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Projektkontext: REAKT DataTrain —
Sensortechnik fur den autonomen Schienenverkehr

Beitrag dieser Arbeit

e Entwicklung eines modularen Testbetts flr
Zugsensorik

e Flexible Integration und Konfiguration
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e Grundlage fur einen digitalen Zwilling der Sensoren

e Visualisierung und Vergleich von Sensordaten in
der Simulation
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Referenz: Designstudie zu Begegnungsverkehr, Konferenz Bahntechnik 2024



Sensorik fur autonome Schienenfahrzeuge

Funktionen von Sensorik

e Umfeldwahrnehmung

Inertial Sensor A

e Hinderniserkennung ? TNy

Wheel Encoder

e Absicherung autonomer Fahrfunktionen

e Lokalisierung / Ortung

Referenz: DB Projekt Sensors4Rail in Hamburg



6x LiDAR 4x Kamera

Welche Sensorik ist wo notwendig?

4x Radar

Referenz: DB Projekt Sensors4Rail in Hamburg



Virtuelles Testbett flir modulare Zugsensorik

Vorgehensweise

 Definition realitatsnaher Montagebereiche (Areas
of Interest)

* Parametrisierte Generierung von

Sensorpositionen
Wheel Encoder

* Modulare Zuordnung unterschiedlicher Sensoren
(Plug-and-Play) zu Sensorpositionen

Inertial Sensor

Referenz: DB Projekt Sensors4Rail in Hamburg



Gazebo Sim
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Begegnungsszenario Im REAKT-Kontext

e Zugbetrieb auf eingleisiger Strecke zwischen Malente und
Latjenburg

e Geplante Kopplung / Andocken von Ziigen auf Strecke

e Ermoglichung von Fahrgastwechseln zwischen den
Zugteilen

e Sicherstellung bidirektionalen Verkehrs
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Gazebo Sim
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Was sehen die Sensoren?
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Gazebo Sim
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Systemarchitektur des virtuellen Sensor-Testbetts

X FOXGLOVE

Visualisierung & Analyse

Konfiguration (YAML)

|

:::ROS2

Middleware

3 GAZEBO
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Big Picture

X FOXGLOVE

Visualisierung & Analyse

Konfiguration (YAML)
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3 ROS2
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Ausblick

Systematische Definition und Variation von Testszenarien
(z. B. standardisierte Begegnungs- und Gefahrensituationen)

Quantitative Auswertung von Sensordaten
(z. B. Abdeckung, Sichtfelder, Detektionsreichweite)

Erweiterung der Simulationsumgebung
(Wetterbedingungen, Tageszeit, Sichtverhaltnisse)

Integration einfacher Verhaltenslogiken
(z. B. Reaktionen von Ziigen oder Akteuren)

© Muthesius Kunsthochschule & CAU zu Kiel
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