
Worum geht es?
In der Zukunft können Vernetzung und autonomes Fahren eine 
bedeutende Rolle bei der Umsetzung einer stadtverträglichen Mobi-
lität einnehmen und dazu beitragen, die Bürger*innen sicherer und 
zuverlässiger an ihr Ziel zu bringen. Intelligente Technologien erhö-
hen die Verkehrssicherheit und leisten einen wesentlichen Beitrag zu 
einem umwelt- und stadtverträglichen Verkehr. Das Land Berlin 
erprobt bereits heute diese Technologien, um Erfahrungen zu sam-
meln und die notwendigen Voraussetzungen zu schaffen. Im Projekt 
Shuttles & Co soll untersucht werden
•  � �wie hochautomatisierte Elektro-Kleinbusse in den Linienbetrieb 

des öffentlichen Nahverkehrs als sinnvolle Ergänzung eingebun-
den werden können, sodass das Mobilitätssystem optimiert und 
wirtschaftlich betrieben werden kann,

• � � �wie die Erkennung der Umgebung automatisierter und vernetzter 
Fahrzeuge und der Austausch von dafür notwendigen Informatio-
nen verbessert und auf dieser Grundlage digitale Karten erstellt 
und ständig aktualisiert werden können,

•  �� �wie gesellschaftliche Akzeptanz und das Vertrauen in die Techno-
logien in der Gesellschaft erhöht werden können.
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Was wird gemacht?

Fahrgastbetrieb
Im Berliner Bezirk Reinickendorf wird ab dem Jahresende 2020 
bis zum Jahresende 2021 eine Flotte von bis zu drei hochautoma-
tisierten Kleinbussen im Fahrgastbetrieb der Berliner Verkehrsbe-
triebe (BVG) eingesetzt. Die bereits im Vorgängerprojekt See-Meile 
erprobte Strecke vom U-Bahnhof Tegel bis zu den Tegeler Seeter-
rassen wird deutlich um mehrere Straßenzüge erweitert. Die Busse 
werden Herausforderungen wie Kopfsteinpflaster und enge Straßen-
züge meistern müssen. Ein Ziel wird hierbei die Überquerung einer 
Hauptverkehrsstraße mit 50 km/h und Ampelschaltung sein. Auf der 
Grundlage der anfallenden Betriebsdaten soll ein technisch sicherer, 
von Kund*innen akzeptierter, aber auch wirtschaftlicher und allge-
mein anwendbarer Mobilitätsservice abgeleitet werden.

Perzeption und Prädiktion
Die in Vorgängerprojekten erstellte hochgenaue Karte des Landes 
Berlin wird im Projekt als Referenzkarte eingesetzt und soll um dyna-
mische georeferenzierte Informationen für eine sogenannte Local 
Dynamic Map (LDM) erweitert werden. In der LDM wird zudem das 
dynamische Verkehrsgeschehen und der Ist-Zustand der Umgebung 
abgebildet, dazu gehören neben Statusmeldungen auch Informa-
tionen zu Baustellen oder Gefährdungssituationen. Die Verknüpfung 
aller Informationen erlaubt die hochgenaue Perzeption der Umge-
bung (Lokalisierung, Freiraum- und Objekterkennung) und ermög-
licht eine intelligente Verhaltensvorhersage (Prädiktion). Damit 
können komplexe, dynamische und oft unstrukturierte Verkehrsver-
hältnisse auch außerhalb der Sicht der eigenen Sensorik und außer-
halb kartografierter Umgebungen für die Fahrzeuge beherrschbar 
gemacht werden.

Verkehrssteuerung mit V2X-Infrastruktur
Automatisierte und vernetzte Fahrzeuge (AVF-Fahrzeuge) können 
mit anderen Fahrzeugen und der Infrastruktur kommunizieren (sog. 
V2X-Kommunikation). Mit diesen Daten können zum einen die Fahr-
zeuge die Schaltzustände der Ampel erkennen und darauf reagieren. 
Zudem können aus der Auswertung von V2X-Informationen der Fahr-
zeuge auch dynamische Verkehrsinformationen, z.B. Warnungen vor 
aktuellen Baustellen oder Zweite-Reihe-Parkenden, abgeleitet und 
genutzt werden. In Shuttles & Co sollen außerdem neue Ansätze einer 
verkehrsabhängigen Steuerung mit Priorisierung von Einsatzfahrzeu-
gen oder Fahrzeugen des öffentlichen Verkehrs über V2X-Meldungen  
demonstriert und eine bedarfsgerechtere Schaltung der Ampeln auf-
grund der V2X-Meldungen erprobt werden.

Digitale Karten
Die bei der Perzeption der Umgebung erkannten Objekte können 
durch einen Vergleich mit den Kartendaten des Landes Berlin für 
eine regelmäßige Aktualisierung dieser Karten verwendet werden. 
Dabei sollen über geeignete Plattformen bereits vorhandene digitale 
Karten des Landes Berlin mit denen von Automobilherstellern oder 
Kartendienstanbietern ausgetauscht, aktualisiert und verbessert 
werden. Zudem wird untersucht, mit welchen Flotten eine Selbstak-
tualisierung als durchgängiger Prozess umsetzbar ist, wie gut digitale 
Prozesse unter Berücksichtigung der Verwaltungsstruktur automati-
siert werden können und wie ein effizienter, dezentraler Kartenaus-
tausch- und Aktualisierungsprozess per V2X, z.B. bei Ausfall der Inter-
netverbindung des Fahrzeugs, realisierbar ist.

Akzeptanz und Vertrauen
Bei der Erprobung von hochautomatisierten Kleinbussen werden 
verschiedene Nutzer*innengruppen und deren spezifische Erwar-
tungen an die Technologie betrachtet. Dabei wird auch die Akzep-
tanz von Nutzer*innen, Anwohner*innen und weiteren Interessen-
gruppen bzgl. des Angebotes von hochautomatisierten Kleinbussen 
analysiert. Darüber hinaus will das Land Berlin dem Anspruch einer 
qualitativ hochwertigen Bürger*innenbeteiligung gerecht werden 
und nutzt dafür den Dialog mit den Bürgerinnen und Bürgern in Form 
einer Bürger*innenkonferenz, die Handlungsempfehlungen für diese 
zentrale politisch-technische Zukunftsfrage erarbeiten soll. Die breite 
Öffentlichkeit wird über Informations- und Austauschforen einbezo-
gen. Vor dem Hintergrund des Einsatzes entsprechender Flotten in 
anderen Einsatzszenarien, widmen sich begleitende Projektwerk-
stätten der Frage nach der Optimierung des Mobilitätssystems im 
Land Berlin und dessen sinnvoller Skalierung auf weitere Gebiets-
kulissen. 

Die Vernetzung von Verkehrsteilnehmer*innen und Verkehrssystemen stellt eine wichtige Grundlage des autonomen Fahrens dar.
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