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zyklische Alive-Nachrichten: 

 Am EDAUG-System beteiligte physikalische Teilnehmer 
 Fahrzeuginterne Überwachung 
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Fernbereich

Nahbereich 

Überwachung des Umfelds 
Sicherheitskonzept 

Überwachung durch  
Umfeldsensorik 

Nahfeld: 
Sicherheitsüberwachung; 
Kollisionsvermeidung 

Fernfeld: 
Hindernisfrüherkennung; 
Ausweichen 
 
 

Informationen aus Geo-Informations-Datenbanken 
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0. Stufe: Normalzustand 
Bsp: Keine Risiken oder Fehler bekannt 
 

1. Stufe: Warnungen 
Bsp: Entferntes Hindernis in geplantem Pfad 
 kein akutes Kollisionsrisiko 
 

2. Stufe: Sicherheitsstop 
Bsp: Nahes oder bewegtes  
Hindernis in geplantem Pfad 
 akutes Kollisionsrisiko 
 

3. Stufe: Notaus 
Bsp: GPS-Empfang gestört,  
Funkverbindung unterbrochen,… 
 akutes  unbekanntes Risiko 

Systemverhalten 
Sicherheitskonzept 

Warnungen 
keine Konsequenz 

Notaus 
2. Rückfallebene 

Sicherheitsstop 
1. Rückfallebene 

Normalzustand 
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EDAUG Architektur 
Architektur und Module 
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Maschinenmodul 
Sicherheitskonzept 

Gateway zum Zugriff auf Traktoreinstellungen 

HMI 
Terminal

EXT 
 Haupt ECU

4 periphere Systeme 
 ABS, Reifendruck, ...

Getriebe- und
 Motorsteuerung
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6 elektronsiche Grund- 
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Master:  
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HMI-Modul 
Sicherheitskonzept 

Initialisierung und Parametrierung des Ausgangszustands 
Breite der Anbaugeräte 
Länge der Anbaugeräte 

 

Wahl der gewünschten Fahrmodi 
Parallelfahren, Folgen, Wenden, 
Ignorieren, Ausweichen 

 
 
 
 
 

 
Hindernis und GI-Management 

Darstellung der Hindernisse im Display 
Hindernisse validieren oder Ignorieren 
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Umfeldsensorikmodul 
Sicherheitskonzept 

Aufgabe 
Überwachung Nahfeld  
Überwachung Fernfeld 
Hindernis-Logbuch 
 
 

Schnittstellen 
Hindernisdaten an 
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Navigationsmodul 
Sicherheitskonzept 

Anforderungen 
Berechnung der Fahrmodi 
Überwachung des GNSS-
Empfangs 

 
 
Umsetzung der Fahrmodi 

EDA-Fahrmodi 
Proaktive Pfadplanung für 
bekannte Hindernisse 
Reaktive Pfadplanung neue 
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Geoinformationsmodul 
Sicherheitskonzept 

Anforderungen 
Relevante Geoinformationen: 

Feldgrenzen 
Gehölze 
Masten 
Gewässer 

 

 
Genauigkeit << 1m 
Bündelung freier und 
kommerzieller GI-Dienste 
 

Web-Dienst 1 

Web-Dienst 2 

Web-Dienst n 

GI-Server 
Datenbank für 
Vektorielle GI 

EDAUG-
Dienst 

EDAUG 1 

EDAUG 2 

EDAUG n 

Anfragerichtung 

Datenrichtung 

GI-Server: 
Kommunikation mit verschiedenen Web-
Diensten 
Transformation angefragter Daten in 
einheitliches Koordinatensystem  

EDAUG-Dienst: 
Kommunikation mit EDAUG-Fahrzeugen 
Dynamische Abfrage ortsbezogener 
Geoinformationen 
Teach-In neuer Geoinformationen 
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Ausblick 

Status Quo: 
Abschluss der Konzeptionierungsphase 
Pflichtenheft 

 
Nächste Schritte: 

Implementierung der einzelnen Module 
Integrationstests der einzelnen Module 
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Vielen Dank für ihr Interesse! 
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