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Typischer Hafenbetrieb SAMIRAz.0
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Problemstellung SAMIRA2.0

RAIL SHUNTING SYSTEM

Rangieren heute:
/weimann-Betrieb oder Einmannbetrieb mit Funkfernsteuerung
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Problemstellung/Ausgangssituation SAMIRA2.0

RAIL SHUNTING SYSTEM

» Kosten fur die Bedienung der letzten Meile sind zu hoch und
die Flexibilitat ist zu gering

» Demografischer Wandel und Fachkraftemangel fihren zu
Defiziten bei den logistischen Kapazitaten

» Sehr unterschiedliche Umgebungen in der letzten Meile
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Losungsansatz SAMIRA2.0
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RAIL SHUNTING SYSTEM

Technische L6sung

» Als Alternative zum Einsatz eines Rangierbegleiters oder
eines Lokrangierfuhrers (Lrf) zur Besetzung der Spitze wird
ein digitales System eingesetzt, welches die erforderlichen
Informationen fur den Triebfahrzeugfuhrer erfasst und
weiterleitet.

» Auf dem Triebfahrzeug wird das Umfeld des letzten Waggons
und weitere Informationen zuverlassig dargestellt.

» Ziel des Projektes SAMIRA ist die Schaffung der technischen
und organisatorischen Voraussetzungen flr Produktion und
Praxiseinsatz eines derartigen Systems.
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Technische Ziele SAMIRA2.0

RAIL SHUNTING SYSTEM

Hochauflosendes Video der Zugspitze

Automatische Erkennung und Hervorheben von Hindernissen
Schnelle und einfache Befestigung an allen gangigen Wagentypen
Einsatzfahigkeit bei allen Witterungen

Mindestlaufzeit des Akkus betragt 8h

sichere Daten-/ Informationsibertragung und Systemuberwachung

Vv V V V VYV V V

Ferngesteuerte Warnsignale
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Konzept SAMIRAZ2.0 SAMIRAz2.0

RAIL SHUNTING SYSTEM

Datenfluss:
== Rangierassistent 5G Basis Station O
= Stationare Gleistiberwachung (Netzbetreiber)

Leitstelle
| eitstelle () G
Server A D r,'ﬁq
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\
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Komponenten: . N
\

|
w0 ) ) ; \
5G Basisstation (Netzbetreiber) \ \ SAMIRAMObil
(@ Mobile Einheit (SAMIRAmOobil) ) \ (optional)

SAMIRAmObil t \
© stationare Einheit (SAMIRAFix) I MANMAR I ();)
\
O Server (SAMIRAcmS) \. ,t’
(D) Anzeigegerate (SAMIRAhmi) @ L = s
_____ g A
SAMIRAfix

5G Basis Station
(Netzbetreiber)
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SAMIRA Komponenten SAMIRA2.0

RAIL SHUNTING SYSTEM

Leuchte Signalhorn

Kombi-Antenne fur
GNSS GNSS +Mesh-WiFi

Empféanger

Stereo- RADAR-Sensor

Kamera

Mesh-WLAN-

Antennen LiDAR

Akku-Pack
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Ergebnisse Vorgangerprojekt SAMIRAz.0

RAIL SHUNTING SYSTEM

» Erfolgreicher Proof-of-Concept
* Datenverarbeitung in SAMIRAmMobil

* Echtzeitverarbeitung- und
Ubertragung der Daten

* Energieversorgung(>12h) tiber Akku
» Konzepte fur Hinderniserkennung

» Verortung auch in
Herausfordernden Umgebungen

» Befestigung an mehreren Waggon
Typen Hinderniserkennung SAMIRA1
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Ziele SAMIRA?2 SAMIRAz.0

RAIL SHUNTING SYSTEM

» Hohere Reifegrad des Systems
(TLR7)

» Zuverlassige Hinderniserkennung
» Kleinere und leichtere Bauform

» Universelle Befestigung

» Kl optimiert fr Anschlussbahnen
» Datentbertragung via 5G

» Praxisphase bei Thyssenkrupp

Automatisches Rangieren
nach DALLE-3
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KIl-Auswertung fur Anschlussbahn SAMIRAz2.0

RAIL SHUNTING SYSTEM
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KIl-Auswertung fur Anschlussbahn SAMIRAz2.0

RAIL SHUNTING SYSTEM

| e
 Hochwertige Daten zur Optimierung der

Zuverlassigkeit

e Testen von vortrainierten Modellen fiir ‘Br%,'{;‘ 9’93 Troin 0.91

Samira als Anwendungsfall
* Absprache mit Spezialisten und Anwendern

Rigorose Tests und Normierung
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LIDAR-Erkennung von Personen

TECHNISCHE UNIVERSITAT
CHEMNITZ

SAMIRA:z.0

RAIL SHUNTING SYSTEM
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Anzeige an LRF mit Augmented Reality
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CHEMNITZ thyssenkrupp

SAMIRA2.0

RAIL SHUNTING SYSTEM
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Echtzeit Datenltbertragung via 5G SAMIRAz2.0

RAIL SHUNTING SYSTEM

Vorteile von 5G als Ubertragungsmedium
» Garantierte Bandbreite und Latenz
» Flachendeckende Abdeckung

* Auch aul3erhalb des
Betriebsgelandes weiter nutzbar

» Indoor Anbindung durch
Campusnetze moglich

» Schliisseltechnologie fur weitere
Digitalisierung des Unternehmens
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Zeitsynchronisation im Netzwerk
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O Server (SAMIRAcCmMS)
Hochpréazises GNSS Zeitsignal
< = = » Kommunikation zwischen den Geraten
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RAIL SHUNTING SYSTEM
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Grundlage fur die
Uberwachung der
Echtzeitiibertragung

Genauigkeit: ca. 100us
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Positionslésung Gesamt SAMIRAz2.0

RAIL SHUNTING SYSTEM
GNSS (GPS, \
GAL”‘EO USW) Satelitenbasierte
Position /

, Finale
Erweiterter Position
Kalman Filter
Visuelle
Odometrie Kartenbasierte
®® Digitale Karte Verortung
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SAMIRA Mapping SAMIRA2.0

RAIL SHUNTING SYSTEM

Einfaches Szenario Szenario mit
verschiedenen Wegen

Auf Gleis
projizierte Position

Auf Gleis
projizierte Position '

—

Gemessen
Position

\

Gemessen
Position
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Bestimmen moglicher Fahrwege SAMIRA2.0

RAIL SHUNTING SYSTEM

AAAAAAAAA

Drehscheibe

,Garten”

& OpenStreetMap contributors

Gleisanlage Fa. Reuschling: mdgliche Fahrwege

VergroRRerter Kartenausschnitt

Pfad im LIDAR Bezugssystem
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Systemuberwachung SAMIRA2.0

RAIL SHUNTING SYSTEM

Lokal

Software zur Uberwachung der Funktionsfahigkeit der Teilsysteme
« Teilsysteme generieren Statusmeldungen

DATA VALIDITY

|
GhSS /Node_Status |
TMU/Node_Status |
lidar/node_status |

|

Sf=amira_radar/Node_5

2021-83-84T18:53:53.883128

Global

Die globale Systemtberwachung basiert zu weiten Teilen auf der
dargestellten lokalen Systemuberwachung
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20 | a o NNNNNNNNNNNNNNNNNNNN gy

© 2024-2027 IKADO GmbH - all rights reserved.
(((((((( thyssenkrupp



Warnsignale Hupe und Licht

21

Hupe und Licht werden vom
HMI aus bedient

Steuerung Uber Relais
(GPIO)

Ausfallerkennung durch
Spannung und Strom
Messung

Kommunikation zwischen
SAMIRAmMobil und dem HMI
per ROS Messages und
Services

CCCCCCCC

SAMIRA:z.0

RAIL SHUNTING SYSTEM
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Messungen, Tests und Validierung SAMIRA2.0

RAIL SHUNTING SYSTEM

Fur die Entwicklung werden reale Sensordaten aus dem Fahrbetrieb
bendtigt. Ebenso missen sowohl die einzelnen Baugruppen als auch
das Gesamtsystem in der Praxis getestet und validiert werden.

a) Modul- und Integrationstests im Labor

b) Fahrdynamische Tests im geodatischen
Referenzfeld REDUS in Wegberg mit
elektrischer Draisine

c) Fahrten mit Industrieloks im Betriebshof
und auf freier Strecke
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Messungen und Tests mit elektr. Draisine SAMIRAz.0

RAIL SHUNTING SYSTEM

c
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« Sensorplattform auf Radern |
- Fixierungen fir Messgerate und =
Pruflinge =
: : : <
* Elektrischer Antrieb mit Fernsteuerung o
« SatNav und IMU an Board B
%)

* Device Under Test;: SAMIRAmMobIl

C@S im Prif- und Validation Center der Siemens Mobility GmbH
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Aufbau fur Messfahrten SAMIRA2.0

RAIL SHUNTING SYSTEM

Demonstrator Sensormodul SAMIRAZ2
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Projektpartner SAMIRA2.0

RAIL SHUNTING SYSTEM

Aufgaben der Projektpartner:

Software-Architektur, -Entwicklung + Test, Algorithmen-Entwicklung, System-
Integration., Mess- und Testfahrten mit Draisine, Positions- und

o Navigationsmodul, Hinderniserkennung mit LIDAR und RADAR, Objektlage

und Entfernung, Sensorfusion, PR

r—:""'g % TU Chemnitz
FECHNISCE IVERSITAT Einbezug 5G Digitales Testfeld im Erzgebirge, Datentbertragung,
CHEMNITZ Messfahrten auf 6ffentlicher Strecke
“ ThyssenKrupp Steel Europe
@) Eisenbahnspezif. Anforderungen (Betrieb) + Normen, Fahrten zur

synchronen Aufnahme der Sensordaten (Kamera, LIDAR, RADAR, SatNav),

thyssenk idi
yssenkrupp Mess-, Test- und Validierungsfahrten
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SAMIRA:z.0

RAIL SHUNTING SYSTEM

Vielen Dank !

Kontakt:

Sam Munchow
smuenchow@ikado.de
IKADO GmbH | Auf der Hiils 198 | D - 52068 Aachen

SAMIRA im Web: https://samira-rangier-assistent.de/ (inkl. Video)
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