mail: Maximilian.Hofmann@jiisb.fraunhofer.de

Projektvolumen

6,3 Mio. € (davon 58 % Forderanteil durch BMBF)

Im Rahmen des Forderschwerpunktes ,Elektroniksys-
teme fir das vollautomatisierte Fahren (ELEVATE)*
gefordert.

Projektlaufzeit
01.12.2016 bis 30.11.2019

Projektpartner

* BMW AG, Miinchen

* Fraunhofer-Institut fiir Integrierte Systeme und Bau-
elementetechnologie (IISB), Erlangen

* Fraunhofer-Institut fiir Zuverlassigkeit und Mikro-
integration (IZM), Oberpfaffenhofen

* Kromberg & Schubert GmbH & Co. KG Kabel-
Automobiltechnik, Renningen

* Robert Bosch GmbH, Reutlingen

» Siemens AG, Munchen

* smartCable GmbH, Erlangen

Ansprechpartner

Andreas Kirchner

Referat: Elektronik; Autonomes elektrisches Fahren
E-Mail: andreas.kirchner@bmbf.bund.de
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Hochintegriertes Kamera-Radar-Modul als Grundbaustein fur

autonomes Fahren (KameRad)

Motivation

Das automatisierte und vernetzte Fahren ist wesentli-
cher Bestandteil einer zukinftigen intelligenten und
nachhaltigen Mobilitdt. Die Umsetzung vollautomati-
sierter Fahrfunktionen hangt insbesondere auch von
technologischen Fortschritten bei Elektronik und Sen-
sorik ab. Eine Herausforderung ist es dabei, das Um-
feld bei jeder Witterung zuverldssig zu erfassen, so-
dass die Navigation und der Kollisionsschutz auch in
komplexen Fahrsituationen funktionieren.

Ziele und Vorgehen

Im Projekt KameRad soll ein ausfallsicheres Sensor-
system flr die Rundum-Absicherung beim autonomen
Fahren entwickelt werden. Dazu wird ein hochinte-
griertes Elektroniksystem bestehend aus Kamera und
Radarsensor aufgebaut, das die Vorteile der opti-
schen Uberwachung mit der Radarmesstechnik in
einem System kombiniert. Ziel ist es, diese Kamera-
Radar-Systeme kiinftig flexibel in einem dezentralen
Netzwerk miteinander und mit GPS und Car2X-
Informationen verknipfen zu kénnen. Die entstehen-
den Datenmengen mdussen intelligent vorverarbeitet
werden, um die notwendigen kurzen Reaktionszeiten
zu gewahrleisten. Das Gesamtsystem soll durch den
Einsatz kunstlicher Intelligenz im Autopiloten einsetz-
bar sein und kunftig zur autonomen Fahrzeugsteue-
rung genutzt werden kénnen. Die Leistungsfahigkeit
wird sowohl in einem PKW als auch in einem land-
wirtschaftlichen Fahrzeug demonstriert.

Innovationen und Perspektiven

Die in KameRad geplanten Arbeiten bilden die Grund-
lage fur die Entwicklung hochintegrierter Kamera-
Radar-Module. Diese ermdglichen es kiinftig, Erfas-
sungssysteme anwendungsbezogen, flexibel und
kostenglnstig herzustellen. Bei den beteiligten In-
dustriepartnern werden hierdurch die Grundlagen fir
eine kunftige Fertigung der Module fiir vollautomati-
siertes Fahren in Deutschland gelegt.

--------- 2

Das hochintegrierte Kamera-Radar-Modul erméglicht die flexible
Anpassung von Erfassungssystemen fiir das autonome Fahren
nicht nur auf der Stral3e (Quelle: John Deere)

Verbundkoordinator

InnoSenT GmbH

Thilo Lenhard

Am Rodertor 30, 97499 Donnersdorf
E-Mail: thilo.lenhard@innosent.de

Projektvolumen

5,86 Mio. € (davon 57 % Forderanteil durch BMBF)
Im Rahmen des Forderschwerpunktes ,Elektroniksys-
teme fiir das vollautomatisierte Fahren (ELEVATE)*
geférdert.

Projektlaufzeit
01.01.2017 bis 31.12.2019

Projektpartner

* Fraunhofer-Institut fiir offene Kommunikationssyste-
me (FOKUS), Berlin

Jabil Optics Germany GmbH, Jena

Silicon Radar GmbH, Frankfurt (Oder)

Technische Universitat Berlin

Fraunhofer-Institut fir Zuverlassigkeit und Mikroin-
tegration (IZM), Berlin

* AVL Software and Functions GmbH, Regensburg

» John Deere GmbH & Co. KG, Kaiserslautern

Ansprechpartner

Andreas Kirchner

Referat: Elektronik; Autonomes elektrisches Fahren
E-Mail: andreas.kirchner@bmbf.bund.de
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Kooperative Fahrer-Fahrzeug-Interaktion (KoFFI)

BMBF-Foérdermalinahme im Rahmen des Forderschwerpunktes ,Mensch-Technik-Interaktion fir
eine intelligente Mobilitat: Verlassliche Technik fir den mobilen Menschen (IMO)*

Motivation

Mobilitat ist ein entscheidender Faktor in unserem
Alltag. Deshalb sollen neue Systeme der Mensch-
Technik-Interaktion entwickelt werden, die zu mehr
Sicherheit, Komfort und Zuverlassigkeit in diesem
Bereich beitragen.

Ein vielversprechender Ldsungsansatz kann das
teilautomatisierte Fahren sein, bei dem das Fahr-
zeug moglichst gut mit der Person hinter dem
Steuer kooperiert, besonders in eintdnigen oder
gefahrlichen Fahrsituationen.

Ziele und Vorgehen

Im Projekt KoFFl wird erforscht, wie ein teil-
automatisiertes Fahrzeug zum kooperativen Part-
ner werden kann. Ziel ist es, dass Fahrer und
Fahrzeug kritische Verkehrssituationen frihzeitig
erkennen und gemeinsam entsprechend reagie-
ren. Es werden dazu theoretische Modelle entwi-
ckelt, die sowohl Verkehrssituation als auch Fah-
rer- und Fahrzeugzustand berlcksichtigen. Diese
Modelle ermdglichen innovative Ansatze fur eine
intuitive Interaktion zwischen Fahrzeug und Fah-
rer. Hierfir werden naturlich-sprachliche Dialoge
und intuitiv-grafische Elemente entwickelt und in
die Praxis uberfuhrt. Die Validierung des Systems
erfolgt sowohl im Fahrsimulator als auch im 6ffent-
lichen StraRenverkehr. AuRerdem werden alle
Entwicklungsschritte aus ethischer und rechtlicher
Perspektive konstruktiv und permanent begleitet.

Innovationen und Perspektiven

Das kooperative und intelligente Assistenzsystem
KoFFI stellt neue Interaktionskonzepte und Tech-
nologien bereit, die die besonderen Anforderungen
beim teil- und hochautomatisierten Fahren erful-
len, gerade auch bezlglich Akzeptanz und Zuver-
l&ssigkeit von automatisierten Fahrzeugen.

N 7

Elektronischer Horizont und nutzerzentrierte Bedienoberflachen
als Voraussetzung fiir autonomes Fahren (Quelle: Bosch AG)

Verbundkoordinator

Robert Bosch GmbH

Dr. Rainer Erbach

Postfach 1661

71229 Leonberg

Tel.: 0711 811-47438

E-Mail: rainer.erbach@bosch.com

Projektvolumen
3,6 Mio. € (davon 68 % Foérderanteil durch BMBF)

Projektlaufzeit
01.11.2016 bis 31.10.2019

Projektpartner

* Robert Bosch GmbH, Car Multimedia, Leonberg

* Daimler AG, Research and Advanced Engineering,
Ulm

* European Media Laboratory GmbH, Heidelberg

* Hochschule Heilbronn, UniTyLab

* Hochschule der Medien Stuttgart, Institut Digitale
Ethik

e Universitat Ulm, Institut fir Medieninformatik und
Institut fiir Psychologie

Ansprechpartner

VDI/VDE Innovation + Technik GmbH
Dr. Marcel Kappel

Tel.: 030 310 078-244

E-Mail: marcel.kappel@vdivde-it.de
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Innovationen fiir Deutschland

Kooperativer Laserscheinwerfer (KOLA)

BMBF-FoérdermaRnahme im Rahmen des Forderschwerpunktes ,Mensch-Technik-Interaktion fiir
eine intelligente Mobilitat: Verlassliche Technik fir den mobilen Menschen (IMO)*

Motivation

Mobilitat ist ein entscheidender Faktor in unserem
Alltag. Deshalb sollen neue Systeme der Mensch-
Technik-Interaktion entwickelt werden, die zu mehr
Sicherheit, Komfort und Zuverlassigkeit in diesem
Bereich beitragen. Viele Verkehrsunfalle lieen
sich dadurch vermeiden, dass alle Beteiligten
rechtzeitig und eindeutig ihre Absichten kommuni-
zieren, und so das Verhalten der Anderen richtig
einschatzen kdnnen.

Ziele und Vorgehen

Ziel des Projekts ist es, die Kommunikation im
StraBenverkehr durch die Entwicklung von licht-
basierten ,Kommunikations-Assistenzsystemen*® zu
verbessern. Dabei werden allgemeinverstandliche
Zeichen, wie z.B. Zebrastreifen, auf die StralRe
projiziert. Hierzu wird eine eigene Symbolsprache
entwickelt, welche Grundlage fiir eine spéatere
Standardisierung sein kann. Ein neuartiges Projek-
tionsmodul kann Licht mehrerer Laserdioden mit-
tels eines Mikroscanners so ablenken, dass belie-
bige, farbige Bildinhalte auf dem FuRweg oder der
StralRe dargestellt werden kénnen. Die Funktions-
weise dieser kommunikativen Lichtprojektionen soll
mdglichst auch im Fahrbetrieb erprobt werden.
Dabei wird gewahrleistet, dass die Augen anderer
Verkehrsteilnehmer durch die Projektionen nicht
verletzt werden kdnnen. AuRerdem werden in einer
Feldstudie die wichtigsten Einflussfaktoren fur ein
kooperatives Handeln im StraBenverkehr unter-
sucht.

Innovationen und Perspektiven

Innovative Lichtprojektionen, die fur die Verkehrs-
situation relevante Hinweise darstellen, wirden die
Kooperation und Kommunikation von Verkehrsteil-
nehmern verbessern und damit die Sicherheit im
StralRenverkehr nachhaltig erhdhen.

Erste Funktionsumsetzung der Lichtprojektion eines Stopschil-
des (Quelle: VW AG)

Verbundkoordinator

VOLKSWAGEN AKTIENGESELLSCHAFT
Joscha Roth

Berliner Ring 2

38440 Wolfsburg

Tel.: 05361 9-994674

E-Mail: joscha.roth@volkswagen.de

Projektvolumen
2,69 Mio. € (davon 72 % Foérderanteil durch BMBF)

Projektlaufzeit
01.11.2016 bis 31.10.2019

Projektpartner

* VOLKSWAGEN AKTIENGESELLSCHAFT,
Wolfsburg

* Technische Universitat Carolo-Wilhelmina
zu Braunschweig

* Fraunhofer-Institut fir Siliziumtechnologie (ISIT),
Itzehoe

* Universitat Siegen

Ansprechpartner

VDI/VDE Innovation + Technik GmbH
Dr. Marcel Kappel

Tel.: 030 310 078-244

E-Mail: marcel.kappel@vdivde-it.de
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Personalisierte Fahrstilmodellierung im automatisierten

Fahrzeug (KomfoPilot)

BMBF-FérdermafRnahme im Rahmen des Férderschwerpunktes ,MTI flr eine intelligente
Mobilitat: Verlassliche Technik fir den mobilen Menschen (IMO)*

Motivation

Mobilitat ist ein entscheidender Faktor in unserem
Alltag. Deshalb sollen neue, fortgeschrittene Sys-
teme der Mensch-Technik-Interaktion entwickelt
werden, die zu mehr Sicherheit, Komfort und Zu-
verlassigkeit in diesem Bereich beitragen. Grolle
Potenziale hierfur bietet das automatisierte Fah-
ren, dessen Akzeptanz jedoch eng mit einem posi-
tiven Fahrerleben zusammenhangt. Automatisierte
Fahrzeuge sollten sich daher situationsabhangig
und personalisiert an das Komfort- und Sicher-
heitsempfinden der Nutzer anpassen.

Ziele und Vorgehen

Das Ziel des Projektes ,KomfoPilot“ ist es, das
Fahrerleben der Anwender wahrend des automati-
sierten Fahrens ,in Echtzeit* abzuschatzen und zu
verbessern. Mit Hilfe von innovativen Sensoren
werden — unter Bericksichtigung des Datenschut-
zes — vielfaltige Informationen Uber den Zustand
des Nutzers, des Fahrzeugs sowie des Umfelds
erfasst und ausgewertet. Je nach erkannter Situa-
tion werden sowohl der Fahrstil des automatisier-
ten Fahrzeugs als auch die Informationsdarstel-
lung fur den Nutzer individuell so angepasst, dass
sich das Fahrerleben spirbar verbessert. So kén-
nen beispielsweise im dichten Berufsverkehr
Fahrzeugabstéande vergrofRert, Bremsvorgange
sanfter und fruher eingeleitet sowie detaillierte
Informationen zu geplanten Fahrmandvern ange-
zeigt werden. Der Einfluss dieser Entwicklungen
auf das Fahrerleben wird mittels Probandenstu-
dien im Fahrsimulator sowie im automatisierten
Realfahrzeug evaluiert.

Innovationen und Perspektiven

Die Anpassung des Fahrstils im automatisierten
Fahrzeug entsprechend den individuellen Prafe-
renzen kann die erforderliche Akzeptanz bei den
Anwendern ganz erheblich verbessern.

Sichere und komfortable Mobilitat im automatisierten Fahrzeug
(Quelle: Matthias Beggiato )

Verbundkoordinator

Technische Universitat Chemnitz

Prof. Dr. Josef Krems

09107 Chemnitz

Tel.: 0371 531-36421

E-Mail: josef.krems@psychologie.tu-chemnitz.de

Projektvolumen
1,52 Mio. € (davon 81 % Forderanteil durch BMBF)

Projektlaufzeit
01.01.2017 bis 31.12.2019

Projektpartner

e Technische Universitat Chemnitz

* SensoMotoric Instruments Gesellschaft fiir
innovative Sensorik mbH, Teltow

* FusionSystems GmbH, Chemnitz

Ansprechpartnerin

VDI/VDE Innovation + Technik GmbH
Dr. Julia Seebode

Tel.: 030 310 078-464

E-Mail: julia.seebode@vdivde-it.de
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Konforme multistatische Radarkonfigurationen zur Rund-
umsicht fiir das automatisierte Fahren (KoRRund)

Motivation

Das automatisierte und vernetzte Fahren ist ein
wesentlicher Bestandteil einer zukunftigen intelli-
genten und nachhaltigen Mobilitat. Die Umsetzung
vollautomatisierter Fahrfunktionen héangt insbe-
sondere auch von technologischen Fortschritten
bei Elektronik und Sensorik ab. Eine Vorausset-
zung flr vollautomatisiertes Fahren ist hierbei die
permanente und zuverlassige Uberwachung des
kompletten Fahrzeugumfelds in Echtzeit.

Ziele und Vorgehen

Ziel des Projektes KoRRund ist der Aufbau eines
Radarsensornetzwerks, das entlang der gesamten
Fahrzeugkontur verteilt werden soll. Erstmalig
sollen die Sendesignale von allen im Empfangs-
bereich befindlichen Radaren parallel zentral ver-
arbeitet werden. Die Zielobjekte kénnen kunftig
besser aus verschiedenen Aspektwinkeln erfasst
werden und liefern somit umfassendere Informati-
onen als die bisherigen Einzelsensorldsungen.
Basierend auf diesem kooperativen Systemansatz
werden im Projekt auch neue Algorithmen unter-
sucht: z. B. zur rdumlichen Auflésung, zur Klassifi-
kation des Umfeldes und um Zusatzinformationen
Uber Ausdehnung und Bewegungsbilder im Um-
feld zu erlangen. Die Leistungsfahigkeit des neuen
Ansatzes wird mit Hilfe eines extra entwickelten
Nahbereichszielsimulators nachgewiesen.

Innovationen und Perspektiven

Die Innovation besteht in der erstmalig im auto-
mobilen Umfeld umgesetzten kooperativen Ver-
netzung von Radarsensoren mit einer hochentwi-
ckelten, auf neuartigen Konzepten basierenden
Signalverarbeitungs- und Antennentechnologie.
Durch verbesserte Umfelderfassung kann die Si-
cherheit fur kiinftige Anwendungen im autonomen
Fahren deutlich erh6ht werden.

Vollautomatisiertes Fahren (Quelle: Bosch)

Verbundkoordinator

Robert Bosch GmbH

Dr. Thomas Binzer
Robert-Bosch-Campus 1

71272 Renningen

Tel.: 0711 811 48440

E-Mail: thomas.binzer@de.bosch.com

Projektvolumen

4,04 Mio. € (davon 66 % Forderanteil durch BMBF)
Im Rahmen des Forderschwerpunktes ,Elektroniksys-
teme fiir das vollautomatisierte Fahren (ELEVATE)*
gefordert.

Projektlaufzeit
01.01.2017 bis 31.12.2020

Projektpartner

Robert Bosch GmbH, Renningen

Daimler AG, Ulm

Fraunhofer IZM, Berlin

Hochschule Ulm

INMACH GmbH, Ulm

Karlsruher Institut fiir Technologie, Karlsruhe
Schweizer Electronic AG, Schramberg
Universitat Uim

Ansprechpartner

Dr. Andreas Kirchner

Referat: Elektronik; Autonomes elektrisches Fahren
E-Mail: andreas.kirchner@bmbf.bund.de
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Personalisierte, adaptive kooperative Systeme fiir automati-

sierte Fahrzeuge (PAKoS)

BMBF-FérdermafRnahme im Rahmen des Férderschwerpunktes ,MTI fur eine intelligente

Mobilitat: Verlassliche Technik fir den mobilen Menschen (IMO)

Motivation

Mobilitat ist ein entscheidender Faktor in unserem
Alltag. Deshalb sollen neue, fortgeschrittene Sys-
teme der Mensch-Technik-Interaktion entwickelt
werden, die zu mehr Sicherheit, Komfort und Zu-
verlassigkeit in diesem Bereich beitragen. Grolle
Potenziale fir mehr Verkehrssicherheit bietet das
automatisierte Fahren. Dabei stellt mit Blick auf die
Interaktion zwischen Mensch und technischem
System die sichere Ubergabe der Fahrzeugkon-
trolle vom Fahrer an die Automation und umge-
kehrt eine besondere Herausforderung dar.

Ziele und Vorgehen

Ziel im Projekt PAKoS ist ein Adaptionskonzept fir
die Fahrzeugautomatisierung. Dazu wird aus der
Beobachtung des Fahrzeuginnenraums der Fah-
rerzustand identifiziert und mit einem personali-
sierten Nutzerprofil kombiniert, um das aktuelle
Leistungsvermdgen des Fahrers zu beurteilen.
Darauf basierend wird die Automatisierung im
Fahrzeug personalisiert und angepasst. Das Nut-
zerprofil ist auf verschiedene Fahrzeuge ubertrag-
bar, die Datenhoheit bleibt jedoch immer beim
Nutzer. Des Weiteren sollen Informationen und
Handlungsanweisungen zwischen Fahrer und
Fahrzeug als Kooperationspartner uber verschie-
dene Kanale ausgetauscht werden, um die Uber-
gabe der Fahrzeugkontrolle optimal zu unterstut-
zen.

Innovationen und Perspektiven

Durch die Entwicklung eines sicheren, ganzheitli-
chen und durchgangigen Konzeptes fiir eine indi-
vidualisierte und personalisierte Kooperation zwi-
schen Fahrer und automatisiertem Fahrzeug wird
eine Grundbedingung fir die Zulassung zukuinfti-
ger hochautomatisierter Fahrzeuge geschaffen.

Automation

Darstellung des Adaptionskonzepts (Quelle: Karlsruher Institut
fur Technologie und Technische Universitat Miinchen)

Verbundkoordinator

Karlsruher Institut fir Technologie (KIT)
Prof. Dr. Ing. Séren Hohmann

Postfach 69 80, 76049 Karlsruhe

Tel.: 0721 608-43180

E-Mail: soeren.hohmann@kit.edu

Projektvolumen
4,08 Mio. € (davon 74 % Foérderanteil durch BMBF)

Projektlaufzeit
01.01.2017 bis 31.12.2019

Projektpartner

» Karlsruher Institut fir Technologie (KIT), Karlsruhe

* Sondervermogen GroRforschung beim Karlsruher
Institut fiir Technologie (KIT), Karlsruhe

* Technische Universitat Miinchen

* Fraunhofer-Institut fir Optronik, Systemtechnik
und Bildauswertung (IOSB), Karlsruhe

* Robert Bosch GmbH, Gerlingen-Schillerhdhe

* Bayerische Motoren Werke AG, Minchen

* Spiegel Institut Mannheim GmbH & Co. KG,
Mannheim

* Videmo Intelligente Videoanalyse GmbH &
Co. KG, Karlsruhe

* mVISE AG, Dusseldorf

* FZI Forschungszentrum Informatik am Karlsruher
Institut fir Technologie, Karlsruhe

* b.i.g. security, Karlsruhe

Ansprechpartner

VDI/VDE Innovation + Technik GmbH
Daniel Thiele

Tel.: 030 310 078-280

E-Mail: daniel.thiele@vdivde-it.de
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Parallele Implementierungs-Strategien flir das
hochautomatisierte Fahren (PARIS)

Motivation

Das automatisierte und vernetzte Fahren ist ein
wesentlicher Bestandteil einer zukunftigen intelli-
genten und nachhaltigen Mobilitat. Die Umsetzung
vollautomatisierter Fahrfunktionen hangt insbe-
sondere auch von technologischen Fortschritten
bei Elektronik und Sensorik ab. Zur zuverlassigen
Einschatzung der Fahr- und Verkehrssituation
mussen dabei die Daten verschiedener Sensoren
kombiniert und zu einem detaillierten Umgebungs-
bild zusammengefiigt werden. Die hierfir notwen-
digen komplexen Algorithmen sind rechenintensiv
und stellen hohe Anforderungen an die zur Daten-
verarbeitung nétige Hardware.

Ziele und Vorgehen

Ziel des Projektes PARIS ist eine neuartige Hard-
wareplattform, die eine effiziente Sensorsignalver-
arbeitung in hochautomatisierten Fahrzeugen in
Echtzeit erlaubt. Zu diesem Zweck wird eine Mul-
tiprozessor-Plattform mit optimierten Prozessor-
kernen entwickelt. Dort werden rechenintensive,
selbstlernende Algorithmen zur Sensorfusion ab-
gebildet, um den Anforderungen komplexer urba-
ner Verkehrssituationen gerecht zu werden. Die
Algorithmen werden in Basisoperationen zerlegt,
die auf den Prozessorkernen der Plattform parallel
ausgefuhrt werden. Dieser Ansatz ermdglicht
Echtzeitfahigkeit und Effizienz, erfordert jedoch
neue Programmier- und Verifikationsmethoden,
die zum Teil auf Virtual-Prototyping basieren. Zum
Abschluss werden die erarbeiteten und implemen-
tierten Algorithmen in einem Versuchsfahrzeug in
realen Fahrsituationen demonstriert und erprobt.

Innovationen und Perspektiven

Die im Vorhaben erforschten algorithmischen An-
satze stellen eine wichtige Basis zur Rekonstrukti-
on und Interpretation hochkomplexer Verkehrssi-
tuationen dar. Aufgrund der hohen Rechenintensi-
tat ist deren Ausfihrung auf konventionellen
Hardwareplattformen nicht in Echtzeit méglich. Die
neuartige parallele Plattform weist somit den Weg
fur zukinftige hochleistungsfahige Systeme fir
das automatisierte Fahren.

Die zuverlassige Einschatzung unubersichtlicher Verkehrssitua-
tionen stellt hohe Anforderungen an Algorithmen und Hardware
(Quelle: Leibniz Universitat Hannover, IMS © 2017).

Verbundkoordinator

Leibniz Universitat Hannover, Institut fir
Mikroelektronische Systeme

Prof. Dr.-Ing. Holger Blume

Appelstr. 4, 30167 Hannover

Tel.: 0511 762-19641

E-Mail: blume@ims.uni-hannover.de

Projektvolumen

ca. 5,6 Mio. € (davon 64 % Forderanteil durch BMBF)

Im Rahmen des Foérderschwerpunktes ,Intelligente und
effiziente Elektromobilitat der Zukunft (ELEVATE)® ge-

fordert.

Projektlaufzeit
01.04.2017 bis 31.03.2020

Projektpartner

NISYS GmbH, Bochum

Silexica GmbH, KoéIn

Technische Universitat Dresden
BASELABS GmbH, Chemnitz

Leibniz Universitat Hannover

videantis GmbH, Hannover

Robert Bosch GmbH, Renningen
RWTH Aachen

Elektrobit Automotive GmbH, Erlangen

Ansprechpartner

Andreas Kirchner

Referat: Elektroniksysteme; Elektromobilitat
E-Mail: andreas.kirchner@bmbf.bund.de
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Universelle Radarmodule fiir das vollautomatisierte Fahren

(radar4FAD)

Motivation

Das automatisierte und vernetzte Fahren ist ein
wesentlicher Bestandteil der zukunftigen intelligen-
ten und nachhaltigen Mobilitdt. Die Umsetzung
vollautomatisierter Fahrfunktionen hangt insbe-
sondere von technologischen und funktionalen
Fortschritten bei Elektronik und Sensorik ab. Eine
wichtige Herausforderung ist die Entwicklung
hochaufldsender, universell einsetzbarer und aus-
fallsicherer Sensorkomponenten fur die Umfeld-
erfassung des Fahrzeuges. Eine fir die Umset-
zung des vollautomatisierten Fahrens essenzielle,
aber bisher nicht anforderungsgerecht verfugbare
Technologie ist das Fahrzeugradar.

Ziele und Vorgehen

Ziel von radar4FAD ist die Erforschung eines fir
das vollautomatisierte Fahren geeigneten, leis-
tungsfahigen, kosteneffizienten, ausfallsicheren
und groRserientauglichen Radar-Modulbaukas-
tens. Der Sensorbaukasten soll auf Basis univer-
sell verwendbarer Hardware-Komponenten unter-
schiedliche Sensorsysteme ermdglichen. Zur Rea-
lisierung dieser Eigenschaften werden flexible
Lésungsansatze verfolgt: Leistungsfahige Halblei-
tertechnologie, heterogene, automotivetaugliche
Integrationstechnologien, neuartige Verfahren der
SignallUbertragung und -verarbeitung sowie eine
effektivere Nutzung der zugelassenen Betriebsfre-
quenzen. In Kombination entsteht somit erstmals
ein Radarsystem, das die hohen Anforderungen
des vollautomatisierten Fahrens erfullen kann.

Innovationen und Perspektiven

Die Kerninnovation des Vorhabens betrifft die
Entwicklung von universell ausgelegten und flexi-
bel konfigurierbaren Sensormodulen mit — gegen-
uber dem Stand der Technik — deutlich verbesser-
ter Leistungsfahigkeit und Robustheit. Das Projekt
leistet somit einen wichtigen Beitrag fur die Eta-
blierung vollautomatisierter Fahrfunktionen und
zur Sicherheit im StralRenverkehr.

Radarsensoren sind eine wesentliche Komponente fiir die voll-
standige und zuverlassige Erfassung des Fahrzeugumfeldes und
Basis flr automatisierte Fahrfunktionen. (Quelle: Daimler)

Verbundkoordinator

Infineon Technologies AG

Wilhelm Maurer

Am Campeon 1-12

85579 Neubiberg

E-Mail: wilhelm.maurer@infineon.com

Projektvolumen

7,8 Mio. € (davon 60 % Foérderanteil durch BMBF)

Im Rahmen des Forderschwerpunktes ,Elektroniksys-
teme flr das vollautomatisierte Fahren (ELEVATE)*
gefordert.

Projektlaufzeit
01.01.2017 bis 31.12.2019

Projektpartner

Robert Bosch GmbH, Leonberg

Daimler AG, Ulm

Karlsruher Institut fiir Technologie, Karlsruhe
Universitat Ulm

Ruhr-Universitat Bochum

Fraunhofer ENAS, Chemnitz

Fraunhofer FHR, Wachtberg

Chemnitzer Werkstoffmechanik GmbH, Chemnitz
IMST GmbH, Kamp-Lintfort

Ansprechpartner

Andreas Kirchner

Referat: Elektronik; Autonomes elektrisches Fahren
E-Mail: andreas.kirchner@bmbf.bund.de
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Systemvalidierung von Fahrzeugradaren mittels drahtloser

Techniken (SafeMove)

Motivation

Das automatisierte und vernetzte Fahren ist we-
sentlicher Bestandteil einer zukunftigen intelligen-
ten und nachhaltigen Mobilitat. Die Umsetzung
vollautomatisierter Fahrfunktionen hangt insbe-
sondere von technologischen Fortschritten bei
Elektronik und Sensorik ab. Eine besondere Her-
ausforderung liegt darin, neue Elektronik- und
Sensorikkomponenten schnell und zuverlassig zu
bewerten und zu testen. Dafir werden neue Mess-
und Testmethoden jenseits der herkdmmlichen,
zeit- und kostenintensiven realen Fahrtests beno-
tigt.

Ziele und Vorgehen

Ziel von SafeMove ist es, eine Test- und Validie-
rungsumgebung einzurichten und zu erforschen,
mit der sich im Fahrzeug integrierte radar- und
kamerabasierte Sensorsysteme zur Umfelderken-
nung zuverlassig und reproduzierbar testen las-
sen. Dazu werden Werkzeuge zur Modellierung
der Ausbreitung von Radarsignalen entwickelt und
mit einem System kombiniert, das wirklichkeitsna-
he Radarziele nachbilden kann. Radarsignalmo-
dell und Radarzielsimulator werden zusammen mit
dem zu testenden Fahrzeugradar in eine virtuelle
Funkumgebung gebracht. Mit dieser so kombinier-
ten Wirkkette kann Fahrzeugsensorik berthrungs-
frei unter realitdtsnahen Einsatzbedingungen ge-
testet und bewertet werden. Dieses neuartige Ver-
fahren besitzt das Potenzial zur Entwicklung stan-
dardisierter Prifablaufe, die den Bedarf an realen
Fahrtests erheblich reduzieren kénnen.

Innovationen und Perspektiven

Es wird eine leistungsstarke Test- und Validie-
rungsplattform fir komplexe Fahrzeugradarsyste-
me entwickelt, mit der eine zuverldssige Bewer-
tung komplexer Fahrassistenzsysteme fiir zukinf-
tige hochautomatisierte Fahrzeuge ermdglicht
wird. Zum anderen findet eine deutliche Verkur-
zung der Entwicklungs- und Testzyklen statt: zwei
Kernvoraussetzungen fur die Umsetzung einer
intelligenten, nachhaltigen und sicheren Mobilitat.

Test- und Validierungsplattform fir komplexe Sensoriksysteme

zur Umfelderfassung hochautomatisierter Fahrzeuge (Quelle: TU
limenau)

Verbundkoordinator

Technische Universitat Ilmenau

Fachgebiet Hochfrequenz- und Mikrowellentechnik
Prof. Dr. Matthias Hein

Postfach 100565

98684 limenau

Tel.: 03677 69-2832

E-Mail: matthias.hein@tu-iimenau.de

Projektvolumen

4,35 Mio. € (davon 66 % Forderanteil durch BMBF)
Im Rahmen des Forderschwerpunktes ,Elektroniksys-
teme fiir das vollautomatisierte Fahren (ELEVATE)*
gefordert.

Projektlaufzeit
01.01.2017 bis 31.12.2019

Projektpartner

» Continental Automotive Distance Control Systems
GmbH, Lindau

» Daimler AG, Radarsensorik, Sindelfingen

* dSPACE Digital Signal Processing and Control
Engineering GmbH, Paderborn

 Karlsruher Institut fir Technologie (KIT), Institut fiir
Hochfrequenztechnik und Elektronik, Karlsruhe

* miro-sys Premium RF & Optical Systems GmbH,
Puchheim

Ansprechpartner

Andreas Kirchner

Referat: Elektronik; Autonomes elektrisches Fahren
E-Mail: andreas.kirchner@bmbf.bund.de
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Assistenzsystem flir mehr Sicherheit von fahrradfahrenden

Kindern (Safety4Bikes)

BMBF-FérdermalRnahme im Rahmen des Férderschwerpunktes ,MTI fir eine intelligente Mobili-

tat: Verlassliche Technik fiir den mobilen Menschen (IMO)

Motivation

Mobilitat ist ein entscheidender Faktor in unserem
Alltag. Deshalb sollen neue Systeme der Mensch-
Technik-Interaktion entwickelt werden, die zu mehr
Sicherheit, Komfort und Zuverlassigkeit in diesem
Bereich beitragen. Radfahrer und insbesondere
radfahrende Kinder gehdéren im StralBenverkehr zu
den besonders ,verwundbaren® Verkehrsteilneh-
mern, da sie fast ungeschitzt unterwegs sind.
Kinder verfligen zudem uber einen geringen Erfah-
rungsschatz im Umgang mit Gefahren.

Ziele und Vorgehen

Ziel des Vorhabens Safety4Bikes ist es, modulare
Assistenzsysteme fir Radfahrer zu entwickeln,
die auf Grundlage der aktuellen Verkehrssituation
drohende Gefahren erkennen und auf das richtige
Verhalten hinweisen. Bei akuten Gefahren in un-
mittelbarer Nahe oder in potenziellen Gefahrensi-
tuationen warnt das System Uber akustische, opti-
sche oder haptische Signale am Helm oder Len-
ker. Welche Form der Warnhinweise dazu am
geeignetsten ist, wird im Projekt erforscht. Dartiber
hinaus soll eine Kommunikationsschnittstelle zu
anderen Verkehrsteilnehmern die Sicherheit weiter
verbessern.

Innovationen und Perspektiven

Das modulare System aus vernetztem Fahrrad,
intelligentem Helm und Smartphone erkennt po-
tenzielle Gefahrensituationen und macht individu-
ell auf sicheres Verhalten im Stralenverkehr auf-
merksam. Damit erhoht sich nicht nur die Sicher-
heit und Selbststandigkeit von radfahrenden Kin-
dern, sondern perspektivisch auch von anderen
Verkehrsteilnehmern, die von der Entwicklung
profitieren.

“

Das innovative Assistenzsystem Safety4Bikes kombiniert Fahr-
radkomponenten, Car2X-Schnittstellen und Smartphone-Apps.
(Quelle: Sylwia Aptacy, CCO, https://pixabay.com)

Verbundkoordinator
GeoMobile GmbH

Jochen Meis
Emil-Figge-Strafie 80

44227 Dortmund

Tel.: 0231 9742 7230

E-Mail: j.meis@geomobile.de

Projektvolumen
2,5 Mio. € (davon 76 % Foérderanteil durch BMBF)

Projektlaufzeit
01.01.2017 bis 31.12.2019

Projektpartner

* GeoMobile GmbH, Dortmund

* Carl von Ossietzky Universitat Oldenburg

* Gesellschaft fur empirische soziologische
Forschung e. V., Nirnberg

OFFIS e. V., Oldenburg

UVEX SPORTS GROUP GmbH & Co. KG, Fiirth
Universitat Paderborn

Valtech GmbH, Disseldorf

PFAU Tec GmbH, Quakenbriick

Ansprechpartner

VDI/VDE Innovation + Technik GmbH
Sebastian Weide

Tel.: 030 310 078-5510

E-Mail: sebastian.weide@vdivde-it.de

17
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Damit mein Auto nicht alles mithort - Selbstdatenschutz
im vernetzten Fahrzeug (SeDaFa)

Motivation

Das Internet hat schon langst Einzug in die Fahr-
zeugindustrie gehalten. Es ist nur noch eine Fra-
ge der Zeit bis Fahrzeuge miteinander vernetzt
sind. Die Vernetzung ermdglicht eine Vielzahl
neuer Dienste und Anwendungen: Unfélle kénnen
vermieden, der Fahrkomfort erhoht und der Kraft-
stoffverbrauch gesenkt werden. Gleichzeitig mus-
sen durch die Vernetzung moderner Fahrzeuge
neue Risiken und Hlrden gemeistert werden.
Diese reichen von der Abwehr von Hackerangrif-
fen Uber den Umgang mit erhéhten Datenauf-
kommen bis zur Anpassung von Gesetzen. Gera-
de die Masse der im Auto anfallenden Daten er-
Offnet bei Fahrzeugherstellern oder Zweitverwer-
tern neue Geschaftsmodelle. So kénnen Sensor-
daten, Fahrverhaltensdaten oder Daten Uber den
Multimediakonsum sehr viel Uber Eigenschaften Koordinator

und personliche Vorlieben der Fahrenden und Fraunhofer-Institut fiir Sichere Informationstechnologie
Insassen verraten. Arbeitgeber koénnten bei- (SIT) 9!
spielsweise kontrollieren, wer, .wanr?, wie schnell Prof. Dr. Christoph Krau®®

und auf welchen Strecken ein Dienstfahrzeug Rheinstr. 75

bewegt oder Fahrzeughersteller konnten uUber 64295 Darmstadt

Kooperationen mit Mediaanbietern zielgerichtete
Werbung in den Multimedia-Anwendungen schal-
ten. Diese und vergleichbare Szenarien kénnen
groRe Datenschutzproblematiken mit sich brin- 1,76 Mio. € (davon 85 % Foérderanteil durch BMBF)
gen.

Damit der Selbstdatenschutz auch in vernetzten Fahrzeugen
gewahrleistet ist. (Quelle: Fraunhofer SIT, Darmstadt)

Projektvolumen

Projektlaufzeit
01.01.2016 bis 31.12.2017

Ziele und Vorgehen

Das Ziel des Projekts ,Selbstdatenschutz im ver-
netzten Fahrzeug (SeDaFa)“ ist die Entwicklung,
Umsetzung und Evaluation einer ganzheitlichen
Lésung zum Selbstdatenschutz der Nutzerinnen
und Nutzer. Daflir soll ein Konzept entwickelt
werden, das einen datenschutzwahrenden Zugriff
auf die Fahrzeugdaten gewahrleistet. Dabei wer-
den organisatorische, rechtliche und gesellschaft-
liche Aspekte berlcksichtigt. Ist es beispielsweise
einer Versicherung gestattet auf Daten des Autos
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zuzugreifen, um so bei geringer Benutzung des
Autos die Versicherungspramie zu reduzieren, so
muss diese lediglich wissen, wann das Auto be-
wegt wird. Es ist nicht notwendig, dass diese
auch sekundengenau den Aufenthaltsort des
Fahrzeugs erfahrt. Zur Realisierung des Vorha-
bens beschaftigt sich ein interdisziplinares Kon-
sortium zunachst mit der Frage nach dem tat-
sachlichen Risiko von Datenschutzverletzungen.
Darauf aufbauend werden Konzepte entwickelt,
um Fahrzeugnutzerinnen und -nutzer Uber geeig-
nete Datenschutzaspekte zu informieren und
ihnen eine selbstbestimmte Kontrolle Gber den
Zugriff auf ihre Daten zu geben. Exemplarisch soll
unter anderem demonstriert werden, wie Elektro-
autos geladen werden konnen, ohne dass die
Stromanbieter und Abrechnungsstellen etwas
Uber den Aufenthaltsort des Autos erfahren.

Innovationen und Perspektiven

Die Einhaltung eines rechtssicheren und nutzer-
freundlichen Datenschutzes und der technischen
Datensicherheit sind wesentliche Voraussetzun-
gen fur die Akzeptanz vernetzter Fahrzeuge. Die
im Projekt entwickelten und demonstrativ umge-
setzten Losungen ermdglichen es der Automobil-
industrie, die im Auto anfallenden Daten pri-
vatspharengerecht zu erheben, zu verarbeiten
und dadurch neue Anwendungen und Dienste
anzubieten.

% DIE NEUE
HIGHTECH
STRATEGIE

Innovationen fiir Deutschland

Projektpartner

* Fraunhofer-Institut fiir Sichere Informations-
technologie (SIT), Darmstadt

* accessec GmbH, GroR-Bieberau

* Unabhangiges Landeszentrum fiir Datenschutz
Schleswig-Holstein (ULD), Kiel

 Universitat Hohenheim, Stuttgart

* Volkswagen AG, Wolfsburg

* Technische Universitat Darmstadt

Ansprechpartner

Holger Bodag
Referat: Kommunikationssysteme; IT-Sicherheit
E-Mail: holger.bodag@bmbf.bund.de

Quelle: © alphaspirit

Die Bundesregierung hat im Rahmen des For-
schungsprogramms fiir IT-Sicherheit ,Selbstbe-
stimmt und sicher in der digitalen Welt* mit der
Bekanntmachung ,Datenschutz: selbstbestimmt
in der digitalen Welt* die Erforschung neuer
Ansatze und die Entwicklung zukunftsfahiger
Lésungen fir den Selbstdatenschutz als
Schwerpunkte ausgewahlt.

Die geforderten Vorhaben werden einen Beitrag
dazu leisten, dass verbesserte Ldsungen er-
forscht und entwickelt werden, welche den Bur-
gerinnen und Birgern neue Mdglichkeiten fur
den selbstbestimmten Umgang mit sensiblen
Daten eroffnen werden.
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Hochleistungsfahige Netzinfrastruktur fiir zeitkritische
mobile Anwendungen (SENDATE-TANDEM)

Motivation

Datenzentren sind die wichtigsten Schaltzentralen
fur viele Internetanwendungen. Hier laufen ge-
schaftliche und private Daten von Cloud-Diens-
ten, sozialen Netzen oder Video-Chats zusam-
men, werden ausgewertet und weitergeleitet.
Zukunftige Kommunikationsanwendungen  fir
Industrie 4.0, Telemedizin oder autonomes Fah-
ren sind jedoch auf eine viel schnellere Datenver-
arbeitung angewiesen und erzeugen ein gréReres
Datenvolumen. Der Transport dieser Daten zu
den oft weit entfernten Datenzentren wirde die
Netze stark belasten und zu Verzégerungen fih-
ren, die z. B. bei der gegenseitigen Abstimmung
autonomer Fahrzeuge nicht hinnehmbar waren.
Um die Anforderungen zukinftiger Kommunikati-
onsanwendungen zu erfillen, erforschen und
entwickeln in SENDATE Partner aus vier europa-
ischen Landern in flinf Projekten Technologien fir
eine Netzinfrastruktur, die die Vernetzung vieler
kleiner Datenzentren zu einem flexiblen, leis-
tungsstarken Ensemble ermdglicht. Neben einer
schnelleren Reaktion und geringeren Netzlast
kénnen lokale Datenzentren auch sicherstellen,
dass die Verarbeitung der Anwenderdaten den im
internationalen Vergleich strengen deutschen
oder europaischen Datenschutzregelungen unter-
liegt.

Ziele und Vorgehen

Zur Umsetzung kooperativer Fahrfunktionen
mussen zukunftig die Fahrzeugdaten vieler auto-
nomer Fahrzeuge gemeinsam ausgewertet wer-
den. Dies stellt besonders hohe Anforderungen
an die im Projekt anvisierte Infrastruktur aus ver-
teilten Datenzentren. Die umfangreichen Fahr-
zeugdaten mussen mit extrem kurzen Verzdge-
rungszeiten an das jeweils nachstgelegene Da-
tenzentrum Ubertragen werden. Ein Ausfall der
Datenverbindung ware fatal. Die heutigen stati-
schen Netze sind diesen Anforderungen nicht
gewachsen. Mit Blick auf die Vernetzung mobiler
Objekte zielt das Projekt SENDATE-TANDEM
deshalb auf die Erforschung neuer Netztechnolo-

Bei der Vernetzung von Fahrzeugen sind sehr viele Daten zu
Ubertragen. (Quelle: Thinkstock/graphicnoi)

Koordinator

Alcatel-Lucent Deutschland AG
Lars Dembeck

LorenzstralRe 10

70435 Stuttgart

Projektvolumen
8,7 Mio. € (davon 54 % Forderanteil durch BMBF)

Projektlaufzeit
01.04.2016 bis 31.03.2019
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gien fir eine bedarfsgerechte Zuteilung von Netz-
ressourcen und deren optimale Auslastung. Daflr
werden spezielle Konzepte fir die Datenlbertra-
gung auf Ebene der Transportnetzarchitektur
entwickelt. Diese Architekturebene ist fir die Kon-
trolle der Datenflisse zustandig. Zusatzlich wer-
den fir die bendtigten hohen Datenraten neue
Ansatze bei der Fehlerkorrektur und der Signal-
prozessierung angestrebt.

Um die Netze bedarfsgerecht anzupassen, miis-
sen die Netzknoten jederzeit von au’en konfigu-
riert werden kdnnen. Dies ermdglicht neuartige
Angriffe auf die Kommunikationsinfrastruktur. Im
Projekt werden daher auch sicherheitstechnische
Ansatze wie die Nutzung vertrauenswurdiger
Laufzeitumgebungen in den Netzknoten erforscht.

Innovationen und Perspektiven

Mit dem steigenden Datenvolumen wachsen auch
die Anforderungen an die Qualitat und Sicherheit
der DatenlUbertragung. Mit seinen innovativen
technischen Ansatzen zur Anbindung mobiler
vernetzter Objekte sowie zur Sicherung der Netz-
infrastruktur tragt SENDATE-TANDEM dazu bei,
diese Anforderungen zu erfullen.

Durch den Fokus auf die Vernetzung mobiler
Systeme, speziell Fahrzeuge, ermoglicht SEN-
DATE-TANDEM die Umsetzung zukiinftiger ver-
netzter Anwendungen im Automotive-Bereich —
einer der wichtigsten Branchen der deutschen
Wirtschaft.

% DIE NEUE
HIGHTECH
STRATEGIE

Innovationen fiir Deutschland

Projektpartner

Alcatel-Lucent Deutschland AG, Stuttgart
atesio GmbH, Berlin

Creonic GmbH, Kaiserslautern

ID Photonics GmbH, Neubiberg

itWatch GmbH, Miinchen
Fraunhofer-Institut fir Offene Kommunikations-
systeme (FOKUS), Berlin

*  Technische Universitat Berlin

e Universitat Stuttgart

*  Friedrich-Alexander-Universitat Erlangen-
Ndrnberg, Erlangen

Partnerland
Frankreich

Ansprechpartnerin

Dr. Anne Parge

Referat: Kommunikationssysteme; IT-Sicherheit
E-Mail: anne.parge@bmbf.bund.de

Quelle: Thinkstock/Kim Steele

Da sich die weltweiten Datenstréme nicht an natio-
nalen Grenzen orientieren, kann kein Land alleine
die groRen Herausforderungen Iésen, die mit den
kiinftigen Netztechnologien verbunden sind. An
dem Forschungsschwerpunkt SENDATE beteiligen
sich daher Partner aus den vier européischen Lan-
dern Deutschland, Frankreich, Finnland und
Schweden. Vier Verblinde werden vom BMBF
gefordert. Gemeinsam wollen sie die Netze auf die
Nutzung flexibler, verteilter Datenzentren vorberei-
ten und eine Netzinfrastruktur schaffen, die kinfti-
gen Kapazitats-, Latenz- und Energieeffizienzan-
forderungen gewachsen ist.
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Selbststandige Mobilitat sehgeschadigter Menschen im
urbanen Raum durch audio-taktile Navigation (TERRAIN)

BMBF-FoérdermaRnahme im Rahmen des Férderschwerpunktes ,Mensch-Technik-Interaktion fir
eine intelligente Mobilitat: Verlassliche Technik fir den mobilen Menschen (IMO)*

Motivation

Mobilitat ist ein entscheidender Faktor in unserem
Alltag. Deshalb sollen neue, fortgeschrittene Sys-
teme der Mensch-Technik-Interaktion entwickelt
werden, die zu mehr Sicherheit, Komfort und Zu-
verlassigkeit in diesem Bereich beitragen.

In urbanen, verkehrsreichen Umgebungen ist es
fir Blinde und sehbehinderte Menschen oft
schwierig, sich zurecht zu finden. Mangelnde
Ortskenntnis und Wahrnehmungsdefizite bringen
Angst vor Orientierungslosigkeit, Unfallen oder
ZusammenstoéRen mit sich.

Ziele und Vorgehen

Ziel von TERRAIN ist die Entwicklung eines trag-
baren Assistenzsystems zur Unterstutzung der
Mobilitat blinder und sehbehinderter Menschen im
innerstadtischen Umfeld. Das System kombiniert
eine auf digitalen Kartendaten basierende Naviga-
tion mit kamerabasierten Bildverarbeitungsverfah-
ren. Somit werden Wege, Hindernisse, Ampeln,
StralRenliibergdnge sowie Gebaude und andere
Objekte besser erkannt. Zudem wird eine barriere-
freie, akustische und haptische Benutzerschnitt-
stelle entwickelt, die sich an die Bedirfnisse und
Vorlieben der Benutzerinnen und Benutzer indivi-
duell anpassen lasst. Eine neuartige mobile,
drahtlos angebundene Braillezeile wird ebenfalls
integriert.

Innovationen und Perspektiven

Mit TERRAIN werden entscheidende Hirden bei
der Fortbewegung und Navigation beseitigt, und
das Vertrauen von sehbehinderten und blinden
Menschen in die eigenen Bewegungs- und Mobili-
tatsfahigkeiten wird gestarkt. Alltagswege kdnnen
selbststandig zurtckgelegt werden; der Bewe-
gungsradius wird erhéht und Teilhabe am sozialen
Leben verbessert.

Eingang

(Quel-
le: Karlsruher Institut fir Technologie — Studienzentrum fiir Seh-
geschadigte)

Verbundkoordinator

iXpoint Informationssysteme GmbH

Dr. Sebastian Ritterbusch

Pforzheimer Stralle 160

76275 Ettlingen

Tel.: 07243 3775-0

E-Mail: sebastian.ritterbusch@ixpoint.de

Projektvolumen
2,25 Mio. € (davon 75 % Forderanteil durch BMBF)

Projektlaufzeit
01.07.2016 bis 30.06.2019

Projektpartner
* iXpoint Informationssysteme GmbH, Ettlingen
* Karlsruher Institut fir Technologie (KIT), Karlsruhe
o Forschungsgruppe ,Computer Vision fiir die
Mensch-Maschine-Interaktion” des Instituts
fur Anthropomatik und Robotik
o Studienzentrum fir Sehgeschadigte
o Institut fir Technikfolgenabschatzung und
Systemanalyse
e F. H. Papenmeier GmbH & Co. KG, Schwerte

Ansprechpartner

VDI/VDE Innovation + Technik GmbH
Christian Wehrmann

Tel.: 030 310 078-197

E-Mail: christian.wehrmann@vdivde-it.de
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Mit Lenkgesten teilautomatisierte Fahrzeuge steuern wie der

Reiter das Pferd (Vorreiter)

BMBF-Foérdermallnahme im Rahmen des Forderschwerpunktes ,Mensch-Technik-Interaktion fir
eine intelligente Mobilitat: Verlassliche Technik fir den mobilen Menschen (IMO)*

Motivation

Mobilitat ist ein entscheidender Faktor in unserem
Alltag. Deshalb sollen neue, fortgeschrittene Sys-
teme der Mensch-Technik-Interaktion entwickelt
werden, die zu mehr Sicherheit, Komfort und Zu-
verlassigkeit in diesem Bereich beitragen. Teilau-
tomatisierte Fahrzeuge konnten gerade im Alter
oder bei korperlichen Einschrankungen das Auto-
fahren sehr erleichtern, missen aber einfach zu
bedienen sein.

Ziele und Vorgehen

Ziel des Projektes ist es, die Steuerung eines teil-
automatisierten Fahrzeugs sehr intuitiv, einfach
und gleichzeitig sicher zu gestalten. Durchschnitts-
fahrer, aber auch &ltere und jiingere Menschen
sowie Menschen mit Behinderungen sollen so das
Fahrzeug fiihren kénnen. Zentraler Aspekt dabei
ist die Entwicklung von Lenkgesten, wie sie sich in
der Natur in der Interaktion zwischen Reiter und
Pferd herausgebildet haben. Ein Pferd am langen
Zugel folgt zwar den Kommandos des Reiters,
wahlt aber selbstdndig den sichersten Weg. Falls
erforderlich, kann es aber auch an den kurzen
Zigel genommen werden. Ubertragen auf Mensch
und Fahrzeug erfasst das im Projekt entwickelte
System eine Fahrsituation und bietet eine sinnvol-
le Auswahl an Mandvern an, welche durch intuitive
Lenkgesten, wie eine Wischgeste am Lenkrad,
ausgewahlt und dann automatisch umgesetzt wer-
den. Beispiele sind ein Spurwechsel, ein Abbiege-
oder ein Parkvorgang.

Innovationen und Perspektiven

Wenn ein Fahrzeug ohne mechanischen Kraftauf-
wand uber eine intuitive Bedienung mit Lenkges-
ten gesteuert werden kann, wird das Fahren fir
jede Art von Fahrer einfacher und sicherer. Fur
Menschen mit Behinderungen schafft dies auch
erst die Moglichkeit, selbststéandig zu fahren.

Verbundkoordinator

Rheinisch-Westfalische Technische Hochschule Aachen
Prof. Frank Flemisch

Bergdriesch 27

52062 Aachen

Tel.: 0241 8099-435

E-Mail: f.flemisch@iaw.rwth-aachen.de

Projektvolumen
3,18 Mio. € (davon 66 % Forderanteil durch BMBF)

Projektlaufzeit
01.01.2017 bis 31.12.2019

Projektpartner

* Rheinisch-Westfalische Technische Hochschule

Aachen

PARAVAN GmbH, Pfronstetten-Aichelau

Universitat Stuttgart

Hochschule fir Wirtschaft und Recht, Berlin

Fraunhofer-Institut fiir Arbeitswirtschaft und

Organisation (IAO), Stuttgart

* Valeo Schalter und Sensoren GmbH, Bietigheim-
Bissingen

Ansprechpartner

VDI/VDE Innovation + Technik GmbH
Dr. Jens Apel

Tel.: 030 310 078-143

E-Mail: jens.apel@vdivde-it.de
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5G-Losungen fir die vernetzte Mobilitat der Zukunft
(5G-NetMobil)

Motivation

Aktuelle Entwicklungen zum autonomen Fahren
versprechen mehr Sicherheit im Stralenverkehr
und einen verringerten CO,-Ausstol3. Die Daten,
die dafur heute uber die lokalen Sensoren im
Fahrzeug zur Verfiigung stehen, sind allerdings
noch sehr begrenzt. So bilden Radar- und Kame-
rasensoren lediglich die ,Sichtweite des Fahrzeu-
ges“ ab. Neue Entwicklungen bei den Kommuni-
kationssystemen ermoglichen eine Vernetzung
der Fahrzeuge mit extrem geringen Reaktionszei-
ten. Dies bezeichnet man als taktile Kommunika-
tion. Fur das vernetzte Fahren ermdglicht die
taktile Kommunikation kooperative Fahrmandver Herausforderungen des taktil vernetzten Fahrens in komplexen
in komplett koordinierter Fahrweise und erlaubt  Situationen. (Quelle: eyetronic / Fotolia)

so vorausschauendes Fahren. Dies bedeutet

beispielsweise, dass zukunftig vernetzte LKW in

einer Kolonne mit sehr geringem Abstand hinter- Koordinator

einander fahren kénnen (Platooning). Durch die Robert Bosch GmbH

Vernetzung aller Fahrzeuge untereinander und Dr. Frank Hofmann

darlber hinaus mit der vorhandenen Infrastruktur Robert-Bosch-Str. 200

(z. B. mit Uberwachungskameras an Autobahnen) 31139 Hildesheim

kénnen alle wichtigen Informationen virtuell im E-Mail: frank.hofmann2@de.bosch.com

Netz zusammengefiihrt werden. Fahrzeugkolon-
nen stellen sich koordiniert auf die jeweilige Ver-
kehrssituation ein und reagieren gemeinsam auf
andere Verkehrsteilnehmer. Verkehrsflisse wer- 14,3 Mio. € (davon 60 % Forderanteil durch BMBF)
den in Echtzeit gesteuert, Staus vermieden und

die Unfallgefahr gesenkt. Das taktil vernetzte Projektlaufzeit

Fahren der Zukunft erhoht so gegeniber den
Ansatzen zum autonomen Fahren signifikant die
Verkehrssicherheit und -effizienz.

Projektvolumen

01.03.2017 bis 29.02.2020

Ziele und Vorgehen

Hauptziel des Projektes ist es, eine allumfassen-
de Kommunikationsinfrastruktur fur das taktil ver-
netzte Fahren zu entwickeln. Im ersten Schritt
setzen die Forscherinnen und Forscher komplexe
Simulationen ein, um die realen Kommunikati-
onssituationen moglichst detailgetreu nachzubil-
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den, zu analysieren und zu optimieren. Die entwi-
ckelten Losungen werden im nachsten Schritt in
Labormodellen und anschlieend in realen Test-
szenarien untersucht, bewertet und validiert. So
kénnen in groRRen virtuellen Welten beispielswei-
se sowohl die Verkehrsflisse einer Grofistadt als
auch spezielle Fahrmandver flir das taktil vernetz-
te Fahren erforscht werden. Sogar riskante Sze-
narien werden in realitdtsnahen Modellen erprobt.
Alle drei Stufen — Simulationen, Modelle und
Realweltszenarien — basieren auf einer zukunfts-
weisenden 5G-Kommunikationssystemarchitektur
mit neuartigem Funkzugang und einer mobilen,
somit immer ortsnahen Cloud-L6ésung zur Echt-
zeitdatenverarbeitung, die taktile Kommunikation
ermoglicht.

Innovationen und Perspektiven

Mit den im Projekt 5G-NetMobil erarbeiteten L6-
sungen werden neue Technologien fir eine leis-
tungsstarke Kommunikationsinfrastruktur fiur das
taktil vernetzte Fahren bereitgestellt. Dabei ist
eine Reihe technologischer Herausforderungen
zu lésen, um eine extrem reaktionsschnelle und
gleichzeitig hochzuverlassige = Kommunikation
sicherzustellen. Der Losungsansatz bezieht so-
wohl den Funkzugang als auch das Kommunika-
tionsnetz mit mobilen Edge-Clouds und einer
dynamischen Netzsteuerung mit ein. Der hier
verfolgte Ansatz ermdglicht den Paradigmen-
wechsel vom autonomen zum taktil vernetzten
Fahren. Das breit aufgestellte Konsortium aus
Forschungseinrichtungen und Universitaten, der
Automobilindustrie, den Netzausrustern und
Netzwerkbetreibern sowie hochinnovativen KMU
arbeitet dabei eng zusammen, sodass alle Part-
ner von den Entwicklungen profitieren.

DIE NEUE
HIGHTECH
STRATEGIE

Innovationen fiir Deutschland

Projektpartner

* Robert Bosch GmbH, Hildesheim

* Hochschule fiir Technik und Wirtschaft
des Saarlandes, Saarbriicken
Heusch/Boesefeldt GmbH, Aachen

Logic Way GmbH, Schwerin

Volkswagen AG, Wolfsburg

Deutsche Telekom AG, Bonn

BMW Group, Miinchen

Claas E-Systems, Giitersloh

Ericsson GmbH, Herzogenrath

Dresden Elektronik, Dresden
Technische Universitat Dresden
Vodafone GmbH, Disseldorf

Fraunhofer Heinrich Hertz Institut, Berlin
Technische Universitat Kaiserslautern
Nokia Solutions and Networks Management
International GmbH, Miinchen

* Alcatel-Lucent Deutschland AG, Stuttgart
* Acticom GmbH, Berlin

Ansprechpartnerin

Dr. Anne Parge
Referat: Kommunikationssysteme; IT-Sicherheit
E-Mail: anne.parge@bmbf.bund.de

Quelle: © vege / Fotolia

Ein Team aus Robotern fertigt gemeinsam Pro-
dukte an; autonom fahrende Autos kooperieren im
Stralenverkehr — dies sind nur zwei von vielen
denkbaren Szenarien, fur die kiinftig ein zuverlas-
siges und reaktionsschnelles Internet bendtigt
wird — das taktile Internet. Mit dem Forschungs-
schwerpunkt ,5G: Taktiles Internet® fordert das
Bundesministerium fiir Bildung und Forschung die
Erforschung innovativer Technologien fir die takti-
le Kommunikation, die auf dem Mobilfunk der
funften Generation (5G) basiert. Ziel ist es, durch
die Kommunikationstechnologien neue Anwen-
dungs- und Geschaftsfelder im Zuge der digitalen
Transformation am Standort Deutschland zu er-
schlief3en.









