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Presseinformation

Radartechnologie fiir lokale und vernetzte Signalverarbeitung

Integrierte Radarsensoren ermaoglichen sichere
und flexible Umgebungserfassung

Autonome Transportsysteme, die ihre Umgebung in 3D erfassen und verar-
beiten, sind das Ergebnis eines vom BMFTR geférderten Verbundprojekts.
Eine radarbasierte Plattform fiir industrielle Anwendungen soll Sicherheit
und die flexible Verteilung von KI-Workloads optimieren.

Autonome fahrerlose Transportsysteme (FTS) sind fir den Einsatz in der Industrie und Lagerlo-
gistik unverzichtbar. Allerdings haben sie noch mit vielen Herausforderungen zu kampfen: Die
Interaktion mit Menschen stellt hdchste Anforderungen an die 3D-Sensorik und die Auswer-
tungssysteme. Das gilt gerade im Bereich der Sicherheit: Die FTS-Fahrzeuge dirfen fir die
menschlichen Mitarbeitenden nicht zur Gefahr zu werden.

Hier kdnnte die Einbindung von Kl eine deutliche Verbesserung erreichen, um im Verbund mit
sicheren Notstoppsystemen, die Umgebungssituation zu bewerten und auf die AuBenwelt zu
reagieren. Fr Kl-basierte Auswertungen gibt es zwei Ansatze: Erstens zentral in der Cloud,
wo jedoch Latenzzeiten keine sicherheitsrelevanten Funktionen zulassen. Eine zweite Option
ist die lokale Verarbeitung, was jedoch die Skalierbarkeit und Effizienz in Mehrrobotersyste-
men limitiert. Insbesondere in dynamischen Industrieumgebungen fehlt es an flexiblen, verteil-
ten Systemen, die Verarbeitungslasten zwischen mehreren Geraten aufteilen konnen.

Sicher und kollaborativ

Die Forschenden im Projekt PLATON mochten diese Llicke durch eine integrierte Plattform
schlieBen, bei der jedes autonome Transportfahrzeug mit mehreren raumlich auflésenden Ra-
darsensoren ausgestattet wird. Diese erfassen die Abstdnde zu umgebenden Objekten in 3D
und ermdglichen sowohl Hinderniserkennung als auch Orientierung des Fahrzeugs im Raum.
Weiterhin wird das gleiche Radar-Frontend zur Aufnahme hochaufgeloster SAR-Radarbilder
genutzt.

Dadurch kann die sicherheits- und zeitkritische Signalverarbeitung direkt im Sensor stattfin-
den. AnschlieBend kénnen Hinweise auf Hindernisse an die weiteren Fahrzeuge weitergege-
ben werden. Komplexere Aufgaben wie die kollaborative Kartierung der Umgebung kdnnen
auf die gesamte Flotte verteilt werden. Die Plattform wachst mit der Flotte: Jedes neue FTS
bringt zusatzliche Rechenleistung ein, die dynamisch genutzt wird.
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Ein digitaler Zwilling des Gesamtsystems und der Sensorik beschleunigt die Inbetriebnahme
neuer FTS-Flotten, indem bereits vor dem physischen Einsatz eine virtuelle Umgebungskarte
erstellt wird.

Radar-Hardware als Herzstilick

Das Fraunhofer-Institut fir Zuverlassigkeit und Mikrointegration 1ZM entwickelte flr diese An-
wendungszwecke in Zusammenarbeit mit dem Fraunhofer-Institut fir Hochfrequenz- und Ra-
dartechnik FHR eine hybride Radar-Hardware, die gleichzeitig eine Abstandsmessung in alle
Raumrichtungen und ein bildgebendes Radar ermoglicht. Dazu wurden zwei synchronisierte
Radarchips als Herzstlick des Systems auf eine Leiterplatte gesetzt. In diese Leiterplatte ist zu-
dem die notwendige Hardware eingebettet, um sowohl die lokalen als auch vernetzten An-
forderungen bedienen zu konnen. Diese Fahigkeiten und Features wurden auch in einem
Fahrzeug-Prototyp demonstriert. Gemeinsam mit den Prototypen der Projektpartner, die etwa
Uber erweiterte Interaktionsmoglichkeiten mit der Umgebung verfligen, zeigt er, wie in Zu-
kunft die Interaktion zwischen Menschen und autonomen Robotern aussehen koénnte.

Das Projekt »Verteilte Rechenplattform fiir radarbasierte 3D-Umgebungserfassung im sicheren
autonomen Fahren« (PLATON) wurde vom 01.11.2022 bis 30.04.2026 von Pilz GmbH & Co.
KG (Projektkoordination), der Creonic GmbH, der let's dev GmbH & Co. KG, dem Reeb Engi-
neering GmbH, dem OFFIS e.V. und dem Fraunhofer IZM durchgefihrt. Das Projekt wurde im
Rahmen des Programms »Elektroniksysteme fur vertrauenswirdige und energieeffiziente de-
zentrale Datenverarbeitung im Edge-Computing« (OCTOPUS) vom Bundesministerium fir
Forschung, Technologie und Raumfahrt geférdert (Forderkennzeichen: 16MEQ750).

(Text: Steffen Schindler)
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Das Herzstiick der autonomen Transportfahrzeuge: Ein 79 GHz-Radarsensor mit zwei
synchronisierten Radar-Chips inklusive Realtime-Signalverarbeitung.

© Volker Mai / Fraunhofer IZM | Bild in Farbe und Druckqualitdt: www.izm.fraun-
hofer.de/pics

Die Fraunhofer-Gesellschaft mit Sitz in Deutschland ist eine der fiihrenden Organisationen fir anwen-
dungsorientierte Forschung. Die 1949 gegriindete Organisation betreibt in Deutschland derzeit 74 Insti-
tute und Forschungseinrichtungen. Die gegenwartig mehr als 30.000 Mitarbeitenden, Gberwiegend mit
natur- oder ingenieurwissenschaftlicher Ausbildung, erarbeiten das jahrliche Finanzvolumen von 3,6 Mrd.
€. Davon fallen 3,2 Mrd. € auf den Bereich Vertragsforschung.

Das Fraunhofer-Institut fiir Zuverlassigkeit und Mikrointegration IZM ist ein weltweit flihrendes
Forschungsinstitut im Bereich Electronic Packaging, das hochintegrierte und multifunktionale elektronische
Systeme entwickelt. Mit Fokus auf Miniaturisierung, Zuverlassigkeit und modernster Laborausstattung un-
terstUtzt das Institut die Wettbewerbsfahigkeit Deutschlands und Europas.
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