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Digibus® Austria Vorgehensmaodell: flr
Betrieb von automatisierten Shuttles
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12 Monate)

IIl. Vorbereitung

III. Einrichtung (1-2

» Machbarkeitsprafung (1 Monat)
a. Mobilitat: e. Shuttle Verflg-
dienst barkeit/Kosten

(o als]
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c. Simulation (optional)

d. Bericht zur Risikobewertung

1 Pilot machbar?

—
Nein

1 Ja
b Planung (1-3 Monate)
; e. Risiko

. PIIOtplan

b. Verant- A
wortlichkeiten BALISE R

c. Rahmen-
bedingungen

d. Kosten-

schatzungen
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l Risiko akzeptabel?
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b Vorbereitung (2-9 Monate)

a. Genehmigungen

b. Beschaffung Shuttle

c. Planung des Mobilitétsdienstes

d. BUrgerinnendialog

Pilot genehmigt und
Vertrag unterzeichnet?
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Nein Ja
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l Genehmigung erteilt?
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Nein Ja

b Einrichtung (1-2 Monate)
a. Adaptierung der
physischen Infrastruktur
b. Einrichtung der
— digitalen Infrastruktur
c. ng des Shuttles
d. Integration in das 6ffentliche
Verkehrssystem

l Einrichtung erfelgreich?

—_— Stopp
Nein
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b Validierung & Freigabe
Validierungs- und
Freigabeverfahren

l Betrieb freigegeben?

IV. Betrieb (Pilotphas

b Betrieb (taglich)

a. Vor dem Betrieb

l Betrieb sicher?

Kein
—_— Betrieb
Nein maglich
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b. Betrieb

Betrieb noch sicher?
Betrieb fortsetzen?
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¢. Nach dem Betrieb

1 Pilotphase beendet?

ern

V. Evaluierung (2

b Datenanalyse (1-2 Monate)

a. Fahrdaten
—>

b. Operatorbefragung

c. Fahrgastbefragung

d. Mobilitatsdienst
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b Berichtslegung (I Monat)

a. Evaluierungsbericht

b. Prasentation der Ergebnisse

Stopp -~
Nein Ja

Nein ‘ Ja




Phase |: Start Digibus’

b Machbarkeitsprifung (1 Monat)

Austria

AWelche Schritte sind in der
Startphase erforderlich, um
eine realistische Planung fur
den Betrieb eines
automatisierten Shuttles
durchzufihren?
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Y
Vertrag unterzeichnet?
stopp . «—
Nein Ja
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Phase I: Machbarkeitspriufung flr Strecken

Dauer ca. 3 Stunden

GPS/AG

- Schule
A
s

GPS/4G

DTV

EK — Eisenbahnkreuzung

GPS/4G — kein GPS/Mobilfunk Empfang

landw. FZG — hdufig landwirtschaftliche Fahrzeuge
Schule/EKZ — Schule/Einkaufszentrum/Altersheim
DTV — hohes Verkehrsaufkommen

Steigung — Langsneigungen der Strecke >14%

UHS — Unfallhaufungsstelle
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Schule
e
UHS EK UHS
A .
EK GPS/AG
Steigung

UHS

EKZ

landw. FZG
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UHS EKZ Altersheim
— »—e8
DTV
Steigung GPS/4G landw. FZG
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K.O:Kriterien Hohes Risiko

Geschw. > 50km/h Geschw. > 30km/h

Eisenbahnkreuzun¢ Unfallhaufungsstelle

Steigung > 14%

Unzureichende
Kommunikation/
Lokalisierung

Parkende Fahrzeuge

Hohes
Verkehrsaufkommen

Schule

Kindergarten

Altersheim

Einkaufszentrum




Phase 1l:: VarbereitungRisikobewertung %58;%%5@)

Il. Vorbereitung (3-12 Monate)

b Risikobewertung (1-3 Monate)

b. Gutachten von

L ICl) AWie lasst sich das Risiko einer
Fahrtstrecke systematisch
bewerten bzw. wie kann
virtuelle Risikoanalyse zum
sicheren Deployment eines
automatisierten Shuttles
beitragen?

c. Simulation (optional)

d. Bericht zur Risikobewertung

AITaﬁ_EEm?O%%QTUTE Virtua' @ VEhiCIe
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Phase IIRisikobewertung Methodik
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Strecken- Erst- Foto-
Varianten besichtigung Dokumentation

Erstellung des Risikoberichts
auf Basis der Risikochecklisten

Sichtung des Risikoberichts durch
Auftraggeber, Straenerhalter und Busbetreiber

SIMULATION

Erneute Risikoanalyse

Ausnahmebericht

A J

Abschluss der Risikoanalyse
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Phase IIRisikobewertung Methodik %Eg;?rf

A Streckenbereiche
(ohne Langenbegrenzung)

A Kreuzungsbereiche
+-50m

A Ungeregelte Querungsbereiche
+-25m

A Haltestellenbereiche
+-50m

=mm= Bustrajektorie
D Kreuzungsbereich

[ schutzweg/Radfahriiberfahrt
D Freie Strecke
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Kategorie

Max.
Risikopotential

Anlage- und Sichtverhaltnisse
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=
= Hochstgeschwindigkeit)
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=5 0 Tunnelbewertung X
o M
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@ Bereiche mit Mischverkehr X
—
@ Haltestellenbereiche 'Y

MAX. GESAMTRISIKO X




Phase lIRisikobewertung

#§ DIGIBUS v2.0.1
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Neuer Abschnitt

(® Freier Streckenabschnitt

(O Kreuzungsbereich {ohne VLSA, mit VLSA, KVA, Eisenbahnkreuzung)

(O Ungeregelte Quenungsbereiche (Schutzwege, Radfahrquerungen chne eigene VLSA)
O Tunnel/Unterfiihrung

(O Briicke

(O Sonderbereiche (Begegnungszonen, Spielstrale, usw.)

(O Haltestellenbereiche
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Bitte neuen Abschnitt einzeichnen ...
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Phase llIErgebnis der Risikobewertung
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Abschnittsrisiken

Maximalrisiko des
nummerierten Abschnitts

== 1.2
= 3

s -5

0 100 200 m @
)

Erstelidatum Oktober 2020
Kartengrundlage: basemap.at

2k
o 21 625 Z

62

Digibus’
Austria

11



Digibus’
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Q.0
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virtual @ vehicle I?Algél’afllgs

www.digibus.at
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Phase ll:-Virtuelle Risikoanalygavaluierung von-Fahrszenarie

Fahrfunktions

entwicklung
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Risk Assessment

Kollisions

vermeidur§:{>

Deployment

. Driving Vehicle
Function Dynamics

Scenario modelling

Virtual ’ \
Environment

Austria

Digibus’
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Environmentool development >

Virtuelle Umgebung

Trajektorien
optimierung
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Phase ll:-Virtuelle Risikoanalygsraluierungyon Fahrszenarien %{8&%%5

Pfad
planung

Risk Assessment

Deployment

Scenario modelling

‘ 1 Integration von Sensormodellen
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VRU Erkennung
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