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(57) Abstract: The invention relates to a control device (28) for the automated moving of a motor vehicle (10), having a control
apparatus for the automated controlling of vehicle-end control units for longitudinally and laterally controlling the motor vehicle
from a predetinable starting position to a predefinable target position, the control device having a navigation device for navigating
the motor vehicle from the starting position to the target position. Furthermore, the invention relates to a method for the automated
moving of a motor vehicle from a predefined starting position to a predefined target position by means of a control device.

(57) Zusammenfassung:

[Fortsetzung auf der ndchsten Seite]
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Die Erfindung betrifft eine Steuervorrichtung (28) zum automatisierten Bewegen eines Kraftfahrzeugs (10), mit einer
Steuereinrichtung zum automatisierten Ansteuern von fahrzeugseitigen Steuergeriten zur Lings- und Quersteuerung des
Kraftfahrzeugs von einer vorgebbaren Startposition zu einer vorgebbaren Zielposition, wobei die Steuervorrichtung eine
Navigationseinrichtung zum Navigieren des Kraftfahrzeugs von der Startposition zur Zielposition aufweist. Die Erfindung betrifft
des Weiteren ein Verfahren zum automatisierten Bewegen eines Kraftfahrzeugs von einer vorgegebenen Startposition zu einer
vorgegebenen Zielposition mittels einer Steuervorrichtung.
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Steuervorrichtung und Verfahren zum automatisierten Bewegen eines Kraftfahrzeugs

Die Erfindung betrifft eine Steuervorrichtung zum automatisierten Bewegen eines
Kraftfahrzeugs der im Oberbegriff des Patentanspruchs 1 angegebenen Art. Des
Weiteren betrifft die Erfindung ein Verfahren zum automatisierten Bewegen eines
Kraftfahrzeugs.

Ublicherweise werden fertig montierte Kraftfahrzeuge manuell aus jeweiligen
Montagehallen zu entsprechenden Ubergabeparkpldtzen und danach weiter auf
entsprechende Verladeplatze, beispielsweise fur eine Bahn- bzw. Lkw-Verladung oder
Kundencenterauslieferungen, gefahren. AnschlieBend werden die Mitarbeiter, welche die
Kraftfahrzeuge zu den entsprechenden Stellen gefahren haben, wieder mit einem
Transportmittel zu einem Ausgangspunkt zurlickbeférdert.

Die DE 10 2012 002 823 A1 zeigt eine gattungsgeméaRe Steuervorrichtung zum
automatisierten Bewegen eines Kraftfahrzeugs. Die Steuervorrichtung umfasst eine
Steuereinrichtung zum automatisierten Ansteuern von fahrzeugseitigen Steuergeréten zur
Langs- und Quersteuerung des Kraftfahrzeugs von einer vorgebbaren Startposition zu
einer vorgebbaren Zielposition.

Es ist die Aufgabe der vorliegenden Erfindung, eine Steuervorrichtung sowie ein
Verfahren zum automatisierten Bewegen eines Kraftfahrzeugs bereitzustellen, mittels
welchen auf zuverldssige und sichere Weise ein automatisierter Fahrzeugtransport
ermdglicht wird.

Diese Aufgabe wird durch eine Steuervorrichtung sowie durch ein Verfahren zum
automatisierten Bewegen eines Kraftfahrzeugs mit den Merkmalen der unabhangigen
Patentanspriiche gelést.
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Vorteilhafte Ausgestaltungen mit zweckmaRigen und nicht trivialen Weiterbildungen der
Erfindung sind in den abhangigen Ansprichen angegeben.

Die erfindungsgemaRe Steuervorrichtung zum automatisierten Bewegen eines
Kraftfahrzeugs umfasst eine Steuereinrichtung zum automatisierten Ansteuern von
fahrzeugseitigen Steuergeraten zur Langs- und Quersteuerung des Kraftfahrzeugs von
einer vorgebbaren Startposition zu einer vorgebbaren Zielposition. Dabei ist es
erfindungsgemaRn vorgesehen, dass die Steuervorrichtung eine Navigationseinrichtung
zum Navigieren des Kraftfahrzeugs von der Startposition zur Zielposition aufweist.

Die erfindungsgemaRe Steuervorrichtung dient insbesondere zum automatisierten
Bewegen und somit Transportieren von Kraftfahrzeugen in der Produktion. Dies kann in
der Produktionsstétte, insbesondere im sogenannten End-of-Line-Betrieb, aber auch
auBlerhalb der Produktionsstatte, beispielsweise zwischen Produktionshallen und
Verladeplatzen oder zu anderen Zielen innerhalb des Werksgeldndes, geschehen. Bei
der Steuervorrichtung handelt es sich dabei vorzugsweise um eine fahrzeugexterne
Steuervorrichtung, welche bedarfsgerecht mit dem Kraftfahrzeug gekoppelt und
wiederum von diesem entkoppelt werden kann. In Abgrenzung zu dem autonomen
Fahren eines Fahrzeugs im StraBenverkehr, bei dem ausschlieBlich fahrzeuginterne
Steuereinrichtungen zu dessen Bewegung genutzt werden, kommen hier vorzugsweise
fahrzeugexterne Steuervorrichtungen zum Einsatz. Mittels der erfindungsgemafRen
Steuervorrichtung ist es beispielsweise moglich, dass fertig montierte Kraftfahrzeuge
selbststéndig aus einer Montagehalle auf entsprechende Verladeparkpléatze gefahren
werden kénnen. Die erfindungsgeméRe Navigationseinrichtung der Steuervorrichtung
tragt dabei dazu bei, dass das Kraftfahrzeug besonders effizient von der Startposition zur
Zielposition navigiert werden kann. Mittels der erfindungsgeméfen Steuervorrichtung ist
.es somit moglich, den Einsatz von Werkern zum manuellen Bewegen von
Kraftfahrzeugen erheblich zu reduzieren, so dass entsprechende Mitarbeiter ihre
Aktivitaten auf andere Bereiche konzentrieren kénnen, in Folge dessen Arbeitskréfte
eingespart werden kénnen. Durch die automatisierte Bewegbarkeit von Kraftfahrzeugen
wird zudem die Beschadigungsgefahr an den Kraftfahrzeugen reduziert, wobei
insbesondere auch Schutzfolien im Innenraum der Kraftfahrzeuge eingespart werden
kénnen, da die Kraftfahrzeuge automatisiert bewegt werden, also ohne dass Werker sich
in die Kraftfahrzeuge setzen milssen.

Eine vorteilhafte Ausfiihrungsform der Erfindung sieht vor, dass die Steuervorrichtung
eine Sicherheitseinrichtung zur Objekterkennung und/oder Momenteniiberwachung des
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Kraftfahrzeugs aufweist. Vorzugsweise umfasst die Sicherheitseinrichtung eine
radarbasierte und/oder kamerabasierte Erfassungseinrichtung zur Objekterkennung. Mit
anderen Worten ist die Steuervorrichtung vorzugsweise mit einer Sicherheitstechnik
ausgeristet, um beim automatisierten Bewegen des Kraftfahrzeugs Personen und andere
Hindernisse zu erkennen und diesen ausweichen zu kénnen. Die Gefahr von Kollisionen
und von Unféllen kann dadurch erheblich reduziert werden.

GemaR einer weiteren vorteilhaften Ausfuhrungsform der Erfindung ist es vorgesehen,
dass die Navigationseinrichtung eine Echtzeitkinematik aufweist. Eine Echtzeitkinematik
wird Ublicherweise auch als Real Time Kinematik bezeichnet und mit RTK abgekiirzt.
Eine Echtzeitkinematik bezeichnet ein auf einem globalen Satellitennavigationssystem,
beispielsweise GPS, gestiitztes Vermessungsverfahren, bei dem fur einen bewegten
Empfanger, im vorliegenden Fall also die im Kraftfahrzeug eingesetzte
Navigationseinrichtung, in Bezug auf eine Referenzstation in Echtzeit hochgenaue
Positionsergebnisse erzielt werden. Dadurch ist eine zentimetergenaue Navigation des
betreffenden Kraftfahrzeugs mittels der Steuervorrichtung méglich. insbesondere bei
beengten Platzverhaltnissen kann die Steuervorrichtung das Kraftfahrzeug also
besonders exakt von der Startposition zur Zielposition navigieren.

GemaR einer weiteren vorteilhaften Ausfuhrungsform der Erfindung ist es vorgesehen,
dass die Navigationseinrichtung zumindest eine Komponente, insbesondere einen
Sender, zur Ortung des Kraftfahrzeugs in einem Gebéaude aufweist. Mit anderen Worten
umfasst die Navigationseinrichtung einen Teil eines Innenortungssystems, so dass das
betreffende Kraftfahrzeug mittels der Steuervorrichtung auch innerhalb von Gebduden
zuverldssig und exakt navigiert werden kann.

Eine weitere vorteilhafte Ausfuhrungsform der Erfindung sieht vor, dass die
Steuervorrichtung lésbar mit dem Kraftfahrzeug, insbesondere mit einer fahrzeugseitigen
Schnittstelle fur eine On-Board-Diagnose des Kraftfahrzeugs, koppelbar ist. Dadurch
kann der Datenaustausch mit den entsprechenden Steuergeraten des Kraftfahrzeugs auf
besonders einfache Weise erfolgen. Beispielsweise kbnnen entsprechende Ist-Werte far
die einzelnen Steuergeréte Gber einen CAN-Bus abgefragt und wiederum entsprechende
Soll-Werte uber den CAN-Bus mittels der Steuervorrichtung eingespeist werden.

Bei dem erfindungsgemafen Verfahren zum automatisierten Bewegen eines
Kraftfahrzeugs wird an einer vorgegebenen Startposition das Kraftfahrzeug mit der
erfindungsgemaRen Steuervorrichtung oder einer vorteilhaften Ausfithrungsform der
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erfindungsgemaéRen Steuervorrichtung gekoppelt und eine Zielposition und eine Route
zum Erreichen der Zielposition bereitgestellt sowie anschlieBend das Kraftfahrzeug
mittels der Steuervorrichtung automatisch von der Starposition entlang der Route zur
Zielposition gesteuert. Vorteilhafte Ausgestaltungen der erfindungsgeméfen
Steuervorrichtung sind dabei als vorteilhafte Ausgestaltungen des erfindungsgemafen
Verfahrens anzusehen, wobei die Steuervorrichtung insbesondere Mittel zur
Durchfiihrung der Verfahrensschritte aufweist.

GemaB einer vorteilhaften Ausfuhrungsform des erfindungsgeméaRen Verfahrens ist es
vorgesehen, dass nach Erreichen der Zielposition die Steuervorrichtung vom
Kraftfahrzeug entkoppelt und mittels eines Routenzugs an die Startposition transportiert
wird. Zum Rucktransport von der Zielposition zur Startposition ist also kein Einsatz von
Werkern notwendig, so dass entsprechende Arbeitskréfte eingespart werden kénnen.

Weitere Vorteile, Merkmale und Einzelheiten der Erfindung ergeben sich aus der
nachfolgenden Beschreibung eines bevorzugten Ausfilhrungsbeispiels sowie anhand der
Zeichnung. Die vorstehend in der Beschreibung genannten Merkmale und
Merkmalskombinationen sowie die nachfolgend in der Figurenbeschreibung genannten
und/oder in den Figuren alleine gezeigten Merkmale und Merkmalskombinationen sind
nicht nur in der jeweils angegebenen Kombination, sondern auch in anderen
Kombinationen oder in Alleinstellung verwendbar, ohne den Rahmen der Erfindung zu
verlassen.

Dabei zeigen:

Fig. 1 eine schematische Darstellung eines Kraftfahrzeugs, welches eine Vielzahl
von Steuergerédten zur Langs- und Quersteuerung des Kraftfahrzeugs
aufweist, wobei eine Steuervorrichtung zum automatisierten Bewegen des
Kraftfahrzeugs mit einer fahrzeugseitigen Schnittstelle fur eine On-Board-
Diagnose des Kraftfahrzeugs gekoppelt ist;

Fig. 2 eine schematische Darstellung einer Montagehalle und verschiedene
Verladestationen und Zwischenlager; und

Fig. 3 eine schematische Darstellung von Verfahrensschritten zum
automatisierten Transportieren und Verladen des Kraftfahrzeugs.
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In den Figuren werden gleiche oder funktionsgleiche Elemente mit gleichen
Bezugszeichen versehen.

Ein Kraftfahrzeug 10 ist in einer schematischen Darstellung in Fig. 1 gezeigt. Das
Kraftfahrzeug 10 umfasst zumindest ein Steuergeréat 12 fur ein Fahrerassistenzsystem
des Kraftfahrzeugs 10, ein Steuergerat 14 einer Fahrdynamikregelung des Kraftfahrzeugs
10, ein Steuergeréat 16 eines Kombiinstruments, ein Steuergerat 18 eines elektrischen
Lenksystems, ein Steuergerat 20 eines Automatikgetriebes und ein Motorsteuergerat 22.
Dariiber hinaus umfasst das Kraftfahrzeug 10 ein Zindungssystem 24 und eine
Schnittstelle 26 fur eine On-Board-Diagnose des Kraftfahrzeugs 10. Die Steuergeréte 12
bis 22 dienen zur Laéngs- und Quersteuerung des Kraftfahrzeugs 10. Die Steuergeréte 12
bis 22, das Zundungssystem 24 und die Schnittstelle 26 bilden gemeinsam ein nicht
naher bezeichnetes fahrzeugseitiges System zum automatisierten Bewegen bzw. Fahren
des Kraftfahrzeugs 10 aus.

Dabei ist die Steuereinrichtung, wie in der DE 10 2012 002 823 A1 bereits beschrieben,
dazu ausgelegt, eine Zundung des Kraftfahrzeugs 10 zu aktivieren sowie zu deaktivieren,
sobald die entsprechende Zielposition erreicht worden ist. Das betreffende Kraftfahrzeug
10 kann also mittels der Steuervorrichtung automatisiert gestartet und wieder deaktiviert
werden. Eingriffe von Werkern zum Starten und Deaktivieren des Kraftfahrzeugs 10
kénnen somit entfallen. Die Steuervorrichtung muss lediglich mit dem Kraftfahrzeug 10
gekoppelt werden, so dass eine automatische Aktivierung und Deaktivierung der
Ziundung des Kraftfahrzeugs 10 erfolgen kann.

Daruber hinaus ist die Steuereinrichtung dazu ausgelegt, zumindest eines der oben
beschriebenen Steuergerate 12, 14, 16, 181_20 sowie 22 des__ }__(raftfahrzeugs 10 zu
steuern.

Somit ist die Steuereinrichtung ausgelegt, sémtliche zur Ladngs- und Quersteuerung des
Kraftfahrzeugs 10 vorhandenen Steuergerite des Kraftfahrzeugs 10 automatisiert
anzusteuern, so dass das betreffende Kraftfahrzeug 10 ohne menschlichen Eingriff von
der Startposition zur Zielposition bewegt werden kann.

Mit der Schnittstelle 26 fiir die On-Board-Diagnose des Kraftfahrzeugs 10 ist eine
Steuervorrichtung 28 gekoppelt, welche zum automatisierten Bewegen des
Kraftfahrzeugs 10 dient. Die Steuervorrichtung 28 umfasst dabei eine nicht naher
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bezeichnete Steuereinrichtung, welche dazu ausgelegt ist, die einzelnen Steuergerate 12
bis 22 des Kraftfahrzeugs 10 zur automatisierten Léngs- und Quersteuerung des
Kraftfahrzeugs 10 von einer vorgebbaren Startposition zu einer vorgebbaren Zielposition
anzusteuern. Die besagte Steuereinrichtung kann dabei Soll-Werte 30 fir die einzelnen
Steuergeréte 12 bis 22 vorgeben und wiederum entsprechende Ist-Werte 32 der
einzelnen Steuergerate 12 bis 22 Uber die Schnittstelle 26 abfragen. Die
Steuervorrichtung 28 ist dazu ausgelegt, das Zundungssystem 24 des Kraftfahrzeugs 10
automatisch zu aktivieren und zu deaktivieren.

Des Weiteren umfasst die Steuervorrichtung 28 eine hier nicht dargestelite
Navigationseinrichtung zum Navigieren des Kraftfahrzeugs 10. Vorzugsweise umfasst die
Navigationseinrichtung dabei Echtzeitkinematik, welche auch als Real Time Kinematik,
kurz RTK, bezeichnet wird. Die Navigationseinrichtung kann dadurch Daten von einem
globalen Satellitennavigationssystem, beispielsweise Uber GPS, empfangen und diese
Daten mit einer oder mehreren Referenzstationen in Echtzeit abgleichen, in Folge dessen
eine hochgenaue, insbesondere zentimetergenaue, Navigation des Kraftfahrzeugs 10
erméglicht wird.

Zudem umfasst die hier nicht ndher bezeichnete Navigationseinrichtung zumindest eine

Komponente, vorzugsweise einen Sender, zur Ortung des Kraftfahrzeugs 10 in

Geb&uden. Mit anderen Worten ist die Navigationseinrichtung also dazu ausgebildet, mit

einem Innenortungssystem zu kommunizieren, so dass das Kraftfahrzeug 10 auch

innerhalb von Geb&uden — auch wenn keine Satellitensignale empfangen werden kénnen
- —zuverléssig navigiert werden kann.

Des Weiteren umfasst die Steuervorrichtung 28 eine hier ebenfalls nicht néher
bezeichnete Sicherheitseinrichtung zur Objekterkennung und Momenteniiberwachung.
Die Sicherheitseinrichtung kann radarbasiert und/oder kamerabasiert Personen und
Hindernisse erkennen, so dass das Kraftfahrzeug 10 mittels der Steuervorrichtung 28
kollisionsfrei automatisiert von einer vorgegebenen Startposition zu einer vorgegebenen
Zielposition bewegt werden kann. Die Steuervorrichtung 28 dient insbesondere dazu, das
Kraftfahrzeug 10 und auch weitere Kraftfahrzeuge in der Produktion, insbesondere im
sogenannten End-of-Line-Betrieb, automatisiert durch entsprechende Steuerungseingriffe
fortzubewegen.

In Fig. 2 ist eine Montagehalle 34 fur das Kraftfahrzeug 10 schematisch dargestelit.
Sobald das Kraftfahrzeug 10 in der Montagehalle 34 fertiggestellt worden ist, befindet es
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sich an einer Startposition 36, von wo aus es entweder zu einer Bahn-Verladestation 38,
einem Kundencenter 40, oder zu entsprechenden Lkw-Verladestationen 42, 44 zu
transportieren ist. Je nach Auftrag wird das entsprechende Kraftfahrzeug 10 also
ausgehend von der Startposition 36 nach Fertigstellung in der Montagehalle 34
automatisiert mittels der Steuervorrichtung 28 zu einem der entsprechenden Zielposition
38, 40, 42, 44 bewegt.

In Fig. 3 ist eine Abfolge von Verfahrensschritten S1 bis S6 zum automatisierten
Bewegen des Kraftfahrzeugs 10 dargestellt. In Verfahrensschritt S1 befindet sich das
Kraftfahrzeug 10 nach Fertigstellung noch in der Montagehalle 34 bzw. an der
Startposition 36. Dort installiert ein Werker 46 die Steuervorrichtung 28 im Kraftfahrzeug
10, koppelt also die Steuervorrichtung 28 mit der Schnittstelle 26 fur die On-Board-
Diagnose des Kraftfahrzeugs 10. Die Steuervorrichtung 28 dient dabei als eine Art
Fahrrechner, welcher am Ende des letzten Bandes im End-of-Line-Betrieb in das
Kraftfahrzeug 10 eingesetzt und mit diesem gekoppelt wird.

Nach der Kopplung der Steuervorrichtung 28 mit dem Kraftfahrzeug 10 wird ein
entsprechender Parkplatz bezlglich einer der Zielpositionen 38, 40, 42, 44 und eine
Trajektorie zum Erreichen der entsprechenden Zielposition heruntergeladen. Nach
Freigabe eines Starts des Kraftfahrzeugs 10 durch den Werker 46 startet die
Steuervorrichtung 28 das Zundungssystem 24 und somit das Kraftfahrzeug 10. In Folge
dessen startet das Kraftfahrzeug 10 selbststandig seinen Motor, legt eine entsprechende
Gangstufe ein und fahrt gemaR dem Verfahrensschritt S2 die entsprechend vorgegebene
Trajektorie u.a. entlang einer Stralle 46 eines Werksgeléndes bis zu einer der
Zielpositionen 38, 40, 42 oder 44.

In Verfahrensschritt S3 parkt das Kraftfahrzeug 10 durch eine entsprechende
Ahsteuerung mittels der Steuervorrichtung 28 selbststéndig an einem entsprechend
vorgesehenen Parkplatz von einer der Zielpositionen 38 bis 44 ein. In Verfahrensschritt
S4 entnimmt ein weiterer Werker 50 wiederum die Steuervorrichtung 28 aus dem
Kraftfahrzeug 10. In Verfahrensschritt S5 fahrt der Werker 50 oder ein anderer Werker
das Kraftfahrzeug 10 auf ein Transportmittel 52, beispielsweise auf einen Anhénger eines
Lkws. In Verfahrensschritt S6 wird die vom Kraftfahrzeug 10 entkoppelte
Steuervorrichtung 28 mittels eines Routenzugs 54 wieder zur Startposition 36 bzw. zur
Montagehalle 34 bewegt, so dass die Steuervorrichtung 28 in einem nachsten fertig
montierten Kraftfahrzeug eingesetzt werden kann, damit dieses mittels der
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Steuervorrichtung 28 wiederum automatisiert zu einer der Zielpositionen 38 bis 44
gesteuert werden kann.

Mittels der Steuervorrichtung 28 ist es also méglich, dass jeweilige fertig montierte
Kraftfahrzeuge autonom direkt nach Durchlauf eines Montage-Finish-Bereichs
selbststindig zu den jeweiligen Zielpositionen 38 bis 44 fahren. Mittels der
Steuervorrichtung 28 wird somit ein fahrerloser Fahrzeugtransport in einem
Fahrzeugwerk ermdglicht.
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Patentanspriche

1. Steuervorrichtung (28) zum automatisierten Bewegen eines Kraftfahrzeugs (10), mit
einer Steuereinrichtung zum automatisierten Ansteuern von fahrzeugseitigen
Steuergeréten (12, 14, 16, 18, 20, 22) zur Laéngs- und Quersteuerung des
Kraftfahrzeugs (10) von einer vorgebbaren Startposition (36) zu einer vorgebbaren
Zielposition (38, 40, 42, 44),
dadurch gekennzeichnet, dass
die externe Steuervorrichtung (28) eine Navigationseinrichtung zum Navigieren des
Kraftfahrzeugs (10) von der Startposition (36) zur Zielposition (38, 40, 42, 44)
aufweist.

2. Steuervorrichtung (28) nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet, dass
die Steuervorrichtung (28) eine Sicherheitseinrichtung zur Objekterkennung
und/oder Momenteniiberwachung des Kraftfahrzeugs (10) aufweist.

3. Steuervorrichtung (28) nach Anspruch 2,
dadurch gekennzeichnet, dass -
die Sicherheitseinrichtung eine radarbasierte und/oder kamerabasierte
Erfassungseinrichtung zur Objekterkennung umfasst.

4. Steuervorrichtung (28) nach einem der vorhergehenden Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet, dass
die Navigationseinrichtung eine Echtzeitkinematik aufweist.
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5. Steuervorrichtung (28) nach einem der vorhergehenden Anspriche,
dadurch gekennzeichnet, dass
die Navigationseinrichtung zumindest eine Komponente, insbesondere einen
Sender, zur Ortung des Kraftfahrzeugs (10) in einem Geb&ude aufweist.

6. Steuervorrichtung (28) nach einem der vorhergehenden Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet, dass
die Steuervorrichtung (28) Iosbar mit dem Kraftfahrzeug (10), insbesondere mit
einer fahrzeugseitigen Schnittstelle (26) fir eine On-Board-Diagnose des
Kraftfahrzeugs (10), koppelbar ist.

7. Verfahren zum automatisierten Bewegen eines Kraftfahrzeugs(10), bei welchem an
einer vorgegebenen Startposition (36) das Kraftfahrzeug (10) mit einer
Steuervorrichtung (28) nach einem der vorhergehenden Anspriche gekoppelt und
eine Zielposition (38, 40, 42, 44) und eine Route zum Erreichen der Zielposition (38,
40, 42, 44) bereitgestellt sowie anschlieBend das Kraftfahrzeug (10) mittels der
Steuervorrichtung (28) automatisch von der Startposition (36) entlang der Route zur
Zielposition (38, 40, 42, 44) gesteuert wird.

8. Verfahren nach Anspruch 7,
dadurch gekennzeichnet, dass
nach Erreichen der Zielposition (38, 40, 42, 44) die Steuervorrichtung (28) vom
Kraftfahrzeug (10) entkoppelt und mittels eines Routenzugs (54) an die
Startposition (36) transportiert wird.
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