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Entwicklung von Software- und Systemlosungen fur automatisierte und autonome

Transportvorgange auf der WasserstraRe sowie deren praktische Erprobung mit dem
Versuchstrager "Boris Kluge" im digitalen Testfeld an der Spree-Oder-WasserstraRe (SOW)
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Top-Themen D'g'tal SOW2

Entwicklung und Erprobung von Losungen fiir automatisierte
Transportvorgange auf der Spree-Oder-WasserstralRe
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[ virtuelle Testumgeb
@& LiDAR-basierte Objekterkennung
Q@ SLAM als GNSS-Backup
Q Assistenzsystem & Sensorik

g V2X-Kommunikation




Alberding GmbH DigitaliSOW2

V2X-Kommunikation fur die Wasserstralle
&
Weiterentwicklung des bordseitigen Assistenzsystems




V2X-Kommunikation fur die Wasserstrale D'g'tal SOW2

Kommunikation zwischen Land- und Bordseite Adaption der V2X-Kommunikation
= Ausstattung des Testfeldes mit OBU (Onboard Unit)

= Ausrustung des Versuchstragers mit RSU (Roadside Unit)

Beschaffung von Einheiten mit offenen Schnittstellen

Realisierung der Schnittstellen zwischen RSU und OBU

Test und Evaluation der Kommunikation




Weiterentwicklung des Assistenzsystems

DigitaI!SOWZ

Simulation und Test
von Ausnahmefallen
und Teilausfallen

Lésungen fur
Ausnahmefalle
und Teilausfalle

Integrierte
Onboard-Unit

28.5.2025, 14:33:49

Nutzerfreundliche
Bedienoberflache

Ausfallsicherheit auf
Prototypen-Niveau




TU Berlin | Fachbereich EBMS Digital SOWZ

Versuchstrager ,,Boris Kluge*
&
Virtuelle Testumgebung fur automatisierte Transportvorgange




. : . i Digital(SOW2
Einsatzbereiter Versuchstrager ,,Boris Kluge* m.‘

Technische — . Testfahrten auf S@L fahrtiichtiger
Fertigstellung -~ der SOW e Versuchstrager

BORIS KLUGE
BERLIN
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Virtuelle Testumgebung fur automatisierte Transportvorgange m_‘

Intuitive
Simulationsumgebung

P -

Integrierte Schiffsdaten &
Datenschnittstellen
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Universitdt Rostock | Institut fur Automatisierungstechnik B w2

Kausale und validierbare Objekterkennung mit LIiDAR

&
Objektbasiertes SLAM als GNSS-Backup




Kausale und validierbare Objekterkennung mit LiDAR-Sensoren D|g|ta| SOW2

= Selektion und Tracking von Objekten
= Extraktion verschiedener Merkmale
= Klassifizierung anhand der Merkmale

= Uberprufung der Selektion

= Uberpriifung der Klassifikation

Versuchstrager Merkmale:
' g“ « 30% Reflektivitat
,Boris Kluge . opec

« Elliptische Form
e 30x5x3,5m
- Binnenschiff




Objektbasiertes SLAM als GNSS-Backup Ew'd%!.ii!L_‘SOWZ

o

‘W
= Punkte zu lokaler Karte

= Objekt zu Objekt SLAM
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mm\/ersuchsfrager

= Objekte zu amtlicher Seekarte

Motorboot Tonne

E

""" "’mx%‘ : . G Ly
- Al 429,71 t Y . - < ] Vig Y e -
3 v A
B 8.644 o5y o .
Byue A y i
..»-EW

Nordufer Nordufer

$21.04 w A
e £ /
‘.‘\ i \‘\ " es .,21 28‘ UC( -
\ A ‘L‘\ ] #
\‘"‘\ \e\ | / ///




Digital(SOW2

www.digitalsow.d

Projektvideo DigitalSOW (YouTube)
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'1 https://www.youtube.com/watch?v=mySYSVgAIS8M



https://www.youtube.com/watch?v=mySYSVgAl8M

Kontakt

Alberding GmbH (Konsortialfuhrer)
Jurgen Alberding | Alberding GmbH
Ludwig-Witthoft-Str. 14 | 15745 Wildau
+49 3375 25198 00 | ja@alberding.eu

Universitat (-

Rostock ‘4
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