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vehicle technical condition has been justified. 

 
Figure 3. The results of determining the vehicle fuel consumption changes in 

motion based on report processing results 

The scheme of systems interaction of the “Vehicle - Driver (Man) - Operating 

Conditions - Vehicle Operation Infrastructure (Transport and Automobile Roads)” 

system within the ITS has been created and substantiated.  

The results of experimental implementation of the V2I information model of 

the system of remote monitoring and control of the vehicle technical condition have 

been presented. 
References: 1. Gritsuk, I.V., Volkov, V., Mateichyk, V., Grytsuk, Y. et al., “Information 

Model of V2I System of the Vehicle Technical Condition Remote Monitoring and Control in 
Operation Conditions,” SAE Technical Paper 2018-01-0024, 2018, doi:10.4271/2018-01-0024. 
 

UDK 629 

ZUM AUSMASS DER VERANTWORTUNG VON FAHRERN 

SELBSTFAHRENDER KFZ 
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Das automatisierte Fahren soll der nächste große Meilenstein im Bereich der 

Mobilität sein. Da menschliche Fehler der Hauptgrund für Straßenverkehrsunfälle 
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sind, soll eine automatische Steuerung durch einen Computer den zukünftigen 

Straßenverkehr sicherer machen. Es hat auch das Potenzial, umweltfreundlicher, 

effizienter und angenehmer zu sein. Andererseits entstehen hieraus viele neue 

technische, juristische und legislative Fragen. Die Bedeutung dieses Problems wird 

unter anderem durch zeitgenössische Umfragen aufgezeigt (vgl. Abb. 1). 

Relevant sind die Genfer Konvention, als internationaler Vertrag, der einen 

Rahmen zur Handhabung selbstfahrender KFZ vorgibt, die Empfehlungen an 

teilnehmende Vertragsstaaten geben, welche die allgemeine Sicherheit im 

Straßenverkehr erhöhen soll. Zweck dieser Arbeit soll die Überprüfung dieser sowie 

weiterer Quellen auf ihre Anwendbarkeit bezüglich selbstfahrender KFZ sein. 

Ein wichtiger regulatorischer Meilenstein für den Einsatz automatisierter 

Fahrzeugtechnologien wurde am 23. März 2016 mit dem Inkrafttreten der 

Änderungen des Wiener Straßenverkehrsübereinkommens von 1968 erreicht. 

Seitdem werden automatisierte Fahrtechnologien, die Fahraufgaben auf das 

Fahrzeug übertragen, ausdrücklich im Verkehr zugelassen, sofern diese 

Technologien mit den Fahrzeugvorschriften der Vereinten Nationen 

übereinstimmen oder vom Fahrer außer Kraft gesetzt oder abgeschaltet werden 

können. 

Das Bundesministerium für Verkehr und digitale Infrastruktur hat eine 

spezielle Ethikkommission eingerichtet, deren Aufgabe es ist, Grundregeln für den 

Einsatz von unbemannten Fahrzeugen festzulegen. Es umfasst Wissenschaftler, 

Rechtsanwälte, Verkehrsexperten und Vertreter der Automobilindustrie. 

Ein autonomes Auto sollte ähnlich wie in Flugzeugen mit einer sogenannten 

"Black Box" ausgestattet sein. Sie soll die Route aufzeichnen und markieren, wann 

das Auto vom Fahrer gefahren wurde und wann die künstliche Intelligenz am Steuer 

saß. Im Falle eines Unfalls hilft dies, festzustellen, wer verantwortlich ist: der 

Hersteller oder Fahrer des Autopiloten. 
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Abb. 1: Eine Umfrage des Marktforschungsinstituts Bitkom Research ergab 

2015, dass annähernd die Hälfte aller Befragten einen Durchbruch bis 2015 

erwarten. 
 

Deutsche Autohersteller beschäftigen sich bereits mit der Erstellung von 

Fahrzeugen mit autonomen Steuerungssystemen. Zum Beispiel lehrte die Firma 

Audi das "aufgeladene" Fließheck A7, um selbständig auf dem Hockenheimring zu 

fahren und führte Tests des Systems auf amerikanischen öffentlichen Straßen durch. 

Die deutschen Behörden beabsichtigen, den von Berlin nach München 

führenden Abschnitt der Autobahn A9 zur Erprobung von Fahrzeugen mit 

autonomen Kontrollsystemen zu übergeben. In Bezug auf den Vertreter des 

Bundesverkehrsministeriums berichtet Ingo Stratter über Bloomberg. 

Schlussfolgerung: Der Fahrer behält die Verantwortung und übt die Kontrolle 

über die Parkaufgabe durch eine Fernsteuervorrichtung aus. Somit erfüllt der Fahrer 

die Vorschriften beider Übereinkommen, indem er "jederzeit in der Lage ist, sein 

Fahrzeug zu kontrollieren" (Artikel 8, beide Übereinkommen). 
Liste der verwendeten Ressourcen: 1. Futurist: By 2030, Autonomous Cars Will Destroy 

a Host of Jobs [Elektronische Ressource] https://futurism.com/futurist-by-2030-autonomous. 2. 
UN Transport Agreements and Conventions [Elektronische Ressource] 
http://www.unece.org/trans/maps/un-transport-agreements-and-conventions-08.html. 3. 
Intelligente Mobilität [Elektronische Ressource] https://www.bitkom.org/Marktdaten/Konsum-
Nutzungsverhalten/Facts-zu-Intelligente-Mobilitaet.html. 4. В Германии уже готовят первый 
автобан для беспилотных авто [Elektronische Ressource] 
http://www.autoconsulting.com.ua/article.php?sid=32646  
5. Будущее наступило: самоуправляемые автомобили в Германии [Elektronische Ressource] 
 http://www.dw.com/ru/будущее-наступило-самоуправляемые-автомобили-в-германии/a-
39374622 
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