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Ist-Situation OPNV im landlichen Raum

Geringe Fahrgastzahlen / Geringe Fahrerlose / Hohe Betriebskosten
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OPNV im landlichen Raum ist vorwiegend Schulerverkehr

1. Anteile bis 90 %
2. AulBerhalb des Schilerverkehrs geringe Nachfrage und geringes Angebot

Geringe Kostendeckungsgrade

1.
2.
3.
4.

Mittel der deutschen Verkehrsbetriebe etwa 75,6 % (2017)
Ustra Hannover ca. 72 %

Dresden 79 % (2014)

Berlin 76 % (2007)

Verkehrsbetriebe im landlichen Raum teilweise unter 10 %
1. Templin 14 % (2010)
Alternative Bedienungsformen auch mit geringem Kotendeckungsgrad

1.
2.

zwischen 6 % (MultiBus Gangelt, Selfkant, Waldfeucht)
und 41 % (Komfortbus Taunusstein).
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Autonome Shuttlebusse als Losung?

Fotos: wikimedia, zukunft mobilitat, tz

-

e Chancen

» Deutlich héhere Leistungsfahigkeit
* Robotaxis, RideSharing

* bessere Lebensqualitat
« Bessere Teilhabe von Senioren
« Alternative zum OPNV im landlichen Raum
« Keine Staus, keine Unfalle (mit Pkw)
» Herausforderungen
« Mehr Autos statt Umweltverbund
- Ubergangsphase Mix Mensch + Maschine
« Verantwortung, Systemausfall
« Guterverkehr
« Kosten
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Férderung mit 1,58 Mio. €
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Das automatisierte Shuttle

Firma/ Modell

Antrieb Elektrisch bis zu 14 Stunden

Geschwin- Aktuell im Einsatz: bis 20 km/h
digkeit Technisch mdglich: bis 45 km/h

Besetzung 6 Sitzplatze + 1 Operator*

EasyMile / EZ 10

« Ubernahme der Langs- und
Querfuhrung auf

Technische )
: vorprogrammierten Strecken
Besonderheiten .
« Erkennt selbstandig
Hindernisse
Bekannte Bad Birnbach — Deutschland

Einsatzfelder Hernasaari — Finnland
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Wusterhausen/Dosse: 5.855 EW

« Streckencharakter
* Innerorts Verkehr mit au3erdrtlichen
Charakter
« Lichtsignalanlagen und
FulRgangertiberwege
» unterschiedliche Strafl3enbelage

« Anschluss zum Uberregionalen OPNV
« Gesamtlange von 7,8 km

« Stufenweise Einfliihrung
e Start von Stufe 1 und 2 im Sommer 2019

!'Seestrage |

[ Gartenwed!

Streckenlegende

Abschnitt 1

Abschnitt 2 —
Abschnitt 3 P—
Uberfiihrungs-
fahrt
Fahrtrichtung <+—>
Haltepunkte O

Garage




Fahrzeugzulassung
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Automatisiertes Shuttle

Typengenehmigung

nach der Richtlinie Ausnahmegenehmigung nach 870
2007/13/EG der StVZO mit zeitlicher und o6rtlicher
Begrenzung
v
Prifinstitut erstellt ein Gutachten
v 4
Prifung des | | Prifung der drtlichen
Fahrzeugs Begrenzung (Strecke)
4 )

Betriebserlaubnis auf

Zulassung Uber die oberster
Offentlichen Stral3en g

Landesbehorde fur den Einsatz des
Fahrzeug im definierten Gebiet
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Programmierung Funktionswelse Durchfiihrung im
der Teststreckel* Testbetrieb [
4 N\
Erstellung einer 3D Das Shuttle fahrt die festgelegte
Karte — Fahrspur ab und Gbernimmt die Quer-
und Langsfihrung
\\ J S )
4 N\ 4 N\

Das Shuttle erkennt Hindernisse durch
|| den Abgleich der eingespeicherten Karte
mit den Daten des aktuell

Festlegung einer
— Fahrspur in der 3D

Karte aufgenommenen LIDARS
. J - J
4 . N\ ( N\
Speicherung der o _
vom System Das Shuttle fuhrt die einprogrammierten

— durchzufihrenden — Aktionen (Blinker, Rampe ausfahren etc.)
Aktionen in der 3D : e A gemal des eingespeicherten Ortes aus

Karte
\ J

Das Shuttle orientiert sich tber die
eingespeicherte 3D Karte und durch das
— ,Wiedererkennen® der eingespeicherten
Landmarker, einem differenzierten GPS

und Odometrie
. V4

Bestimmung und
— Vermessung von
Landmarkern




Weitere Voraussetzungen

geringe Verkehrsstarke

Uberholméglichkeiten
gewabhrleisten

Keine Lichtsignalanlagen

oder diese kommunikations-
fahig machen
Mobilfunknetzabdeckung 3G/4G
GPS Abdeckung, Stérungen
durch Hauserschluchten etc.
vermeiden

Alleen vermeiden

Gebundene Deckschicht

Parken im

LandTaker Seitenraum
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Geschwindigkeits-

begrenzug auf 30 km/h

47 =

R
—
-—
e B Ot 2t

Fahrbahnbreite > 6,0 m

Grlnstreifen ermdéglicht
hdéhere Geschwindigkeiten
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Fazit aus aktuellem Projekt und Partnerprojekten

Die automatisierten Shuttles kénnen den OPNV starken aber aktuell noch
nicht ersetzen

Operator muss(te) nicht nur aus gesetzlichen Grinden im Fahrzeug sein,
sondern auch aktuell noch haufig eingreifen

Nicht einsetzbar bei: Starkregen, Schnee, Nebel oder Temperaturen unter —
15°C und uber +35°C

Die Einsatzgebiete der Fahrzeuge sind eingeschrankt oder missen
infrastrukturell angepasst werden

Einsatz aufl3erhalb bebauter Gebiete nur mit kiinstlichen Landmarkern
maoglich
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