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Vernetzte und automatisierte Mobilitat
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Nachhaltigkeit, Mobilitatsmix, Verkehrssicherheit: Die urbane
Mobilitat der Zukunft muss sich groBen Herausforderungen stel-
len. Dabei ist eine ganzheitlich vernetzte Verkehrsplanung essenzi-
ell, die auch Personen zu FuB und per Rad sowie den &ffentlichen
Nahverkehr einbezieht. Nur so kann eine umweltfreundliche und
nutzerzentrierte Mobilitdt gewahrleistet werden.

In diesem Sinne berat das Smart Mobility-Team seine Kunden bei
der Entwicklung von Mobilitatsstrategien, evaluiert Ldsungen und
Dienste und bietet eigene Kinstliche-Intelligenz (KI)- und Simula-
tionswerkzeuge. Fir die reale und virtuelle Erprobung steht unser
Automotive Testbed im Institut zur Verfigung. Dort sind 5G-Small
Cells, LTE-V2X- sowie klassische Vehicle-2-X-Kommunikation
vorhanden, um das automatisierte und teleoperierte Fahren in
geschitzter Umgebung im Parkhaus des Institutes zu erproben,
bevor sie in verschiedenen Berliner Testfeldern den Praxistest
bestehen mussen.

Daten fiir Mobilitats- und Kartendienste liefern

Das Smart Mobility-Team hat eine Smartphone-App entwickelt,
mit der nebenbei und ohne Spezialsensoren die StraBensituation
erfasst werden kann. Die Daten ermdglichen eine unabhangige
digitale StraBenkarte fir die Stadtverwaltung, die z. B. Entwickler-
teams als Basis fr Mobilitatsdienste dienen kann. Sie lauft auf
herkdémmlichen Smartphones, die an die Windschutzscheibe von
Fahrzeugen befestigt werden, die sowieso regelmaBig durch die


https://www.fokus.fraunhofer.de/de/fokus/news/busapp-shuttles-co_2022_06
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Die Qualitat der Daten sichern

Mobilitatsdienste sind auf aktuelle
Daten hoher Qualitat angewiesen:
Fraunhofer FOKUS verfolgt hierfur
einen systematischen Prozess. Zunachst
wird die Qualitat der Daten bestimmt,
zum Beispiel hinsichtlich der Vollstan-

digkeit, AusreiBer werden geloscht.
Dann setzt das FOKUS-Team mathe-
matische Verfahren ein, um Licken zu

schlieBen. Es kann nun ein Algorithmus
erstellt werden, der so robust ist, dass
die Daten skaliert werden kénnen.

Stadt fahren, wie OPNV-Busse oder die
Mullabfuhr. Der Screen ist dabei deakti-
viert, um den Fahrer oder die Fahrerin nicht
abzulenken. Genutzt werden die Video-
und GPS-Daten, die mit dem Smartphone
generiert und direkt im mobilen Geréat ver-
arbeitet werden. Dafur laufen in der App
vortrainierte neuronale Netze, die Objekte
erkennen. Um Datenschutz und einen
schnellen Transfer ins Backend bei Fraun-
hofer FOKUS zu gewahrleisten, werden nur
Objektinformationen wie StraBBenschilder,
Ampeln und Bordsteine weitergeleitet, die
fur die Detektion von Anderungen not-
wendig sind.

Mit Mobilitdtsdaten arbeiten: Auf den Prozess kommt es an!
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https://www.youtube.com/watch?v=RyMY-3-57xw

Vulnerable Personen hochgenau
lokalisieren

Autos kénnen aufgrund ihrer diversen
Sensoren zuverlassig lokalisiert und ent-
sprechend gewarnt werden. Eine genaue
Lokalisierung von Personen, die zu FuB, per
Rad oder Scooter unterwegs sind, gibt es
bisher noch nicht. Diese Llicke schlieBt das
Forscherteam mit Hilfe der Sensoren im
Smartphone, die die herkdmmliche Lokali-
sierung mit GPS prazisiert. LaaS »Location-
as-a-Serviceg, steht als ein Dienst zur Ver-
flgung und kann von Entwicklern intuitiv
in diverse Apps, z. B. zur Kollisionswarnung

Mit unserer App generieren ‘
wir Daten fiir Dienste, die die
Sicherheit und den Komfort auf
der StraBBe erh6hen.

oder Priorisierung an Ampeln, eingebunden
werden. Die echtzeitfahige Cloud-Middle-
ware gewahrleistet dabei die Anonymisie-
rung der Nutzerdaten flr den Datenschutz.

Barrierefrei in Gebauden
navigieren

Vielen Menschen fallt es schwer, sich in
groBen oder unbekannten Gebauden zu
orientieren, insbesondere blinden Perso-
nen. Das Forscherteam hat mit everGuide
eine prazise Indoor-Navigation entwickelt,
die statt GPS die Sensoren im Smartphone
zur Positionierung nutzt. Die Ausstattung


https://www.youtube.com/watch?v=KzalTVkMyUc
https://www.youtube.com/watch?v=KzalTVkMyUc
https://www.fokus.fraunhofer.de/go/indoor-navigation
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Die Digitalisierung der Mobilitat ist dann erfolg-
reich, wenn sie die Nachhaltigkeitsziele umsetzt und
gleichzeitig stadtische sowie individuelle Bediirfnisse
beriicksichtigt.«

der Gebaude ist kostenglinstig und nahezu
wartungsfrei. Die Design4All-App fordert
die selbstbestimmte gesellschaftliche Teil-
habe. everGuide ist bereits deutschland-
weit im Einsatz, z. B. im Haus der Gesund-
heit und Familie in Berlin-Mariendorf.

Automatisiertes Fahren

Das automatisierte Auto nimmt seine
Umgebung durch Sensoren wahr, wie
Kamera und Lidar. Um die Umwelt korrekt
zu erkennen, muss das Auto lernen, was
ein Baum, Mensch, Auto etc. ist. Daflr
muss es mit vielen Bilddaten trainiert
werden. Dieses Kl-Training unterstitzt

Dr. llja Radusch,
Leiter Geschaftsbereich Smart Mobility

Fraunhofer FOKUS mit seinem halbauto-
matisierten Labeling-Werkzeug FLLT.Al fir
Lidar-Daten. Labeling-Fachleute bendtigen
dadurch im Mittel nur noch 10 Prozent
der Zeit, um hochqualitative Lerndaten zu
generieren. Das FOKUS-Forscherteam kon-
zentriert sich dabei nicht nur auf das Auto,
sondern bringt auch Zigen bei, ihr Umfeld
zuverlassig zu erkennen.


https://www.fokus.fraunhofer.de/de/asct/news/indoor-navigation-berlin_2019_12
https://www.fokus.fraunhofer.de/de/asct/news/indoor-navigation-berlin_2019_12
https://www.fokus.fraunhofer.de/asct/fllt

Mobilitatsdienste virtuell erproben

Die Open-Source-Simulationsumgebung
Eclipse MOSAIC von Fraunhofer FOKUS
basiert auf VSIimRTI (Vehicle-2-X Simula-
tion Runtime Infrastructure), die in den
letzten 12 Jahren in enger Zusammenar-
beit mit dem DCAITI der TU Berlin weiter-
entwickelt und bereits von mehr als 600
Partnern zur Erprobung von Mobilitats-
diensten und Verkehrsszenarien genutzt
wurde. Ziel der virtuellen Umgebung ist
es, die Vorbereitung und Ausfihrung von
Simulationen so einfach wie moglich zu
gestalten. Daher wurde eine Rahmen-
struktur zur Integration von einzelnen
Simulatoren entworfen, die die Simulation
von Verkehrsszenarien erleichtert.

Durch die Kopplung verschiedener Simu-
latoren ermoglicht Eclipse MOSAIC zudem
die Simulation diverser Aspekte eines
Mobilitatsdienstes, bevor er unter realen
Feldbedingungen getestet wird. MOSAIC
Extended bietet dartber hinaus zusatzliche
Features und Simulatoren, wie den Fahr-
zeug-Simulator Phabmacs.

Flr ein entspanntes Miteinander auf der Stral3e unterstitzt Fraunhofer FOKUS mit seiner
hochgenauen Lokalisierung zuverldssige Kollisionswarnungen

—



https://www.eclipse.org/mosaic/
https://www.fokus.fraunhofer.de/de/asct/projekte/reallab-hh
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