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Autonome Mobilitat

Wege zu einem sicheren,
skalierbaren Mobilitatssystem

Theorie. Praxis. Dialog.
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Der European Way -
Vision oder Realitat?

Prof. Dr. Andreas Herrmann
Direktor IMO-HSG
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Der European VWay

Vision oder Realitat?

Prof. Dr. Andreas Herrmann

From insight to impact.



Robotaxis gehoren in vielen Orten schon zum Alltag — und bei uns!?

Beijing (Baidu Maps)

S—

._ - N e =
London (Google Maps)

ol =
‘ Abu Dhabi (Google Maps)

e

%
A Universitit St.Gallen

Institut fir Mobilitat




2026 ist das Jahr der Robotaxi-Expansion, Europa ist die
Arena ANGEBOT

VEREINIGTES
KONIGREICH

MOIA

| i e I S N |

¢ mobileye-

‘Aktive Robotaxi Pilotprojekte und Betriebe
@ Ankiindigungen

‘ (Geplante) Serienproduktionen

I
¥A. Universiit St.Gallen Auszug Robotaxi Report, Stand Mai 2026

Institut fir Mobilitat



Die Technologie funktioniert, nun geht es um Skalierung

Autonom zuriickgelegte Kilometer*:

Uber 600 Tausend Uber 55 Millionen
MOIA /VW (06/2025) WeRide (06/2026)

3,2 Millionen Uber 100 Millionen
Zoox (03/2026) Ponyai (08/2026)

Uber 300 Millionen
Waymo (08/2026)

Uber 350 Millionen
Apollo Go (08/2026)

Verhiltnis Sicherheitspersonal zu Fahrzeug*:

MOIA Pony.ai

(Sicherheitsfahrer an Bord (Q1/2025,Remote Assistance

wahrend Testphase) im kommerziellen Betrieb)
»?

" Universitit St.Gallen

Institut fir Mobilitat

Waymo
|:40

(Schatzung, Remote Assistance
iIm kommerziellen Betrieb)

ANGEBOT
—

Hebel fiir die Skalierung

/

e 3 Finanzierung

/

@& O Regulatorik

/

ne Serienproduktion

*basierend auf 6ffentlich zuginglichen Daten; Scope variiert zwischen Anbietern “



Aus Nutzer-Perspektive ist der European Way aktuell

eher Vision als Realitat NACHFRAGE
/
Kennen und nutzen Sie Robotaxis!? 2%

37%

. Nutze ich

. Kenne ich, nutze ich noch nicht

Kenne ich, habe ich kein Nutzungsinteresse

. Kenne ich nicht

29%

B i s
A, Universitat St.Gallen Institut fiir Mobilitat/Uranos deutschlandweite Befragung (n=2.511; Q1/Q2 2026)

Institut fir Mobilitat



Um den European Way zu realisieren, braucht es klare
Vorteile fur Nutzerinnen und Nutzer NACHFRAGE

—

Vision: Der European Way ist geteilt, sicher Realitat: Bedingungen fiir die
und eine sinnvolle Erganzung zum OV. geteilte Nutzung eines Robotaxis

Wenn dadurch die Kosten sinken. 49%

Wenn sich dadurch meine Fahrzeit nicht verliangert. 38%

Wenn ich vor der Bestellung sehen kann, wer die anderen
Fahrgiste sind.

32%
Wenn es keine andere Moglichkeit gibt. 30%
Nur wenn ich die anderen Fahrgiste kenne. 17%

Wenn wir dadurch auf Vorfahrtsspuren fahren diirfen. 15%

Ich wiirde niemals eine Fahrt teilen. 9%

Sonstiges 6%

Ich werde nie wieder mit einem Robotaxi fahren. 0%

%
A Universitit St.Gallen

Institut fir Mobilitat

Bild: MOIA Institut fiir Mobilitat/Uranos deutschlandweite Befragung (n=2.511; Q1/Q2 2026) “



Von der Vision zur Realitat: Drei Erfolgsfaktoren

— — —

Ol 02 03

Regulation Skalierungs-Hebel Nutzerzentrierte
harmonisieren, und (Finanzierung, Geschiaftsmodelle mit
langfristiges, nachhaltiges Regulatorik, klaren Vorteilen
politisches Engagement Serienproduktion) etablieren und nahtlose
sichern mutig einsetzen Integration sicherstellen

Bild: Google Maps 7 Bild: Waymo



Vielen Dank.

Prof. Dr. Andreas Herrmann

Direktor
andreas.herrmann@unisg.ch
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Institut fur Mobilitat
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0o e’
s el Zum digitalen
Robotaxi-Report

Robotaxis

Idee, Momentaufnahme, Perspektiven
und Lehren fir das autonome Fahren




Geteilte autonome Mobilitat -
Vom Versprechen zur
Erkenntnis

Tamara Wisser
Forscherin IMO-HSG
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Getellte Autonome Mobilitat

Vom Versprechen zur Erkerlmtnis
\

Tamara Wisser

From insight to impact.
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Kommemeller Betrieb geteilter

Pilotprojekte in Modellregionen /
/ / autonomer Mobilitat

+ - GROSS

| \ Grosse Flotte, breiter Zugang

Rentables Geschaftsmodell
Unbefristeter Betrieb in grosserem
Gebiet

Kleine Flotte, begrenzter Zugang
Finanzierung mit Férdermitteln \

Befristeter Betrieb in kleinem Gebiet

'4
" Universitit St.Gallen

Institut fiir Mobilitt



Losung: Co-Design eines Societal Impact Monitoring-Tools fiir
Pilotprojekte

'PROTOTYPING
MIT 26

EXPERTEN
—

GESELLSCHAFTL.
NUTZEN

CO-DESIGN
MIT 4 VON 5

8 DESIGN

FRAMEWORK KRITERIEN

/

PILOTEN

Societal Impact Monitoring Daten
Soziale Inklusion  Sicherheit Mobilitat & Wirtschaft Nachhaltigkeit Infrastruktur & Projekt- & Nutzer- und 6ff.
Verkehr Raumnutzung Fahrzeugdaten Befragungen
< .
2| ZIELE
85 INDIKATOREN Vertrauenswurdige Beauftragte
4 QUELLEN Drittquellen Assessments

—

'4
'E Universitit St.Gallen

Institut fiir Mobilitit



Das Societal Impact Monitoring erganzt herkommliche Impact
Assessment Ansatze

Was Pilotprojekte heute nutzen Societal Impact Monitoring

Simulation (ex ante)

Einschatzung vor der Umsetzung
—> Antworten auf WAS und WIE

-t

Evaluation (ex post)

4

Momentaufnahme nach der Umsetzung

—> Antworten auf WAS (und WARUM) Regelmassige Dokumentation von Auswirkungen, Entwicklungen und
Entscheidungen/Pivots = Antworten auf WAS, WIE und WARUM

v
'A Universitit St.Gallen

Institut fiir Mobilitit



Ein illustratives Beispiel, wie das Societal Impact Monitoring
funktioniert

Ol Ziele / Hypothesen —02 Datensammlung im —03 Datenbasierte —04 Dokumentation
formulieren Feld & Indikatoren Entscheidungen & Aufbereitung
Beispiel: Beispiel: Beispiel: Ziele, Ergebnisse und

. 40% der User nutzen Anteil Fahrten, die am Bahnhof Ticket-Bundling OV + Entscheidungen

—> Societal Impact

autonomes Ridepooling als OV~ starten/enden: autonomes Ridepooling Monitorine Too|

Erganzung” 19.87% . umsetzen onitoring loo
T

/

Ergebnisse

Systematische Datensammlung im Vergleichbarkeit zwischen Fundiertes Storytelling fiir
Pilot-Scope Pilotprojekten Entscheidungstragerinnen

’4
'E Universitit St.Gallen

Institut fiir Mobilitit



Das Societal Impact Monitoring-Tool ist bereit fir den Einsatz in
Pilotprojekten — packen wir es an!

Societal Impact Monitoring READY TO
Instantiated Societal Impact Assessment Tool U S E

<

Komplexe Fokus auf im Pilotprojekt

Wirkungszusammenhange beobachtbare Grossen autonomer Mobilitat

Fundiertes Wissen zu geteilter

e —>

T
'A Universitit St.Gallen
Institut fiir Mobilitit



SN

Kommerzieller Betrieb geteilter
autonomer Mobilitat

GROSS ¢

Pilotprojekte in Modellregionen

EER

| ‘
Fundiertes Storytelling, ob und

wie geteilte autonome Mobilitat
implementiert werden kann

T
'A Universitit St.Gallen
Institut fiir Mobilitit



Vielen Dank.

Tamara Wisser

Projektleiterin
tamara.wisser@unisg.ch
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Robotaxis

Idee, Momentaufnahme, Perspektiven
und Lehren fiir das autonome Fahren

X
%
N

p?
'g Universitit St.Gallen

Institut fir Mobilitic

Mode'llregionen far
Mobilitdtsinnovationen

Entstehungsriume fiir die Mobilitit der Zukunft in
Europa und der Schweiz

Zum digitalen

Robotaxi-Report




Von der Vision zur Realitat -
Der Weg zu Autonomous

Mobility in den verschiedenen
Weltregionen

Augustin Friedel

Associated Partner fUr Software-
Defined Vehicles by

MHP - A Porsche Company




From Vision to Reality:

Autonomous Driving
Around the Globe

(A uuuuuuuuu )
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Chapter 01

Complexity of the AD
Solution Space



ADAS/AD systems are categorized in five levels; the industry is aiming l/IMHP
for hands off & eyes off systems on Level 4

Private owned Vehicles

Level 2+/++ Mobility / Transport as a Service

Level 1 Level 2 Level 3
: Semi- Highly
Assisted automated Automated

Level 4 Level 5

Autonomous, Autonomous,
ODD specific all ODDs

zZ
2 7

&

Driving safet SO Highway pilot in - For all ODD -
Use featuresg& siméle comiontic.d. Ii?nitedydisign Yialollliy & & Operational
Case comfort driving autocrr?:r'ggtislane domains. >ervice Design Domains
T v,
B D | b
Product w
e, - Z00OX

£¥.

Examples , -
@“%‘ b —a

SDV: Today and the vision for the future




Concentration of deployments mainly driven by two regions: China &  I/IMHP

A PORSCHE COMPANY

the US
Heat map AV programs
.....
® ®
(X J
L P .
O
‘ USA . Europe . China

@ widdle East . Rest of World

SDV: Today and the vision for the future



Market share of the SAE levels point to slow grow of higher automation l/|MHP
levels, just 5% of yearly sales are expected to be AD vehicles by 2035

MHP Calculation (China, USA, Europe) Number of robotaxis (from today, in million vehicles)
100% 0% 2% 5%
(o)
0% United States Europe China
80%
10% of
ear 1,6 T 1,6
70% paisenléer T .
cars sold
60%
50%
3% of
s yearly > . 0,9
40% 0’9 passenglgr
30% 5% of
’ ey > @ 05 L 05
passenger
20% cars sold O,'I
O A R 001
10% | e w9090 R P el '
2035 2035 2035
0%
2025 2030 2035
B No ADAS L1 + Basic L2 m L2+ (Mid) = L2++ (High) = L3 (automated) = L4 @ (olculated numberof Estimated up- and downside
AVs by MHP of AVs by other studies

SDV: Today and the vision for the future



Readiness level of the steps in the autonomous value chain: More
investment in fleets and fleet management required

Layer 5

Content

Layer 4
Mobility Platform
& Services

Layer 3
Fleet Operations
& Financing

Layer 2
Vehicle

Layer 1
Self-Driving
System (HW/SW)

SDV: Today and the vision for the future

Content & Advertisement

Mobility Clients

Mobility Platform

Fleet Intelligence Platform
Fleet Operations

Fleet & Service Hubs

Fleet Operations Platform

SDS Components
Base Vehicle Interfaces

Base Vehicle

SDS Software
Map Data

SDS Hardware

li|MHP

A PORSCHE COMPANY

INVESTMENT ACTIVITY
& LAYER STRENGTH

m.‘:::;;ﬁ:m;yﬁ\ BVG ?g G’ FREE Nowy wareem got,o T

@RATP Ccaocao aA“PaY . WeChat .‘.‘.
A FELE ®moovit ? iR lyﬁ Grao piDi Uber
ApolloGo  AutoNation meove avis budget group
T o6 opummes GFuasder beep  COMFORID | | 0/0@
“::” SE:EE{Ei!bAﬂSH "NVINK <:::> I "'~‘ I’.\.<::> |.<::> 17[‘531*((:ir-i‘\/‘53
Apollo Go T e @ @
H ZEEKR 57 0000
@ J O G U O r m Z O O X Cciln;rr‘r;cell:sial
[0 Farizon 157674 YUTONG
Apolio Go CATL W @Mobimy NUIO [EimAGRY iN mobileye:
LUO Q Hoizen 2 0O 0O X T @ Applied Intuition @ MOtor .“.O

T=sLA

OSFT A\ momenNnTQa 4YAVRID é ”Moﬁonal ADASTEC TIER IV



Mapping of L4 players based on financial power & operational strength l/|MHP

A PORSCHE COMPANY

w
<4 -
3 N v
<
72]
=
S
=
& Apolio Go = You can raise billions and still sit low on the
§ LS we operational dimension for years.
Ll
m .
T = Scaling L4 isn’t a software problem. It's a city-
by-city industrialization task.
DiDi o , _
e e = L4 isn’t a product launch. It's an operating
_ model launch.
() acrart T=5Lnm
@TierV ] ) , )
12 2 Gatik L = Players on the chart that don’t have vehicles
WAVRIDE  Aurorq operating (rides or freight), are not building a
opIlty .
lllQle ”Moﬁonal L4 bUSIneSS
BOT.AUTO A\momenTa @A nviDIA.
EimaGgry ¢ 7 E"'SC’-:’T‘;_MOI_/_\ @Quolcommmobneye
X Lo -::) einride TORC i
OACI ‘ STACK ROBOTICS @RnnmiasCATL
HDF}STECverne & Plus @ Applied Intuition
o

FINANCIAL POWER/FUNDING

SDV: Today and the vision for the future
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Chapter 02

The Strategies
of different
Stakeholders



Global ride-hailing players shape the AV landscape through I/l MHP
investments and partnerships

Q{Venture capital investment or shareholding]

e—@—@—[ Access to fleet of autonomous vehicles ]

SDV: Today and the vision for the future



How successive AV stories build perceived strength until the market l/|MHP
reaches the inflection point for scaled execution

- Announcements for
investors & public relations

Perceived AV strength AV execution strength Activities along
at investors & public & scale the MHP layer logic
High
Strong investor AV Story (n)
& public

confidence AV Story 3
AV Story 2
Low AV Story 1

Weak investor
& public
confidence

Time
Serious AV preparation AV scaling
Lauch & Scaling (-0,5 - 1 year)
Mapping & Localization (-1 year)
Infrastructure & Fleet testing (-2 years)

Regulatory (-3 years)

Ongoing partnerships to keep the flywheel going

SDV: Today and the vision for the future



AAAAAAAAAAAAAAA

Chapter 03

Scaling of AD fleets
globally



High-sensor systems might simplify to reduce cost, while vision-only players liIMHP
must also proof the safety and regulatory performance

Costs

Key message

Convergence Point: Optimized
Sensor Economics

= High-sensor systems remove
redundant LiDAR/radar layers to
reduce costs while maintaining

TESLA - fot
@ BaitNEE = sa. ? y .
=5 & = Vision-centric players add
—~a— selective sensing (LiDAR/radar)

to meet regulatory and edge-case

Future AVs .
performance requirements
L » Expected economic sweet spot:
ARRERE ~$35 to 40K vehicle cost with
e balanced multi-sensor fusion

SDV: Today and the vision for the future



AV supply constrained today but healthy market expected in next 5to  li/IMHP
10 years

today 2029 to 2030

Uber and others are securing access to
vehicles via direct investments or
exclusivity clauses

. Y,
N
. Vehicle demand = AV players and financial institutions
aim for maximized utilization
= Contracts & deployments with
. multiple vendors are expected
. Vehicle supply \ )

Strategic vehicle sourcing, e.g., Vehicle supply exceeds demand,

with investments in AV players market dynamics kick in

SDV: Today and the vision for the future



To get AVs to scale, technology and regulatory progress are equally l/IMHP
important

SDS & Vehicle provider Mobility platforms or operators

AV tech stack and vehicles Regulation for scaling

o
Safety case
Vehicle supply

SDV: Today and the vision for the future

SDS technology

(0
)

i

SDS integration




Autonomous mobility is not a software game. It's an infrastructure play! |/IMHP

A PORSCHE COMPANY

DEMAND 'y, Z 00X NUIO

4 MGEoOVe  Oflexdrive  Fuase @
8 | fE
IN FRASTRUCTURE CAPITAL & DEPOTS & MAINTENANCE & CHARGING & SOFTWARE &
LAYER \ASSET OWNERSHIP INFRASTRUCTURE OPERATIONS ENERGY ORCHESTRATIONﬁ{
VEHICLE @ TOYOTA @& HYUNDAI i

)

AV TECHNOLOGY Uber lgn WAYMO ONE

SDV: Today and the vision for the future



The future

Is what we make
of it!

SDV: Today and the vision for the future

PPPPPPPPPPPPPP

I Associated
Augustin

. Partner

Friedel e

@ augustin.friedel@mhp.com
& +49 152 5524 9099
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Beyond autonomy -
Ruter’s case for self-driving as
public infrastructure

Christian Willoch
Executive Advisor Marketing &
Business Development, Ruter Oslo




ruter.no/

s ———

~ Beyond Autonomy

Ruter’s case for self-driving as public infrastructure
Christian Willoch - Ruter, Oslo - Future Mobility Forum, Zurich

IRl Co-funded by
= AL the European Union
: - :
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New habits
for
new inhabitants




Hent

This is not a concept.
It runs in Oslo today.

* Booked and paid for in the Ruter app — the same app
as the metro

*  NOK 55. About five francs. Half price for children and
seniors

« Wheelchair accessible

* Shared by desigh — someone going your way may
join the trip




Dagsavisen

Annette (79) advarer mot a svekke
populzer eldretransport: — Darlig
eldrehelse er jeekla dyrt

Liv (79) kan miste den «rosa» bussen
Menneskefiendtlig

Over fem tusen eldre i Oslo bruker tilbudet. M3 er «de rosa
bussenes i fare pa grunn av budsjettkutt.

Loved.
And impossible to scale.

Demand-responsive transport in Oslo has high customer
satisfaction and meets real needs. It is also too expensive to
grow. So it stays rationed — and every budget round puts it
back in danger.

Every ride carries a driver. That is not a technology
problem. It is arithmetic.



Doing nothing is not
an option either.

Even with every planned measure in place, car traffic in
the Oslo region is expected to exceed the zero-growth
target by

11% in 2036
18% in 2050

Norwegian Public Roads Administration, Byutredning Oslo, 2025

We are not short of plans. We are short of something
people would actually choose instead of the car.

H



The hard part is not the vehicle

The vehicle is no longer the bottleneck. These are the questions we cannot
procure our way out of:

* Will you get in at eleven at night, with a stranger, and no driver?

* Who helps with the wheelchair, the pram, the shopping bags,
when nobody is on board?

« What happens when something goes wrong and there is no
human in the car?

* And with 500 vehicles, not 5,000: who gets served first?

We are asking people to trust a system instead of a person. That is harder to
build than a car.

4 ER 60113




Four ways this can go

Ruter's assessment of the possible development paths for self-driving vehicles in Norway

{ I Recommended choice

.....

,"/ | ;'/ ;/, - ;/, .
: A .1 Jmy County as .| a2o Publictransportas |
5D Regulatecaruse | @ The marketalone | | [} Y e ¢ & P ;
= ; ; ; i HmE - administrator ; 1 94° system ;
| | L orchestrator
. Makes driving more e Little public risk in the short | e Specifies the unprofitable e Data, infrastructure and |
expensive 5 term 5 areas 5 competence in public hands |
o Bites in the peak, not the o Serves the profitable . No system effect across the . One price model, one
rest of the day districts other services customer interface .
. No seamless payment, no e Weak social and e Less efficient governance e An equal offer for everyone
nudge to greener trips environmental outcomes ' | ' '

. | : , i o Needs public investment up
o Resistance from drivers i o Cannibalises the green trips ; front ;

San Francisco, 2012-2018: public transport use fell 15%, with ride-hailing identified as the main cause. Autonomy is that same
experiment — with the driver removed and the price cut. #



What we are promising

Sustainable freedom of movement for all

» Area coverage across all of Oslo and Akershus
* Minimal waiting

* Ashort walk to pick-up

« Fewer detours, no unnecessary transfers

« Available to everyone

500 vehicles
replace about 5,300 private cars, remove 14 million vehicle-
kilometres a year, and free 69 dekar of space.










Sicherheit, Skalierbarkeit und
autonomes Fahren -
Sisyphusarbeit oder
Herkulesaufgabe?

Christian Heid

Vice President

Product, Service Design & Operations
Benteler Mobility, Holon




BENTELER

Sicherheit und Skalierbarkeit

autonomer Mobilitatsdienste:
Sisyphosarbeit oder Herkulesaufgabe?

31 August 2026




BENTELER (ioki, HOLON, BENTELER Mobility) bietet dem Offentlichen Verkehr autonome
Mobilitat aus einer Hand - Bedarfsanalyse, Service-Design, Beschaffung und Betrieb.

Assetbeschaffung

Entwicklung, Spezifikation, ) )
und -bilanzierung.

Sourcing, Produktion.

Infrastrukturspezifikation,

Bedarfsanalyse, Service- Sourcing und (Auf-) Bau.

Design, Umlaufplanung,
HD-Mapping,
Gesamtsystemvalidierung.

Umlaufplanung, Routing

& Tasking, Echtzeit-

Ladestrategien, ADS-

Fahrmanoverfreigabe

Fahrgastassistenz.

Ein- und Ausflottung,
Abfahrts- und
Ruckkunftskontrollen,

Wartung, Reparatur, Depotbetrieb.

Sicherheitsprufungen,
ADS-Rekalibrierung.



ngéherheit | Von der Fahrzeugsicherheit zur ganzheitlichen Mobilitdtssicherheit -
jede zusatzliche Nutzungsebene erweitert den erforderlichen Sicherheitsrahmen.

Basisfahrzeug

Autonom

E Shared

. . Pooled

Sicheres Fahrzeug
Bremsen & Lenkung / Antrieb / Elektrische
& thermische Sicherheit / Insassenschutz /
Crash- & Brandschutz

Sicherer Fahrer
ADS-Performanz / Redundanz &
Fehlertoleranz / ODD- & Systemuberwachung
/ Minimal Risk Maneuvre / Cybersicherheit

Sicherer Fahrgast
Remote Assistance / Sicherer Ein- &
Ausstieg / Tur- & Abfahrtsicherheit /
Innenraum- & Belegungsiuberwachung /
Notfallmanagement / Fahrgastassistenz

Sichere Fahrgaste
Konfliktmanagement & Intervention / Schutz
besonders schutzbedurftiger Personen



Skalierbarkeit | BENTELERs bilanzoptimierende Asset-as-a-Service-Ldsung
unterstitzt Kunden bei der kapitalarmen Skalierung autonomer Mobilitdtsldésungen.

Betrieb
30-40%

- l a

'\_‘L'}. ) ‘ d o A
e SRS . (B
3 T

,‘."'.

Vorabinvest
60-70%

Kosten Jahr 1



Skalierbarkeit | Anforderungen an Infrastrukturfldachen ergeben sich primdr aus der
Elektrifizierung des Antriebsstrangs - nicht aus dem autonomen Fahren.

Flachenbedarf: fiir die ersten 25 HOLON urban ca.
1.400m2 zuziiglich =700m2 je weitere 25 HOLON

urban. T i GRTR o W

L, A
Energieversorgung: =0,25MW Spitzenleistung je 25 ‘W;?jfﬁfJ:.;tii:J;;I‘N”ﬁ’;;éﬂgi:
HOLON urban Depotkapazitat - dquivalent einer S =g ;““‘-g%%“;ﬁfﬁ
Grossbackerei oder eines kleinere Kuhl- & b Ee, SCOM . : ;;3if””3g
Logistikzentrums. ;ié;:ﬁ*??fﬁkkkﬁarf . — ! <S5

G R e, el

Datenanbindung: keine besonderen Anforderungen “'“f*flﬁgzzfgggzrggrw**',__i kNS
jenseits uUblicher Glasfaserverbindungsraten - = — i e

primir Ubertragung regulatorisch geforderter

DSSAD-Daten (Datenspeicher fiir automatisiertes : Pnj -
Fahren) und ADS Software-Updates. A 4, 1

Flachenverfigbarkeit: in vielen Stadten grosste
Herausforderung in der Infrastrukturskalierung.




Die Herkulesaufgabe der Entwicklung performanter AD-Systeme und das Funktionsdesign
eines sicheren Gesamtsystems ist getan - die Sisyphosarbeit der Skalierung noch
nicht.

Entwicklung ADS und
0 sicheres Gesamtsystem.
%7 Infrastrukturaufbau.

Lokale
Gesamtsystemvalidierung.

% Betrieb.



BENTELER
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Europe’s First Commercial
Robotaxi Service

Goran Dautovié
Vice President of Public Policy

Verne




Let’s journey into
the future of mobility

Future Mobility Forum

August 2026

verne



Company intro

The group consists of three main businesses

High End Tech/EV New Mobility

BUGATTI - RIMAC RRIMIN\NC

TECHNOLOGY

Combining a prestigious brand with Tier 1 supplier helping the Redefining the
cutting-edge automotive technology. automotive industry transition future of mobility.

towards EVs.

verne






The Verne approach

Urban mobility ecosystem

Vehicle B32
f
Ieavmg in 4 2 P'c’“lp

3 Infrastructure

Fully reimagined for autonomous, personalised ~ Mobility service platform ensuring seamless on- Keeping cars clean, serviced and charged for
ride-hailing demand acces to autonomous rides uninterrupted customer experience

verne



Incremental approach

AD validation

Phase 1

Existing OEM vehicle
With safety driver

priverless Approva|
Driverless

validation tests

Phase 2

Existing OEM vehicle
With safety driver (commercial)
No safety driver (testing)

Phase 3

Verne’s unique vehicle
No safety driver

VvV
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Customer Experience - App

Proprietary developed software

platform for autonomous ride-hailing

Book autonomous
rides in Zagreb

verne

2:41 all 7 -

=

PICKUP
1gmin
DROP-OFF

23:35

Trip summary

° City centre
o Verne

1,99 EUR

Orderaride

Try our all new,
yet familiar app

Easily find and

unlock your vehicle

Vehicle P31 atPickup,
should go within 3 min

ﬂ[ Unlock doors

Trip summary

@ City centre
Verne

9: 4

Get in touch with us

Send an Email or call our customer support

[ contact us

~ Yourfirst Verne ride
Everything you need to get started

How Verne works
+ Where, when, and how we operate

Riding with us
Everything you need while riding

Safety & emergencies
Emergency help and safety features

) =

Vehicle behaviour Code of conduct
How Verne Dos and Don'ts for
navigates traffic the Verne rides

Helpful humans
standing by

Like, dislike,
or just fine?

How was your journey?

Your feedback helps us improve.

’ ‘What was good and what could be better?

Access to Pickup Access to Drop-off
App Waiting AV operators
Routing Driving & Safety

Ease of use Walking distance
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End to end ecosystem

verne - Uber

- Demand g’eneratlona and customer s
access in every new city

e LAl

Platform partnerships . ﬁ*ﬁm kv .-_.__3-7-;,.--. AV system
2T ok R AAA ]

Wi lY.Cli

Proven ADS with 45M+ autonomous
km, enabling rapid, safe deployment

Designing and operating the full
autonomous mobility ecosystem



Initial commercial launch: April 2026

Verne
Europe’s first

commercial Robotaxi Service

Europe’s first L4 driverless testing in July 2026.

verne



City roll-out

Zagreb service area

Entire service area in Zagreb

Belovar

Phase 1 area
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City rollout

Service area and PuDo
expansion — July 2026 status
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Verne's service area in Zagreb
has expanded.

More of the city is now within reach, with service expanded to Zagrebacka avenija,

Kruge, and Savica, giving you more places to go, more reasons to open the app,

and more opportunities to take a ride.

Whether it's your first ride or your next one, this is a good moment to check the

updated area and see where Verne rides today.

Explore the updated service area.
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Go further with everyride.

# Download on the

GETITON
@& App Store &’ Google Play

If you get stuck send an email to: support@verne.team

You are receiving this email because you are registered in the Verne app and created a user

account. This is an update on Verne service availability in Zagreb.



Leader in Europe

Market validation and operational traction

180K + 110km?

Sl.Brod [
Varaidin G

Autonomous km driven Service area size Waitlist sign-ups Paid autonomous rides Unique customers
Accumulated through Covering complex mix Users registered interest Com'pleted sinFe ' Unique ri.ders serve.d sinc.e
autonomous service traffic environment across to access the Verne commercial launch in April commercial |§U”Ch in April

testing and live the city with 700 pick-up, autonomous ride-hailing 2026. 2026; serwse open to
operations in Zagreb. drop-off locations, platform. Uber users since August
2026.

verne



Commercial Execution Milestones

From pilot operations to commercial deployment &
driverless testing in less then a year

Sep 2025 Oct 2025 Dec 2025 Mar 2026 Apr 2026 Jul 2026

Partnership with First testing in Internal service Strategic Verne commercial First driverless Uber commercial
Pony.ai Zagreb launch partnership service launch testing service launch
Partnership contract First vehicles in Started autonomous Partnership with Uber Launched Europe’s Start of the first L4 Launched Uber’s first
signed Zagreb. ride-hailing & Pony.Al to first commercial driverless testing in autonomous rides in
Testing started operations for accelerate scaling, robotaxi service with Europe, opening a Europe, operated by
employees to validate alongside a strategic paying customers in route between Verne Verne and bookable
the end-to-end investment. Zagreb. HQ and Zagreb through the Uber app.
customer experience. Airport.

verne






What comes next

Scaling the service and achieving driverless in Zagreb, while
expanding to additional markets

NYer:|[= Achieve fully Enter two
Zagreb driverless operations

T
Zagreb— HR ;
Suggested Service Area

Expand the service area to full city coverage Driverless testing started; remote Initial deployment in two new markets by
and grow the fleet. Zagreb is our supervision introduced. end of 2026 / early 2027. Markets are
operational proof point — before we Gradual removal of on-board operators in selected in coordination with strategic
replicate it elsewhere. Zagreb by end of 2026, with commercial partners based on regulatory readiness.

driverless expected in 2027.

verne
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amag Lab X IMO-HSG %

future mobility forum

Ist automatisiertes Ridepooling auf dem Weg zu einem
nachhaltig profitablen Geschaftsmodell oder
befinden wir uns noch in einer Phase der Technologieforderung?

Augustin Friedel Christian Heid Prof. Dr. Andreas Herrmann
Associated Partner fur Vice President Product Direktor IMO-HSG
Software-Defined Vehicles Service Design & Operations

MHP - A Porsche Company Benteler Mobility, Holon

Theorie. Praxis. Dialog.



AMAG FUTURE MOBILITY FORUM
2026

sForzakTH:




amag Lab X IMO-HSG %

future mobility forum

Autonome Mobilitat

Part |l — Vogelperspektive Schweiz

Theorie. Praxis. Dialog.



Wie der OV in eine
automatisierte
Mobilitatszukunft passt

Christa Hostettler
Direktorin
Bundesamt fur Verkehr




Schweizerische Eidgenossenschaft Eidgendssisches Departement fur Umwelt, Verkehr,
Confédération suisse Energie und Kommunikation UVEK

Bundesamt fiir Verkehr BAV

Abteilung Politik

Confederazione Svizzera
Confederaziun svizra
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v Die Schweiz ist mobil

\

Wie der 6V in eine automatisierte Mobilitatszukunft passt « Future Mobility Forum



Y Lernen fur die Mobilitat von morgen

ARTOUQ

der autonom fahrende Bus

{Autonom durch die Altst
smart, sicher und zukun

LO

© PostAuto © iamo © TGA

Wie der 6V in eine automatisierte Mobilitatszukunft passt « Future Mobility Forum



Chancen nutzen, Risiken vermeiden

Wirtschaftliche Auswirkungen und Kosten

Chancen: Kostensenkungen, neue Geschaftsmodelle, Starkung von Forschung, Entwicklung und Technologie-
kompetenz in der Schweiz

Risiken: hohere Infrastruktur- und Systemkosten, Monopolisierung (AF-Anbieter), sinkender Eigenfinanzierungs-

grad des OV, Renditeorientierte Investoren mit geringer Systemverantwortung

Verkehrssystem und Infrastruktur
Chancen: hohere Sicherheit, bessere Auslastung, optimiertes Verkehrsmanagement, verbesserte Erreichbarkeit
Risiken: Mehrverkehr, Massentransporte in kleinen Gefassen, Uberlastung der Netze, Mischverkehrprobleme,

Verlust der 6V-Kundschaft, Ersatz von Fuss- und Veloverkehr

Gesellschaft und Soziales
Chancen: Besserer Zugang zu Mobilitat, hoherer Komfort, neue Berufsbilder
Risiken: Datenschutz- und Cyberrisiken, sozialer Rlckzug, Verlust klassischer Arbeitsplatze, schlechterer

Zugang zur Mobilitat z.B. in peripheren Regionen und fur gewisse Bevolkerungskreise

Wie der 6V in eine automatisierte Mobilitatszukunft passt * Future Mobility Forum



Individuell oder kollektiv?

(' INDIVIDUELL ) (" KOLLEKTIV )

el
ﬁﬁa O 00O
Ly

Wie der 6V in eine automatisierte Mobilitatszukunft passt « Future Mobility Forum



Automatisierung dort, wo sie den
grossten Nutzen stiftet

Wie der 6V in eine automatisierte Mobilitatszukunft passt « Future Mobility Forum



Y Sicherheit als Grundlage fur
Innovation

Wie der 6V in eine automatisierte Mobilitatszukunft passt « Future Mobility Forum




Y Mehr Nutzen fur weniger Geld

Wie der 6V in eine automatisierte Mobilitatszukunft passt « Future Mobility Forum



v Die Rolle des Bundes

@ Ermoglichen

ﬁ Koordinieren

A Rahmenbedingungen setzen

Wie der 6V in eine automatisierte Mobilitatszukunft passt « Future Mobility Forum



Y Gemeinsam unterwegs

i e

Wie der 6V in eine automatisierte Mobilitatszukunft passt « Future Mobility Forum




Sichtbar machen, was zahlt -
Simulationen im
Entscheidungsprozess zum
autonomen Ridepooling

Selina Schmid
Lead of Innovation Scouting

AMAG Lab
Patrick Abegg

Mobilitatskoordinator
IKanton Luzern




Sichtbar machen, was zahlt: Simulationen im
Entscheidungsprozess zum Ridepooling

Future Mobility Forum, 31. August 2026
Patrick Abegg, Selina Schmid



Machbarkeitsstudie zum automatisierten
Ridepooling im Kanton Luzern

» Fundierte Entscheidungsgrundlage zur Bewertung von Potenzial
und Einsatzmoglichkeiten von automatisiertem Ridepooling im
Kanton Luzern

» Grundlage zur Beurteilung eines moglichen Einstiegs sowie der
relevanten Rahmenbedingungen

+ l|dentifikation geeigneter Einsatzgebiete und Use Cases sowie
Wirkungsabschatzung eines entsprechenden Angebots

Projektpartner
fﬁ%g“ Bau-, Umwelt- und Wirtschaftsdepartement
Verkehrsverbund

Luzern  Verkehrsverbund Luzern
L)) ™ \erkehrsbetriebe Luzern AG

amag AMAG Innovation & Venture Lab

KANTON Verkehrsverbund -ﬂ.‘JJ‘“df’b amag

LUZERN Luzern verb




Entwicklung einer agentenbasierten Mobilitatssimulation
als Kernelement der Machbarkeitsstudie

l KANTON Verkehrsverbund

LUZERN Luzern



Ein wichtiger Baustein der Machbarkeitsstudie ist die fur den Kanton Luzern
entwickelte Mobilitatssimulation

Aufbau eines digitalen Zwillings Aktivitatenketten der synthetischen Bevolkerung
Basierend auf der agentenbasierten Mobilitatssimulations-
Software «MATSim» wurde das Mobilititssystem des o A

Kantons Luzern digital nachgebildet. 'H\h- @
(o o]

Die Simulation umfasst: \ f

A

M Bevolkerung und Haushalte

&= Arbeitsorte /n\

#E Point of Interests (Spitaler, Schulen, Museen, ...) /

R Mobilitatsinfrastruktur (6V, M1V, ...) \ o A
P--

€ Mobilitdtsverhalten der Bevélkerung I __3 -— A

o
o

&~ Verkehrsmittelwahlmodell (basierend auf einer Umfrage)

Die Simulation wurde gezielt entwickelt, um die zentralen Fragestellungen der Studie zu beantworten.

KANTON Verkehrsverbund o) ) [orkenrsvetriebe
LUZERN Luzern m verbindet uns amag



el Raumliche Verteilung der Aktivitatenketten der
MATSIm Bevolkerung im Kanton Luzern

KANTON Verkehrsverbund o) ) [orkenrsvetriebe
LUZERN Luzern m verbindet uns amag




Das Basismodell schafft die Grundlage fur die Entwicklung,
Analyse und Bewertung unterschiedlicher Mobilitatsszenarien.

KANTON Verkehrsverbund

LUZERN Luzern



Insgesamt wurden acht Szenarien auf Basis des Basismodells modelliert

Fur die Szenarien wurden
Perimeter definiert, die
unterschiedliche
Raumtypen (Urban,
Agglomeration, Land)

: ‘ abdecken oder diese
Perimeter A Perimeter B Perimeter C Perimeter D miteinander verbinden.
Agglomeration Landlicher Raum Urban, Agglomeration, Land Ganzer Kanton

Hoher Tarif
3 CHF Grundtaxe +
1.80 CHF / KM

8 Szenarien

Niedriger Tarif
3 CHF Grundtaxe +
0.60 CHF / KM

KANTON Verkehrsverbund o) ) [orkenrsvetriebe
LUZERN Luzern m verbindet uns amag




Erkenntnisse aus den Szenarien

l KANTON Verkehrsverbund

LUZERN Luzern



Fragestellung 1: Preiselastizitit des hohen vs. niedrigen Tarifes

2.5x% -

— Wie stark beeinflusst die
Tarifgestaltung die Nachfrage
nach automatisiertem
Ridepooling?

— Welches Preismodell fuhrt zu
einem sinnvollen Gleichgewicht
zwischen Auslastung, Erlos und
verkehrlicher Wirkung?

0.0x -
Perimeter A Perimeter B Perimeter C Perimeter D

In den meisten Perimetern verdoppelt sich die Nachfrage bei einem Wechsel vom hohen zum tiefen Tarif

KANTON Verkehrsverbund o) ) [orkenrsvetriebe
LUZERN Luzern m verbindet uns amag




FrageSte"ung 2: Zielkonflikte im Betrieb eines Ridepooling-Dienstes

Service Qualitat
— Service-Zeiten
— Bediengebiet
— Wartezeiten

— Verflugbarkeiten

— Wie viele Fahrzeuge sind fur ein
tragfahiges Angebot notig?

— Wie verandert sich die
Servicequalitat (Wartezeiten,

Umwege), wenn die Flotte
vergrossert oder verkleinert wird?

Verkehrliche Ziele
— Pooling-Quote

Wirtschaftliche Ziele

— Umsatze — Erschliessungsqualitat
— Kostendeckungsgrad — 6V Attraktivitat
— Anzahl Fahrzeuge

— Modal-Split

KANTON Verkehrsverbund o) ) [orkenrsvetriebe
LUZERN Luzern m verbindet uns amag




Fragestellung 3:

— Welche Gebiete sind interessant
fur ein automatisiertes
Ridepooling-Angebot und wie
konnen unterschiedliche
Mobilitatsbedurfnisse sinnvoll
verbunden werden?

Wie kann ein moglichst hoher
Pooling-Faktor erreicht werden
und wie hangt dieser vom
Raumtyp, Tarifgestaltung, etc.
ab?

Besetzung der
Fahrzeuge

@ 0Pax
1-2 Pax

3+ Pax




Fragestellung 4:

Wie hoch ist der Anteil der
Leerfahrten an der gesamten
Fahrleistung der Flotte, und wie stark
fallt er Gber den Tag ins Gewicht?

Wo und wann konzentrieren sich
Repositionierungs- und Depotfahrten
und wie lassen sie sich durch
Standorte von Park- und
Ladepunkten reduzieren?

Anzahl Fahrzeuge

Flottenauslastung nach Tageszeit

@ Laden

@ Anfahrt Depot

Repositionierung
Parkiert
0 Pax
1 Pax
2 Pax
@® 3Pax

4 Pax

> W !
21.00 24.00

[ I I I I I
03.00 06.00 09.00 12.00 15.00 18.00

Uhrzeit

Die Flottenauslastung im Tagesverlauf zeigt die Effizienzkennzahlen aus dem Betrieb auf.

KANTON Verkehrsverbund o) ) [orkenrsvetriebe
LUZERN Luzern m verbindet uns amag




Was ist der Wert von Mobilitatssimulationen
im Kontext neuer Mobilitatsangebote?

« Datenbasierte Entscheidungsgrundlage: Die Simulation schafft
Transparenz und unterstutzt eine fundierte Diskussion Uber die
Ausgestaltung eines automatisierten Ridepooling-Angebots.

+ Komplexitat verstandlich machen: Wechselwirkungen zwischen
Nachfrage, Flotte, Angebot und OV-Integration werden sichtbar
verstandlich.

+ Szenarien objektiver bewerten: Unterschiedliche Betriebs- und
Tarifmodelle kdnnen datenbasiert verglichen werden, statt auf
Annahmen oder Bauchgefuhl zu beruhen.

KANTON Verkehrsverbund o) ) [orkenrsvetriebe
LUZERN Luzern m verbindet uns amag




Danke fur lhre Aufmerksamkeit.

Selina Schmid
patrick.abegg@Iu.ch selina.schmid@amag.ch

B KANTON Verkehrsverbund

! LUZERN Luzern



Pilotprojekt iamo -
Automatisiertes Fahren im
Furttal selbst erleben!

Pascal Kern

| eiter neue Mobilitat
IKanton Zurich




QIO

self-ariving cor
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iQamo
Das Pilotprojekt zur automatisierten Mobilitat: Signal an
Branche, Politik und Bevolkerung

Ziele

1. Den Mehrwert fiir den OV aufzeigen

2. Die Geschaftslogik verstehen (Angebot, Kosten, Betrieb, Rollen, ...)
3. Schweizweit gemeinsam lernen und umsetzen

4. Anforderungen fur zukunftige Bewilligungen lernen

Pilotgebiet im Furttal, Regensdorf bis Killwangen

6 automatisierte Personenwagen & Kleinbusse als Bahn-
Feeder und fur die lokale Mobilitat

Nach Abschluss der Trainings- und Testphase startet der
Betrieb fir die Offentlichkeit
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QMO
Zeitplan: Schritt fur Schritt die Komplexitat steigern Q

Vorbereitung, Bewilligung und Basisangebot mit Erweiterung mit Kleinbussen Abhangig von Rahmenbedingungen
Training Personenwagen Weiterentwicklung in neuem Setup

Trainieren Betrieb mit
mit Sicherheits- Sicherheits- Sicherheits-Aufsicht aus der Ferne
fahrer*in fahrer*in

Sicherheits-Aufsicht aus der Ferne

Sicherheitsfahrer*in

*»

Aktuell Live mit Reisenden



Fahr mit iamo

Hol dir die App Buche deine Fahrt Geh zum Haltepunkt Steig ein und los geht's

Ziel wahlen

Bahnhof

3

Lade die App «iamo» Offne die App, wahle Die App zeigt dir, wo Einsteigen, zuricklehnen
herunter, registriere dich dein Ziel und buche dich iamo abholt und und entspannt am Ziel
und hinterlege dein deine Fahrtim wann dein Fahrzeug ankommen.

Zahlungsmittel. selbstfahrenden Auto. bereitsteht.



iQmo

Technologie
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iQmo
Teleoperation: Menschlicher Eingriff auf Zuruf

» Das Sicherheitspersonal kann mehrere Fahrzeuge
gleichzeitig Uberwachen

» Eingriffe auf Anfrage des Fahrzeugs

» Dabei wird dem Fahrzeug eine Fahranweisung auf
dem Tablet ubermittelt

Quote uberwachte Fahrzeuge pro Teleoperator

Heute In Zukunft
Je nach Anbieter und Regulation Wir schatzen ein Optimum

1:81is1:30 Fahrzeuge 1:301bis1:50 Fahrzeuge



iQmo

Partner und

Projektteam




iamo
Gemeinsam stark: Projektpartner aus Mobilitat und Technologie

Projekttrager
Auftraggeber

Gemeinden &
Bevolkerung Furttal

fomm BEA )

K= SBB CFF FFS swisstransitlab m
. Automatisierungs- o Wissenschaftliche
technologie App & Digitales Begleitung
VEX: 0 . 10311 o [
L5 WeRide

EURDBUS aws UMB zh T

Karlsruher Institut fir Technologie



iQmo

Learnings




iQamo
Was wir gelernt haben: 5 Erkenntnisse

«Tech ready» heisst nicht «rollout ready»
Die Technik fahrt zuverlassig — die Hurde ist der fehlende Gesamtprozess flr den Rollout (Standards, Zulassung, Nachweise, IT).

Erprobte Technologie ist nicht 1:1 tubertragbar
Eine international bewahrte AD-Software braucht in jeder neuen Region projektspezifische Anpassung — kein Selbstlaufer.

Prototyp in Kleinstflotte trainiert langsam
Fahrzeugspezifische Sensorik plus nur drei Fahrzeuge plus iterativer, teils manueller Trainingsloop bedeuten mehr Zeit.

O 00

Aus dem Fahrzeugprojekt wurde ein IT-Projekt
Der Kern ist die IT-Infrastruktur und Datensouveranitiat — der OV wird zum Daten- und Plattformbetreiber.

Nicht Akzeptanz ist das Problem, sondern Vorhersehbarkeit
Die Bevolkerung ist offen; Reibung entsteht, wo defensives Fahrverhalten vom menschlichen Muster abweicht.

o



QMO
Vom Pilot zur Skalierung: )
Automatisierte Mobilitat verandert den OV

Was braucht es kunftig fur die
kollektive Mobilitat? 100 Fahrzeuge +

OV Modellregion CH







Grenzenlos autonom -
automatisiertes Ridepooling
uber drei Lander

Dr. Michael Semmer
Co-GrUunder & Managing Partner
Urban Place Lab

Lukas Neckermann
Co-GrUunder & Managing Director,

Neckermann Strategic Advisors,
London




Automatisiertes Fahren
muss lernen, Grenzen
zu Uberqueren

- Ein weltweit einzigartiges AF Projekt.

\Das reelle Problemstellungen ad res/s/iert.

UrbanPlaces
31. August 2026 La b




Warum midssen wir Mobilitat neu denken? UrbanPlaf_gg

Der Status quo hat sichtbare Kosten.

1905 vs. 2024 1906 vs. 2024 1910 vs. 2024

Matterhorn mit Gletschern Eigergletscher Rhonegletscher

31. August 2026 Bilder: Archive Wehrli & Jurgen Merz, IG:@glacionaut, www.abstract-landscape.com



Warum midssen wir Mobilitat neu denken? UrbanPlaf_gg

Der Status quo hat sichtbare Kosten.

i ; : 3 o Warum missen wir Mobilitit neu denken? LipurbanPiaces
- = Zurich: 17% Bevalker vahme in letzten 15 Jahren o

31. August 2026 Bilder: Archive Wehrli, Feuerwehr Freising, Keystone



Warum missen wir Mobilitat neu denken? HEBSRRIAcES
Zurich:17% Bevolkerungszunahme in letzten 15 Jahren @

452'421

256'352 360980

1990 2000 2010 2025

31. August 2026 Quelle: Anteil der auslandischen Wohnbevolkerung und Bevolkerung nach Herkunft, Stadtkreis und Stadtguartier, seit 1993;

Bevolkerungsentwicklung nach Stadtkreis und Stadtguartier, seit 1930 =



https://www.stadt-zuerich.ch/content/dam/web/de/politik-verwaltung/statistik-und-daten/daten/bevoelkerung/BEV321T3211_auslaendische-Wohnbevoelkerung_Bevoelkerung_nach-Herkunft-Stadtkreis-Stadtquartier.xlsx
https://www.stadt-zuerich.ch/content/dam/web/de/politik-verwaltung/statistik-und-daten/daten/bevoelkerung/KOT103T1031_Bevoelkerungsentwicklung_nach-Stadtquartier-und-Stadtkreis.xlsx

Warum mssen wir Mobilitat neu denken? UrbanPla?_gg

Der Status quo — und ein klares Ziel vor Augen.
e )

- J

31. August 2026 Bilder: mamerlapap




Automatisiertes Fahren bringt Sicherheit, UrbanPlaces
Effizienz und Dekarbonisierung o qcor?

Q Verkehrssicherheit Effizienz e Dekarbonisierung

94 % 62 % bis 87 %

der Unfalle: menschlicher weniger Parkflache fur weniger CO,, geteilt,
Fehler als Grund? dieselbe Zahl| Fahrzeuge 2 elektrisch?

a) Automatisierung allein liefert nichts davon.

31. August 2026 Quelle: 1 NHTSA (NMVCCS). 2 Nourinejad, Bahrami & Roorda (2018), * Gawron et al.,; npj Urban Sustainability 2023.
Werte sind Projektionen, nicht Basel-spezifisch.



Automatisiertes Fahren ist kein Selbstzweck UrbanPlaces

31. August 2026

Video: Andy Brown Milheizler

Lab

Stau bleibt Stau

Ein autonomes Auto, das leer umherfahrt oder im Stau
steht, |0st keines unserer Probleme — es verscharft sie.

Mehr Fahrzeuge # weniger Stau

Zusatzliche autonome Autos konkurrenzieren Strasse und OV.

Leerfahrten & Einzelbesetzung

Ohne Bundelung sinkt die Auslastung statt zu steigen.

Autonom # automatisch nachhaltig

° Technik allein bringt weder Modal Shift noch
Dekarbonisierung.



UrbanPlaces
Lab

Automatisiertes Fahren muss

(s)einen Zweck erfullen.

31. August 2026



Eine Stadt der grenziiberschreitenden Pendler LipUrbanPlaces

Nirgends in der Schweiz treffen drei Arbeitsmarkte so eng aufeinander wie in Basel.
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Projekt ARIVE3: automatisiertes Ridepooling im 1/

Dreildandereck und entlang der Hochrheinbahn

Projekt-Eckpfeiler

Grenzuberschreitend

als Weltweites Projekt-
Alleinstellungsmerkmal

Angebotsverbesserung
fur Basel und umliegende Orte

Langfristig und

ganzheitlich

Srreielbarkat (Fokus auf Implementierung,
nicht Pilotierung)

Standortforderung
durch Innovation und

UrbanPlaces
Lab



Zuerst essenzielle Fragen beantworten: L'F'Urbanpla?_gg
(Wie) ist es Machbar? Und ist es Sinnvoll?

L [E] & G

Denkbar Machbar Sinnvoll Gewollt Geplant Launch

Studie 1 Studie 2
\_ / J

31. August 2026



Ein starkes, public-private Konsortium HRUbanBlaces
Im Dienste der Menschen in Dreilandereck

Auftraggeber Technische Machbarkeit

AGGLOPROGRAMMBASEL w  Trinationale Plattform, die die Region » Beurteilung und Empfehlung fur
m_ strategisch vernetzt und Projekte fur Verkehr technische und Umsetzungspartner
EuroAirport. und Raumentwicklung erméglicht hO lO = Evaluierung und Definition des ODD anhand
| * Inhaltliche Koordination der Region avisiertem Angebotsperimeter

. Rechtliche und regulatorische Bewertung
Gesamtprojektverantwortung

» |dentifikation und Umgang mit rechtlichen

UrbanPlaces * Auftragnehmer, Gesamtprojektleitung R 6 DL «Show-Stoppern» im grenziberschreitenden
Lab und Zusammenfihrung der Teilprojekte Verkehr. Empfehlung fur Policy-Overrides
Partner im OV Simulationsstudie: Modal Shift und Wirkung

* o
@ » Anforderungsprofil n\w Rordwestoeez
ks » Begleitung und Begutachtung der ﬂ
* . e . ETB Eurodistrict Trinational de Bal
I] ) .Hﬂ_ avisierten Projektparameter

* Technische Projekleitung durch FHNW:
Simulation autonomes Ridepooling sowie
Visualisierung und quantifizierte Analyse

ict Trinational de Bale
tionaler Eurodistrict Basel

Strategische Konzeption Projektbegleitung & Assoziierte Partner
= Strategische Konzeption | cnonsronsun  LANDSCHAET BT 3R sadenwirtiembers  C{JSANTOUS
amag* = Ausgiebige Erfahrung aus weiteren AV o
Projekten in der Schweiz (e.g. Zug) o~ =x4vT°"solothurn @ @

31. August 2026 * Auch Auftraggeber.



UrbanPlaces
Lab

Ansprechpartner

Dr. Michael Semmer Lukas Neckermann

michael.semmer@urbanplaceslab.com lukas.neckermann@urbanplaceslab.com

+4178 222 0697 +44 7704 499300
LinkedIn Linkedln

31. August 2026


mailto:lukas.neckermann@urbanplaceslab.com
https://www.linkedin.com/in/lukasneckermann
mailto:michael.semmer@urbanplaceslab.com
https://www.linkedin.com/in/michael-semmer/

Realitat abbilden,
Zukunft simulieren,
Komplexitat verstehen

Anna Chirkova
Teamlead Business Development

AMAG Lab




Digitaler Zwilling
Nutzen von datenbasierten Insights am Beispiel von einem
AMAG-Projekt «Gutertransport mit automatisierten Flotten»
Future Mobility Forum, 31. August 2026

Anna Chirkova



Das Potenzial automatisierten Fahrens reicht uber Personenverkehr hinaus

Automatisiertes ]
Fahren J

Giter-

transport
| ‘ |

g

E Robo-Delivery Robo-Van Robo-Truck
3

Dringliche Lieferungen Urbane Raume Autobahn
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1 000 000

Beispiel Asien: Fahrzeuge

Marktdurchdringung
im Segment automatisierter

heute
Robovan
100 000
Fahrzeuge
Ca. 47 000
Fahrzeuge
Ca. 10 000
Fahrzeuge
2024 Q1 2026 Q4 2026 2030
(forecast) (forecast)

AV Market Strategist, China Communications and Transportation Association , Tsinghua a m a g I_ a b



Beispiel Asien:
Marktdurchdringung

im Segment automatisierter
Robovan

THER ST HBAE 1% POAVSERLD
By ELECTRIC DIGYE —&

«...a step towards normalizing intelligent logistics operations.” © DHL

amag Lab



Automatisierte Logistikflotten schaffen Kapazitat, wo Fahrer fehlen.

Beispiel Schweiz:

+11% +31%

Personenverkehr (Personenkilometer) Guterverkehr (Tonnenkilometer)

Bis 2050 fehlen in der

~
Schweiz 75’000 Fahrer. Q T:ﬂﬁi I

2% 7 4% 73% N 68% 37% 739%
Anteil Velo Ankaill Auto Anteil Schiene

Anteil 6ffentlicher Verkehr 63% N 61%
Anteil Strasse

-13%

Arbeitswege

Lieferwagen (Fahrzeugkilometer)

amag Lab

ARE Verkehrsperspektiven 2050, Transport Intelligence, Global Driver Shortage Report 2025, ASTAG



o N mobilog ermoglicht die Mobilitat durch Logistikdienstleistungen
Logistik als Ruckgrat der fiir die AMAG.

Schweizer Mobilitat

mobilog bewegt Fahrzeuge, Ersatzteile, Rader und Reifen aus den Lagern
und Raderhotels zu den Betrieben oder wieder zurtick

« taglich 20'000 verarbeitete Auftragspositionen in der Teilelogistik.
» jahrlich rund 100'000 verarbeitete Fahrzeuge

« knapp 1 Million Reifen- und Raderbewegungen in den Raderhotels

« 2xtaglich bis zu 2'500 Stopps bei Garagenbetrieben




Entwicklung von Zukunftsszenarien fur die mobilog

Ziele:

Betriebsmodell optimieren

Wie sieht der ideale Mix aus autonomen und konventionellen
Fahrzeugen flr die Ersatzteilelogistik aus?

Wirkung quantifizieren

Welchen Beitrag leistet die Flottenautomatisierung zur
Servicequalitat und Transportperformance der mobilog / AMAG?

Potenziale maximieren

Welche Voraussetzungen miissen geschaffen werden, damit die
Flottenautomatisierung ihre volle Wirkung entfalten kann?

amag Lab



Digitaler Zwilling: Von realen Daten zu Zukunftsszenarien

s N 2

Aufbau eines digitalen Zwillings

Basierend auf der agentenbasierten Mobilitatssimulations-
Software «MATSim» wurde das Transportsystem der mobilog
digital nachgebildet.

Input: Daten und Annahmen

Historische Nachfragedaten fur Ersatzteile
Perimeter, inkl. PuDos

Sendungsarten

Service Levels

Performance KPI

!")) N e é(‘) B oo

Fahrzeugwahl: AD und NON-AD, etc.

145




Betriebsmodell optimieren

Wie sieht der ideale Mix aus
autonomen und konventionellen
Fahrzeugen fur die
Ersatzteilelogistik aus?

Schrittweise Parameteranderungen zur Messung
von Ursache und Wirkung

> o
il
D o
il
) o
il
) o

Basisszenario
Abbildung von heute

v
il
¥
¥

¥
¥
il il
¥

il
55
il il
¥

P

Szenario A T TRy TR Ry
Anderung NUR Fahrzeugmix - .-“; .-“; -

v

Szenario B D 2 2 2
) DR S BEER BEER
Anderung des Fahrzeugmix T A s s e
+ Anderung v. Prozessen - S



Der Zwilling vergleicht die Zukunft mit dem Status Quo anhand
von vordefinierten KPIs und hilft die Trade-Offs zu verstehen

Status Quo Basisszenario

Wirkung quantifizieren Szenario 1

Szenario 2

Szenario 3

Welchen Beitrag leistet
Flottenautomatisierung zur Szenario4 |

- I
Servicequalitat und Szenario 3 —

Transportperformance?

KPI 5 « KPI2
Beispiele fur KPls:
« Erfullung SLA

+ Gefahrene km

« Up-time der Flotte
* Anzahl Fahrzeuge
+ etc.

amag Lab



ABER:

«Pakete haben keine Beine!»




Potenziale maximieren

Welche Voraussetzungen
mussen geschaffen werden,

damit die Automatisierung ihre
volle Wirkung entfalten kann?

Hub

Hub
oo
Fahren und halten
-4 -0-N (autonom) 0->¢-0-H
Fahrzeug beladen Fahrzeug entladen

@

Beladung durch Personal
im Lager / allfallige
Infrastrukturanpassung

Prozess ist
DER Erfolgsfaktor fur die
Akzeptanz der Logistiker

@

Prozess automatisiert
und zentral Uberwacht

Uptime der Flotte ist
DER Erfolgsfaktor fir
die AD-Flottenbetreiber

Entladung durch
den Empfanger

Fahrzeugausstattung ist
DER Erfolgsfaktor fur die
Akzeptanz der Empfanger

amag Lab



v Anlieferung zu einem besseren Service und Preis

Die virtuelle Welt v Savings durch Prozessoptimierung und
bestatigt die Potenziale. Automatisierung der Flotte

v' Weniger Fahrzeuge, smartere Routen, geringere
Verkehrsbelastung

amag Lab



Der nachste Schritt ist
die «Er-Fahrung»
in der realen Weult.

Investitionsentscheide

mussen die Zukunft mit
automatisierten Flotten
berucksichtigen.

LIEFERUNG
IN ZUSTELLUNG

be |

46

LOGISTIK *.
FLOTTE AKTIV

o

BW o '
&
FAHRZEUGE DROHNEN PAKETE g -




Danke fur lhre Aufmerksamkeit.

Anna Chirkova
anna.chirkova@amag.ch



amag Lab X IMO-HSG %

future mobility forum
Wo steht die Schweiz nach rund 1,5 Jahren der Inkraftsetzung

der Verordnung zum automatisierten Fahren?

Helmut Ruhl

CEO
AMAG Gruppe

Fabian Peter
Regierungsrat Kanton LU
Vorsteher des Bau, Umwelt-
und Wirtschaftsdepartements

Theorie. Praxis. Dialog.
amag Lab

Christa Hostettler
Direktorin BAV



amag Lab X IMO-HSG %

future mobility foru

Theorie. Praxis. Dialog.




«The future is connected, autonomous, shared & electric!»

HERZLICHEN DANK
CUR IHRE
AUFMERKSAMKEIT.
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