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Ist-Situation ÖPNV im ländlichen Raum

1. Geringe Fahrgastzahlen / Geringe Fahrerlöse / Hohe Betriebskosten

2. ÖPNV im ländlichen Raum ist vorwiegend Schülerverkehr

1. Anteile bis 90 %

2. Außerhalb des Schülerverkehrs geringe Nachfrage und geringes Angebot

3. Geringe Kostendeckungsgrade

1. Mittel der deutschen Verkehrsbetriebe etwa 75,6 % (2017)

2. Üstra Hannover ca. 72 %

3. Dresden 79 % (2014)

4. Berlin 76 % (2007)

4. Verkehrsbetriebe im ländlichen Raum teilweise unter 10 %

1. Templin 14 % (2010)

5. Alternative Bedienungsformen auch mit geringem Kotendeckungsgrad

1. zwischen 6 % (MultiBus Gangelt, Selfkant, Waldfeucht)

2. und 41 % (Komfortbus Taunusstein).
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Autonome Shuttlebusse als Lösung?

• Chancen

• Deutlich höhere Leistungsfähigkeit

• Robotaxis, RideSharing

• bessere Lebensqualität

• Bessere Teilhabe von Senioren

• Alternative zum ÖPNV im ländlichen Raum

• Keine Staus, keine Unfälle (mit Pkw)

• Herausforderungen

• Mehr Autos statt Umweltverbund

• Übergangsphase Mix Mensch + Maschine

• Verantwortung, Systemausfall

• Güterverkehr

• Kosten

Fotos: wikimedia, zukunft mobilität, tz



Projektkoordination

Untersuchung der 
infrastrukturellen 
Voraussetzung *

Raum- & 
Strukturanalyse

Öffentlichkeitsarbeit

Nutzer- & 
Stakeholder-analyse

Analyse 
Finanzierungsroutine**

Fahrzeugbeschaffung *

Bereitstellung 
Personal & Werkstatt

Projektpartner

Unterauftragnehmer
* **

Projektziele

Durchführung eines 

Probebetriebs im 

öffentlichen 

Straßenraum

Schaffung von 

Voraussetzung für 

den verkehrlichen

Einsatz im ÖPNV im 

Ländlichen Raum

Messung der 

Nutzerakzeptanz

Auswirkungen auf 

die Finanzierung des 

ÖPNVs

Übertragbarkeit der 

Ergebnisse 

gewährleisten

Förderung mit 1,58 Mio. €



Das automatisierte Shuttle

http://www.easymile.com/wp-content/uploads/2018/03/EZ10-Gen2-otherside-2.jpg

Firma/ Modell EasyMile / EZ 10 

Antrieb Elektrisch bis zu 14 Stunden [1]

Geschwin-

digkeit

Aktuell im Einsatz: bis 20 km/h[2]

Technisch möglich: bis 45 km/h[3]

Besetzung 6 Sitzplätze + 1 Operator* [2]

Technische 

Besonderheiten

• Übernahme der Längs- und 

Querführung auf

vorprogrammierten Strecken [4]

• Erkennt selbständig 

Hindernisse

Bekannte 

Einsatzfelder

Bad Birnbach – Deutschland [2]

Hernasaari – Finnland [4]



Wusterhausen/Dosse: 5.855 EW

• Streckencharakter 

• Innerorts Verkehr mit außerörtlichen 

Charakter

• Lichtsignalanlagen und 

Fußgängerüberwege

• unterschiedliche Straßenbeläge

• Anschluss zum überregionalen ÖPNV

• Gesamtlänge von 7,8 km

• Stufenweise Einführung 

• Start von Stufe 1 und 2 im Sommer 2019

Eigene Darstellungen



Fahrzeugzulassung

Typengenehmigung

Serienfahrzeug [7]

Typengenehmigung 

nach der Richtlinie 

2007/13/EG

Betriebserlaubnis auf 

öffentlichen Straßen

Ausnahmegenehmigung nach §70 

der StVZO mit zeitlicher und örtlicher 

Begrenzung

Prüfinstitut erstellt ein Gutachten

Prüfung des 

Fahrzeugs

Prüfung der örtlichen 

Begrenzung (Strecke)

Zulassung über die oberster 

Landesbehörde für den Einsatz des 

Fahrzeug im definierten Gebiet

Automatisiertes Shuttle [3]



FunktionsweiseProgrammierung 
der Teststrecke[4]

Erstellung einer 3D 
Karte 

Festlegung einer 
Fahrspur in der 3D 

Karte

Speicherung der 
vom System 

durchzuführenden 
Aktionen in der 3D 

Karte

Bestimmung und 
Vermessung von 

Landmarkern 

Durchführung im 
Testbetrieb [4]

Das Shuttle fährt die festgelegte 
Fahrspur ab und übernimmt die Quer-

und Längsführung 

Das Shuttle erkennt Hindernisse durch 
den Abgleich der eingespeicherten Karte 

mit den Daten des aktuell 
aufgenommenen LIDARs 

Das Shuttle führt die einprogrammierten 
Aktionen (Blinker, Rampe ausfahren etc.)  
gemäß des eingespeicherten Ortes aus 

Das Shuttle orientiert sich über die 
eingespeicherte 3D Karte und durch das 
„Wiedererkennen“ der eingespeicherten 
Landmarker, einem differenzierten GPS 

und Odometrie 

3D LIDAR mit Fahrspur [5]

Künstlicher Landmarker [4]



Fallbeispiel eines optimierten Straßenraums

Eigene Darstellungen



Fazit aus aktuellem Projekt und Partnerprojekten

• Die automatisierten Shuttles können den ÖPNV stärken aber aktuell noch 

nicht ersetzen 

• Operator muss(te) nicht nur aus gesetzlichen Gründen im Fahrzeug sein, 

sondern auch aktuell noch häufig eingreifen

• Nicht einsetzbar bei: Starkregen, Schnee, Nebel oder Temperaturen unter –

15°C und über +35°C

• Die Einsatzgebiete der Fahrzeuge sind eingeschränkt oder müssen 

infrastrukturell angepasst werden

• Einsatz außerhalb bebauter Gebiete nur mit künstlichen Landmarkern 

möglich
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