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Das Projekt hatte einen klaren Focus auf sicherheitsrelevante Kernthemen, wie die sichere
Umfelderfassung und Gefahrenerkennung. Ziel war es mit den Erkenntnissen aus diesem Vorhaben
Funktionsmuster, welche als Assistenzsysteme fungieren sollen, funktional abzusichern und naher an die
Serientauglichkeit zu filhren. Erste Schritte und Evaluierung erfolgte auf Agrar- und verstarkt auf
Kommunaltechnik.

Das Teilvorhaben im Rahmen des Verbundprojekts SafeAl hatte das Ziel, sicherheitsgerichtete
Steuerungssysteme flr den autonomen Betrieb mobiler Arbeitsmaschinen, insbesondere von
Landmaschinen und Kommunalmaschinen, zu entwickeln und zu validieren. Besonderer Focus lag dabei
auf der Fragestellung wie Kl — Systeme hier unter dem Gesichtspunkt der funktionalen Sicherheit mit
einbezogen werden kdnnen. Die beiden Anwendungsbereiche Landmaschinen und Kommunaltechnik
stellen unterschiedliche Anforderungen an die Kl-Systeme:

Wahrend Landmaschinen vor allem in agrarischen Umgebungen mit unstrukturierten, oft wechselnden
Bedingungen operieren, sind Kommunalmaschinen in stadtischen oder infrastrukturell komplexeren
Bereichen tatig, wo sie mit anderen Fahrzeugen, Fufigédngern und dynamischen Hindernissen
interagieren muissen. Insbesondere kann in urbanen Szenen haufig der Fall auftreten, dass Personen
ganz oder teilweise verdeckt sind.

Wichtige technische und wissenschaftliche Erkenntnisse des Projekts umfassen die Entwicklung einer
sicherheitsgerichteten E/E Architektur und ausgewahlte Steuerungsknoten hierzu sowie die
Implementierung und Optimierung neuronaler Netze zur Objekterkennung und Distanzschatzung (z. B.
YOLOv7, DepthAnythingv2) auf leistungsfahigen mobilen Plattformen (NVIDIA Xavier AGX, NVIDIA Orin
AGX), die Integration dieser in die Systemarchitektur, sowie die Validierung der entwickelten Steuerungen
und Modelle unter realen Einsatzbedingungen. Weiter wurden relevante Datensatze aufgenommen und
annotiert, um die verwendeten neuronalen Netzwerke zu trainieren und die Eignung unterschiedlichster
Sensoren wie Kameras, Lidar und Radar unter realen Outdoor Einsatzbedingungen zu evaluieren.
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