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Logistiksystem mit Transportrobotern

• Steigerung der Wettbewerbsfähigkeit 
des lokalen Einzelhandels

• Online-Shopping in Verbindung mit 
taggleicher Lieferung

• Von mehreren Händler:innen geteilt 
genutztes System

• Kleinere Paket-, Einkaufs- und 
Essenslieferungen
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Für Logistik 
geeignetes 

Fahrzeugsystem 
mit autonomer 

Fahrfunktion

Digitalisierung des 
Einzelhandels 
(Online-Shop)



Technikfokus im Projekt 

4

• Chassis und Karosserie mit 
Hardware

• Softwarestack für autonomes 
Fahren und Flottenmanagement

• 5G-Netz für Echtzeit-
Datenübertragung

• Lokale Edge-Cloud für 
rechenintensive Aufgaben 

• Straßensensorik zur Überwachung 
von Kreuzungen

• Schnittstelle zur Handels-App für 
Lieferaufträge

Liss Böckler | DVWG-Summit



Projektkonsortium
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Status im Projekt

Erfolge
• Transportroboter vollständig aufgebaut
• Genehmigung für ganz Strausberg
• Weiterentwicklung autonome 

Fahrfunktion auf Gehwegen

Herausforderungen
• Autonome Fahrfunktion unter jeglichen 

Witterungsbedingungen
• Kapazitäten des Einzelhandels
• Rechtliche Anforderungen für Wegfall 

Sicherheitsbegleiter:in sowie 
Datenschutz
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Umsetzungsphasen im Reallabor
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Konzeption und 
Entwicklung des 
Fahrzeugsystems

Testbetrieb auf 
Privatgelände 

(STIC-
Campus)

Betrieb im 
öffentlichen 

Raum (Altstadt 
Strausberg)

2022 2023 2024
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Kontakt

Liss Böckler

Teamleitung und Beraterin 

Autonomes Fahren

Interlink GmbH

Wallstraße 58

10179 Berlin

Telefon: +49 152 - 336 993 18

E-Mail: boeckler@interlink-verkehr.de

mailto:boeckler@interlink-verkehr.de
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