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Autonomes Fahren

Elektronische Deichsel fur landwirtschaftliche Arbeitsmaschinen (EDA)

Entwicklung einer “Elektronischen Deichsel” fur landwirtschaftliche Arbeitsmaschinen
am Beispiel zur virtuellen Kopplung von Fahrzeugen untereinander

Kurzbeschreibung

Das EDA Projekt stellt einen Schritt auf dem Weg zum
autonomen Fahren der landwirtschaftlichen Arbeits-
maschinen dar. Durch den Einsatz von EDA kdnnte die
Leistung moderner landwirtschaftlicher Maschinen voll
ausgenutzt und die Produktivitdat und Energieeffizienz
sowie die Wettbewerbsbedingungen der deutschen
Landwirtschaft verbessert werden.

Im geplanten Forschungsvorhaben soll exemplarisch ein
unbemanntes “gefiihrtes” Fahrzeug, wie z.B. ein Traktor
mit Bodenbearbeitungsgerat, an ein bemanntes

Flhrungsfahrzeug, welches im gleichen Arbeitsprozess e pan Farrae

arbeitet, elektronisch gekoppelt werden.

Die zuriickgelegte Wegstrecke des Fihrungsfahrzeugs
wird Uber Satelliten ermittelt und als Information zur
Navigation des gefiihrten Fahrzeugs zur Verfligung
gestellt. Anschlielend sollen diese Information mit
Einbezug des Versatzes, des Abstands, der zusatzlich
bendtigten Informationen und der “auftretenden
StorgroRen so aufbereitet werden, dass eine dynami-
sche Navigation des geflhrten Traktors moglich ist. Dem
gefuhrten Traktor wird zusatzlich ein virtuelles
Toleranzfeld vorgegeben, um evtl. Ubertragungsfehler
derdrahtlosen Verbindung zu Gberbrticken.

Schwerpunkt des Forschungsvorhabens EDA
» Ubergeordnete Steuerungsstruktur fiir Traktoren
» Kommunikation der Traktoren untereinander
» Prazise Einhaltung der Spur (Spurflihrung)

» Sicherheit und Robustheit des Gesamtsystems

» Vorlegen eines Pflichtenheftes auf der Basis der
Ermittlung der Anforderung an eine “Elektronische
Deichsel”

» Erstellung eines optimierten Konzepts fur die EDA
Funktionalitaten

» Verifikation der konzipierten EDA-Funktionalitaten in
Simulationsumgebungen

» Umsetzung der Teilsysteme und einzelnen
Komponenten der EDA-Box

» Synthese der Teilsysteme in Form eines zu
erprobenden Versuchtragers

Ansprechpartner:

Xi Zhang

Tel.: +49 (0) 721 - 608 8640

Email: xi.zhang@ima.uni-karlsruhe.de

Abstand

Fiihrungsfahrzeug
ry
c
2E
2 =
aufgezeichnete 25
Weginformation c
RTEEY AR
B
;: ]
2

3ESHNETELLY:

formationsaustausch

LEHRSTUHL FUR MOBILE ARBEITSMASCHINEN

i

4

Definierter
Toleranzbereich
inkl. Ubergangszone

Gefuhrter Traktor

Abbildung: Kopplung der “Elektronischen Deichsel” und virtuellesToleranzfeld
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Abbildung: Integration der EDA in vorhandene Steurungsstrukturen

Multifunktionsarmlehre

Kombiinstrument

Standardtraktor

IFFMA - Institut fir Fahrzeugtechnik und Mobile Arbeitsmaschinen
Lehrstuhl fiir Mobile Arbeitsmaschinen

Prof. Dr.-Ing. Marcus Geimer

Email: sekretariat@ima.uni-karlsruhe.de



