ﬁ_s_,

R g 57

I VISION ZERO konkret: Fahrzeug

Beitrag der Automatisierung im Individualverkehr
Jubilaumsveranstaltung 20 Jahre Deutscher Verkehrsexpertentag

Dr. Anja Eichelmann, Zentrale Stelle nach StVG Minster, 17. Juni 2022
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I Was miissen AVF leisten?
Entwicklung von Anforderungen an automatisierte Fahrzeuge



Entwicklung von Anforderungen an automatisierte Fahrzeuge

h- \HN

T T

T, ~
H — _ —
: L ; “J:—
y s Gy S B B — - e - f—
J‘ ‘( .! . dﬁbd-t‘qh_h-i:t—h-v\--h- bﬁr\--
s
o
_(/‘ XS
o ‘b’;-:; e



Entwicklung von Anforderungen an automatisierte Fahrzeuge

ACTIVIE

Quelle: FLAIT / Innovative Dragon



| Entwicklung von Anforderungen an AVF
Sicherheitskonzept fur Zulassung und Betrieb: V-Modell

Validierung im Betrieb
(z. B. Felduntersuchung, Periodisch-Technische Inspektion)
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Entwicklung von Anforderungen an AVF

Sicherheitskonzept fur Zulassung und Betrieb: V-Modell

Validierung im Betrieb
(z. B. Felduntersuchung, Periodisch-Technische Inspektion)

Akzeptanz- Realfahr-
Modell versuche

Versuche
Prufstand/
Testgelande

Gestaltungs-
prinzipien

Anforderungen an
Leistungsfahigkeit
und Betrieb

Entwicklung & Konstruktion
AVF-Fahrzeug

« Long-Range-Stereo-
Vision-Kameras
= Surroundview-Kameras

Control-by-Wire

.
360°-LIDAR-Sensorik O
* Objekterkennung
* Simultaneous Localization
and Mapping (SLAM)

Kamera-Sensorik

O.

Priifschnittstelle () « «

Prazisionslokalisierung
* GPS-Sensorik + Korrekturdaten

* Inertial Measurement Unit (IMU) Kommunikation mit der Leitstelle

o, Q L

Car2X-Kommunikation

AD-System

- O Innenraumgestaltung

o O Passive Sicherheit

O Fahrwerk/Rader

O 3D-Ultraschall

O ; Elektrischer Antrieb

" RADAR-Sensorik: O

Brake-by-Wire O + Long-Range-Radar

« Mid-Range-Radar Batterie
= Short-Range-Radar



| Entwicklung von Anforderungen an AVF
Akzeptanz-Modell

Automatisiertes und vernetztes Fahren muss besser sein als menschliches Fahren
und das in allen Bereichen:

@ Achtung der Grundrechte und der Autonomie der Menschen

Mobilitat/Freizigigkeit

Verkehrssicherheit

Umweltschutz

Datenschutz/Datensicherheit

o Kommunikation mit Verkehrsteilnehmern

Mensch-Maschine-Interaktion



| Entwicklung von Anforderungen an AVF
Bsp. 1: Unerwartetes Uberholen
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| Entwicklung von Anforderungen an AVF
Bsp. 2: Kommunikation mit Verkehrsteilnehmer
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| Entwicklung von Anforderungen an AVF
Bsp. 2: Kommunikation mit Verkehrsteilnehmer

Fb d'II




I Entwicklung von Prifverfahren fur AVF
Bewelisfluhrung zur Verifikation und Validierung



Entwicklung von Prufverfahren fur AVF
Beweisfuhrung zur Verifikation und Validierung

Validierung im Betrieb
(z. B. Felduntersuchung, Periodisch-Technische Inspektion)

Akzeptanz- Realfahr- = Bewertung des Fahrverhaltens im offentlichen
Modell versuche Stralenverkehr unter realen Bedingungen

Gestaltungs- : Versuche = Beurteilung kritischer, reprasentativer Testszenarien
Prufstand/

prinzipien Testgelande = Validieren der Simulationsmodelle

Anforderungen an = Bewertung des Fahrzeugverhaltens in kritischen Situationen
Leistungsfahigkeit o
und Betrieb = Untersuchung von Parametervariationen

Entwicklung & Konstruktion

AVF-Fahrzeug



| Dynamische Fahrzeuggenehmigung
Validierung im Betrieb — Felduntersuchung und PTI



Dynamische Fahrzeuggenehmigung
Validierung im Betrieb — Felduntersuchung

= Trotz umfangreicher und modernerster
Sicherheitsanalysen scheint es unmaoglich,
die Komplexitat aller moglichen
Verkehrsszenarien vollstandig abzubilden

Validierung im Betrieb (z. B. Felduntersuchung)

= Zukiinftige Anderungen der
StraRenverkehrsordnung sowie der
Verkehrsbedingungen konnen zum Zeitpunkt
der Genehmigung nicht begutachtet werden

Gestaltungs- : = Verschlechterungen durch Degradation,
rinzipien 9 . . .
o . Verschleilt, Manipulationen oder

Beschadigungen konnen zum Zeitpunkt der
Anforderungen an . .
Leistungsfahigkeit Genehmigung nicht umfassend
FIEEEE festgestellt werden

Entwicklung & Konstruktion = Anderungen aufgrund regelmaRiger (Over-
AVF-Fahrzeug the-Air-) Software-Updates konnen zum
Zeitpunkt der Genehmigung nicht begutachtet
werden




| Dynamische Fahrzeuggenehmigung
Validierung im Betrieb prmererms
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| Dynamische Fahrzeuggenehmigung

Validierung im Betrieb prmererms

Felduntersuchung

=
zustandige
Behérde / /’(((ﬂ
Stefle Anforderungen

nicht erfullt $¢

A 4

_—

Dynamische Festlegung der
Mindestanforderungen an AVF

| =

Kriterien:

= Sicherheit

= Regelkonformitat
= Umweltverhalten
= Akzeptanz

"o Dynamisc
Bewertungsm
I
Veranderliche Dynamlscher
Vorgaben Referenzmal3stab
z. B. aus StVO a. Normalfahrer
b. AF

Bewertung AF

Fahrfunktion
deaktivieren

= : @ inaktiv }
" iy ) ‘ 1

Anforderungen

erfullt \/

Fehlerbehebung
- Reparatur oder
- zugelassenes

her Id h Softwareupdate
e Felduntersuchung [/ jﬁ}
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o
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} Dynamische Fahrzeuggenehmigung
Validierung im Betrieb — Felduntersuchung
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I Dynamische Fahrzeuggenehmigung

Gesetz zum autonomen Fahren — Felduntersuchung

8§ 1g Datenverarbeitung

(1) Der Halter eines Kraftfahrzeugs mit autonomer
Fahrfunktion ist verpflichtet, folgende Daten beim
Betrieb des Kraftfahrzeugs zu speichern: [...]

Der Halter ist verpflichtet, dem Kraftfahrt-Bundesamt und

der nach Bundes- oder Landesrecht zustandigen Behdrde [...]
auf Verlangen die Daten nach Satz 1 zu Ubermitteln, soweit
dies erforderlich ist [...]

(5) Das Kraftfahrt-Bundesamt ist berechtigt, die nach
Absatz 4 Nummer 1 in Verbindung mit Absatz 1 beim
Halter erhobenen nicht personenbezogenen Daten fir
verkehrsbezogene Gemeinwohlzwecke [...] folgenden
Stellen zuganglich zu machen: [...]

= Gesetzliche Basis flr die Felduntersuchung

) Gesetz
zur Anderung des StraBenverkehrsgesetzes und
des Pflichtversicherungsgesetzes - Gesetz zum autonomen Fahren'?

Vom 12. Juli 2021

Der Bundestag hat mit Zustimmung des Bundesrates
das folgende Gesetz beschlossen:

Artikel 1

Das StraBenverkehrsgesetz in der Fassung der Be-
kanntmachung vom 5. Marz 2003 (BGBI. | S. 310, 919),
das zuletzt durch Artikel 2 des Gesetzes vom 12. Juli
2021 (BGBI. | S. 3091) gedndert worden ist, wird wie
folgt geéndert:

1. Nach § 1c werden die folgenden §§ 1d bis 1l ein-
geflgt:
»§1d
Kraftfahrzeuge mit autonomer
Fahrfunktion in festgelegten Betriebsbereichen

(1) Ein Kraftfahrzeug mit autonomer Fahrfunktion
im Sinne dieses Gesetzes ist ein Kraftfahrzeug, das

1. die Fahraufgabe ohne eine fahrzeugfihrende
Person selbststandig in einem festgelegten Be-
triebsbereich erfillen kann und

2. Uber eine technische Ausriistung geméB § 1e Ab-
satz 2 verfigt.

(2) Ein festgelegter Betriebsbereich im Sinne die-
ses Gesetzes bezeichnet den 6rtlich und raumlich
bestimmten o&ffentlichen StraBenraum, in dem ein
Kraftfahrzeug mit autonomer Fahrfunktion bei Vor-
liegen der Voraussetzungen geméaB § 1e Absatz 1
betrieben werden darf.

(8) Technische Aufsicht eines Kraftfahrzeugs mit
autonomer Fahrfunktion im Sinne dieses Gesetzes
ist diejenige natirliche Person, die dieses Kraftfahr-
zeug wéhrend des Betriebs gemaB § 1e Absatz 2
Nummer 8 deaktivieren und fir dieses Kraftfahrzeug
geméB § 1e Absatz 2 Nummer 4 und Absatz 3 Fahr-
mandver freigeben kann.

(4) Risikominimaler Zustand im Sinne dieses
Gesetzes ist ein Zustand, in dem sich das Kraftfahr-

' Notifiziert geméB Richtlinie (EU) 2015/1535 des Europiischen Parla-
ments und des Rates vom 9. September 2015 (ber ein Informa-
tionsverfahren auf dem Gebiet der technischen Vorschriften und der
Vorschriften fir die Dienste der Informationsgesellschaft (ABI. L 241
vom 17.9.2015, S. 1).

zeug mit autonomer Fahrfunktion auf eigene Veran-
lassung oder auf Veranlassung der Technischen
Aufsicht an einer méglichst sicheren Stelle in den
Stillstand versetzt und die Warnblinkanlage akti-
viert, um unter angemessener Beachtung der Ver-
kehrssituation die gréBtmégliche Sicherheit fiir die
Fahrzeuginsassen, andere Verkehrsteilnehmende
und Dritte zu gewéhrleisten.

§1e
Betrieb von
Kraftfahrzeugen mit autonomer
Fahrfunktion; Widerspruch und Anfechtungsklage

(1) Der Betrieb eines Kraftfahrzeugs mittels auto-
nomer Fahrfunktion ist zuldssig, wenn

1. das Kraftfahrzeug den technischen Vorausset-
zungen gemaB Absatz 2 entspricht,

2. fur das Kraftfahrzeug eine Betriebserlaubnis nach
Absatz 4 erteilt worden ist,

3. das Kraftfahrzeug in einem von der nach Bun-
des- oder Landesrecht zustidndigen Behdrde
oder auf BundesfernstraBen, soweit dem Bund
die Verwaltung zusteht, von der Gesellschaft
privaten Rechts im Sinne des Infrastrukturgesell-
schaftserrichtungsgesetzes genehmigten, fest-
gelegten Betriebsbereich eingesetzt wird und

4. das Kraftfahrzeug zur Teilnahme am &ffentlichen
StraBenverkehr gemaB § 1 Absatz 1 zugelassen
ist.

Ein Betrieb eines Kraftfahrzeugs geméB § 1h und

die Zulassung im Ubrigen gemaB § 1 Absatz 1 blei-

ben hiervon unberihrt.

(2) Kraftfahrzeuge mit autonomer Fahrfunktion
missen Uber eine technische Ausriistung verfiigen,
die in der Lage ist,

1. die Fahraufgabe innerhalb des jeweiligen fest-
gelegten Betriebsbereichs selbststéndig zu be-
wailtigen, ohne dass eine fahrzeugfiihrende Per-
son in die Steuerung eingreift oder die Fahrt des
Kraftfahrzeugs permanent von der Technischen
Aufsicht Gberwacht wird,
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I Dynamische Fahrzeuggenehmigung
Validierung im Betrieb — PTI
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Vielen Dank!
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