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0531-391 66608
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Das IfF im Projekt VanAssist s —

FanRzeUSTECHNIK \/GNASSISE

" |ntelligente Assistenz fur die Paketzustellung durch autonome Fahrfunktionen

von E-Fahrzeugen
Autonomes und durch einen Leitstand ferniberwachtes Fahren auf

Betriebsgelanden und in urbanen Umgebungen

— — = Versuchstrager -R
APs ® ®
— = Automatisierte Fahrfunktion (((0)))

— = Demonstration LIVE
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Versuchstrager — Anforderungen
g g A
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Neuer Versuchstrager auf Basis

4 ) éﬁo HFM Motionboard
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Versuchstrager — HFM Motionboard g —

FanRzeusTECHNIK \/a@NASSISE

Handgefertigte adaptive Fahrzeugplattform (Alu-Rahmen)
Grofle ca. 5 m x 2 m, Gewicht ohne Aufbau ~1.000 kg
Luftfederung, hydraulische Bremsanlage mit
Scheibenbremsen

Vorderachse: gelenkt (EPS)

Hinterachse: el..Radnabenantriebe (Antrieb &
Rekuperation), Leistungselektronik, Ladegerat

20 kWh Batterie im Rahmen in der Fahrzeugmitte
Redundantes Drive-by-wire-System von Paravan
TUV zertifiziert bis 25 km/h
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Urban mobility and TranspOrt o
\ FARRZEUGTECHNIK \/anASssIst

\&" | HM.I
Bildschirm Anwendungsfall: Lieferfahrzeug
Genesys e PC I \/ * Fahrerkabine & Laderaum
i Ref.-Lokalisierung Kontrolle, Serient Nickl Automoti
ADMASIm [ Messne BT * Ebener Ladeboden
anungs- . .
o il = Unterbringung der MT im
Sensorik Aktorik
Lokalisierung Autobox L Fahrzeugrumpf .
Modellbasierte e ——GW " ECU
lbeo NEXT =f====_ Funktionssoftware Private CAN

Konzept: Aufsetzen eines Zwischenmoduls

: - Versteifung
CAN Gateway = Aufnahme Aufbau & Sensorik

Umfeldsensoren

b-plus BRICK
CORE COM

Fahrerkabine

Frachtraum
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PLUTO — Umfeldsensorik s —

FanRzeUSTECHNIK \/GNASSISE

—> Solid State LIDAR

- 60°/30° Offnungswinkel
- 60m Reichweite Ego-Lokalisierung = "5 © t L o

Sensorik: 8x Ibeo NEXT (short) (((0))) Umfelderfassung

Forschungssetup:
- Frontscanner versetzt
- Schielende Frontscanner
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PLUTO — Konstruktion s —

FanRzeUSTECHNIK \/GNASSISE

GFK-Hulle

e Aluminium-Unterkonstruktion + GFK-Hiille
* Rolltor als Zugang zum Laderaum

Versteifungsrahmen mit integrierten Sensorhalterungen
Einfacher Sitzaufbau
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Motivation: Kommunikation mit Umwelt
Konzept / Umsetzung: visuelles eHMI = Bildschirm + LED-Bander

Bildschirm in Fahrzeugfront (Kihlergrill)
—>Zustandsanderungen, Handlungen

LED-Band
(Front & Heck)

Display

LED-Bander (frei programmierbar)
- Unterstitzung Bildschirm
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PLUTO - Impression e —

FAHRZEUGTECHNIK \/anHSSiSt

TECHNISCHE UNIVERSITAT BRAUNSCHWEIG
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Umfelddetektion

A LI

Funktionsarchitektur

Laserscanner

b

Lidar

Zustands-
erfassung

Fahrzeug- &
Umfeldsensorik

Umfeldmodell

Eigenlokalisierung

Digitale
Karten

Featurecluster

Objektliste
StraRennetz
Statisches Umfeld
Verkehrszeichen
Fahrbahnzustand
Egopose

Situationsanalyse

Bewegungsplanung

Routenplanung

Handlungsplanung

Trajektorienplanung

HMI

Regelung & Aktorik

Regelung

Ldngsregelung J
Querregelung J

soll

Aktorik

‘ ist (+ int. Sensorik)

Motor,
Getriebe,

Bremse

Lenksystem
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Vernetzung:
- VanAssist-Partnersysteme

:::ROS 2

- Fahrzeug

CAN
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Fahrfunktion e —

ranrzeuBTECHNIK \/anNASSIsSt

Demoszenario:
Automatisierte Zustellfahrt mit

Rendezvouz-Modus
(Kooperation Zusteller — Fahrzeug)

Herausforderungen:

@Fahren im Depot
- unkartierter Bereich,

Wendemanover
' @Wendehammer
Campus Nord der g | ) G L BSREE - hohe Kurvenkrimmung

2. 4
‘y

TU Braunschweig
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_Fahren im Depot“ — Bewegungsplaner s —

FAHRZEUGTECHNIK VanAssist

Aufgabe: Planung automatisiertes Rangiermandvers
Ziel: Erreichen einer Soll-Position & -Orientierung Entwickelter Algorithmus:

Pfadplaner auf Basis Hybrid A*
baumartige Struktur mit befahrbaren

- Wendemandver (((o))) Pfaden aus Bewegungsprimitiven

Herausforderung:

- Umfeldinformationen
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,Fahren im Depot“ — Bewegungsplaner

Wie findet der Baum den Pfad zum Ziel?

e Zusammenspiel aus Kostenfunktion und
Heuristik

* Heuristik: Flowfield (Sackgassenerkennung)

und Reeds-Shepp Pfad (Zielorientierung)

-1 7

— Flowfield — Reeds-Shepp Pfade
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B Hindernis L
b Startpose

J

- Geplanter Pfad

Zielpose

Rangiermanover wird

erfolgreich bewaltigt
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yZustellfahrt“ — Pfadplanung e —

FanRzeUSTECHNIK \/GNASSISE

Fa h rsch | au Ch bl Id ung -~ | :J':jjﬁ ....................................... . S -
Pfadinitialisierung
Typisierung
‘ O Startposition
Pfadsuche — B-Spline ;'O * Zielposition
Pfad
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yZustellfahrt“ — Pfadplanung

Karte

Route

Fahrschlauchbildung

{ Pfadinitialisierung J

v

Typisierung
Pfadsuche — B-Spline

!

Pfad

NIEDERSACHSISCHES
FORSCHUNGSZENTRUM
FAHRZEUGTECHNIK

Ein Zentrum der TU Braunschweig

INSTITUT
m

FanRzeUSTECHNIK \/GNASSISE

O Startposition
® Zielposition
== Fahrschlauch
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yZustellfahrt® — Pfadplanung

Karte

v

Route

v

[ Fahrschlauchbildung

Pfadinitialisierung

Typisierung

b

Pfadsuche — B-Spline

!

Pfad
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O Startposition
® Zielposition
== Fahrschlauch
— Init-Pfad
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yZustellfahrt“ — Pfadplanung

Karte Route
Y vy
[ Fahrschlauchbildung

J

Pfadinitialisierung

Typisierung

{ Pfadsuche — B-Spline J

!

Pfad
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O Startposition
® Zielposition

== Fahrschlauch
— Init-Pfad
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yZustellfahrt“ — Pfadplanung

Karte

v

Route

v
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O Startposition
® Zielposition
== Fahrschlauch
— Init-Pfad
— B-Spline

August 2021

VanAssist — Institut fiir Fahrzeugtechnik TU Braunschweig

18



NIEDERSACHSISCHES
FORSCHUNGSZENTRUM
FAHRZEUGTECHNIK

Ein Zentrum der TU Braunschweig

Realdemonstration

FanrzeusTECHNIK \/G@NASSISE

Campus Nord der TU
Braunschweig

Demoszenario:
Automatisierte Zustellfahrt mit Rendezvouz

(Kooperation Zusteller — Fahrzeug)

Weitere Realdemonstrationen im Rahmen des
ACIMobility Summit in Braunschweig (21. & 22.09.21)
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