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FORSchUNG IM BEREICH 
INFORMATIONS- UND KOMMUNIKATIONSTECHNOLOGIEN

KARYON
Kernel-based ARchitecture for safetY-critical cONtrol

SIchERhEITSSYSTEM FüR UNBEMaNNTE FLUGzEUGE UND aUTOMOBILE
autonome mobile Systeme wie unbemannte Flugzeuge, fahrerlose Transportsysteme, 
führerlose züge oder untereinander kommunizierende automobile dürfen in öffentlichen 
Räumen bisher nur unter erheblichen Einschränkungen eingesetzt werden, weil das Risiko 
eines Unfalls nicht mit genügender Sicherheit ausgeschlossen werden kann. Im EU-For-
schungsprojekt KaRYON (Kernel-based aRchitecture for safetY-critical cONtrol) widmen sich 
die wissenschaftler aus Portugal, Schweden, Brasilien, Italien und Magdeburg innerhalb 
der nächsten drei Jahre der Frage, wie solche intelligenten mobilen Systeme sicherer und 
störungsunanfälliger gemacht werden können. Dabei geht es einerseits um die korrekte 
wahrnehmung und Erfassung der Umgebung, andererseits um die sichere Kontrolle 
und Koordination der Fahrzeuge untereinander auch bei überlasteten oder ausfallenden 
Kommunikationsnetzen.  ziel ist es, ein gefährliches Verhalten der autonomen Systeme 
unter allen Umständen zu vermeiden. In den ersten aktivitäten werden solche realistischen 
anwendungsszenarien entworfen und die Sicherheitsanforderungen analysiert, wobei die 
industriellen Partner an erster Stelle gefragt sind. In Magdeburg wird man sich besonders 
der intelligenten, ausfallsicheren Umgebungswahrnehmung widmen.

Abbildung  1
Szenario teilautonome Fahrzeuge

Abbildung  2
Vernetzte multi-modale Sensorik

Abbildung 3
Szenario unbemanntes Flugzeug 
im öffentlichen Luftraum




