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DST

• Forschungsinstitut und
An-Institut der Universität
Duisburg-Essen

• ≈ 60 Mitarbeitende
• 70 Jahre Erfahrung in

Forschung, Entwicklung
und Beratung im Bereich
Binnenschiffahrt

• Viele Projekte im Bereich
autonome Navigation z.B.
Ella, AutoBin, VeLaBi,
Nova
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Autonome Binnenschifffahrt
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Quelle: https://www.ccr-zkr.org/files/documents/AutomatisationNav/DefinitionAutomatisation_de.pdf



Autonome Binnenschifffahrt

• Binnenschifffahrt hat Personalproblem (Crewreduzierung
durch Automatisierung)

• Mehr als 30 % aller Binnenschiffer sind 55 Jahre und älter
• Freie Kapazitäten auf den

Wasserstraßen
• Treibstoffverbrauch bei einem

Binnenschiff pro Tonne Ladung
kleiner als LKW
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* Source:  Statista / Bundesagentur für Arbeit; BAG: Marktbeobachtung
Güterverkehr - Auswertung der Arbeitsbedingungen in Güterverkehr und Logistik
1/2019, Seite 49



Autonome Binnenschifffahrt

• Technische Entwicklung: ca. 2030
– Spurhalteassistenz
– Abstand, Geschwindigkeit

• Rechtliche Umsetzung: 2040?
• Arbeitsplätze in Gefahr?
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Autonome Binnenschifffahrt

(Chrischerf, 2023. Beschädigtes Tor der östlichen Schleusenkammer in Iffezheim (Baden)
[Online Image]. Wikimedia Commons.
https://commons.wikimedia.org/wiki/File:Tor_Schleusenkammer_Ost_Iffezheim_2023.jpg)
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Autonome Binnenschifffahrt

(Chrischerf, 2023. Beschädigtes Tor der östlichen Schleusenkammer in Iffezheim (Baden)
[Online Image]. Wikimedia Commons.
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Motivation Versuchsträger ELLA

• Experimente zum autonomen Manövrieren
• Immer verfügbar
• Geringe Betriebskosten
• Ausrüstung kann jederzeit gewechselt werden
• Schadensrisiko aufgrund der Fahrzeuggröße begrenzt
• Reale Umgebung (Wasserströmung, Wetter, ...)
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Zielsetzung

• Aufbau und Betrieb eines Testträgers
• Modulare, zukunftssichere Plattform zum Testen

beliebiger Sensoren, Algorithmen und
Anwendungsszenarien

• Autonomes Manövrieren in
– in engen Fahrwassern
– in Häfen und Schleusen
– Strömung
– mit Wettereinfluss (Sensoren)

• Übertragung erfolgreicher Methoden auf großen Maßstab
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Steckbrief

• Rumpf eines echten
Binnenschiffs im Maßstab 1:6

• L × B: 14,88 m × 1,69 m
• 18 Ballasttanks
• Gesamtantriebsleistung 12 kW
• Vollbeladen max. 8 km/h
• Gesamtbatteriekapazität von

63,5 kW/h
• Reichweite ca. 8 h; 80 km
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Eigenschaften

• Rumpf bestehend aus 3 Segmenten:
Vorschiff, Mittelschiff, Heck

• Maßstabsgetreues Manövrierverhalten
• Variation der Beladungszustände und

Manövriereigenschaften
• Austausch einzelner Sektionen möglich
• Modularer Aufbau der Steuerungshard-

und -software
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Sensor Ausrüstung

• Erstausrüstung
– GNSS (hochpräzise Satellitennavigation)
– IMU (Trägheitsnavigation)
– AIS and Funk
– Kameras

• Monokamera
• Stereokamera
• 360° Kamera

– LIDAR
– RADAR

• Variable Positionen für Sensoren
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Entwicklungsablauf
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Virtuelle
Entwicklung

• Virtuelles Testfeld (VERA)
• Simulatorumgebung (VeLABi)

Tests

• Versuchsträger NOVA
• Versuchsträger ELLA

Reales Schiff

• Kostenintensiv
• Kompliziere Ausstattung



Manöverplanung und -regelung

• Pfadplanung
– A* Algorithmus
– Hybrid A* Algorithmus

• Guidance Algorithmen
– Line of sight Algorithmus
– Waypoint switch Algorithmus

• Regelungs Algorithmen
– PID
– Sliding mode control
– Adaptive sliding mode control
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Virtuelles Feld

• Virtuelles Testfeld
• Mathematisches Modell als Ersatz für Ella
• Auswahl von Algorithmen
• Parametrisierung der Algorithmen
• Erprobung Pfadplanung und –verfolgung
• Komplexe Manöver Beispiel

Fahrtrichtungswechsel/Rückwärtseinpark
en
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Ergebnis Pfadverfolgung
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Ergebnis An- und Ablegen
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Zusammenfassung und Ausblick

• Entwicklungsplattform im Modellmaßstab
für Manöver-Automatisierung in der
Binnenschiffahrt

• Simulative Tests von Algorithmen und
Validierung in realer Umgebung

• Durchführung von verschiedenen realen
autonomen Manövern

• In Zukunft Einsatz z.B. in EU Projekt zur
Untersuchung von Risiken in der
Automatisierung
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Danke für Ihre Aufmerksamkeit!

LinkedIn
SmartShipping

ELLA


