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Anwendungsfall
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O Problemstellung
O Orientierung
O DPatenguellen

O Awndere Module




Orientierung

O wWo befindet sich das Fahrzewg?

O Fahrzewg: ,Wo loeﬁwole teh mieh?“




Datenquellen

O Rohdaten

O Kawmera, Odometer, Ultraschall,
infrarot

O Aufgewertete Daten

O Fahrspur,
Umgebungskartierung




Andere Module

O steuerung
0O Auswelchen

a Eiwpa rikewn




Gliederung

0O O Losungsansatze
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Kartlerung

wahrscheinlich-

kelten

Vorhersage




0O Sichtodes
Fahrzeuwges

O Eilgenes

Kooroliwatewsgstem




Globale Karte
r

O Sieht des
Betrachters

0 eubunden der
lokalen Karte




Globale Karte

0 Verelnt eiwlge
DatewqueLLew

Exakte Kartierung
der Umgebung bzw.
Fahrbahn

Fahrbahwobjekete mit
wahrscheinlichielten
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Mehr Objekte
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Vorhersage

O Schiitzew eines zulissigen Lenkkegels

O Alarm bei werten auberhalb des Kegels
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O Ausblick

O Kurzfristig

O Langfristig




Kurzfristig

0O Tes’cumgebuv\,@
O ®BeL Fehler bremsen

0O Ztel: carolo-Cup Februar 2009




Langfristig

O Verbesserung der Kontrolllogik
O Navigation zuriick auf die Fahrspur

O mplementierung auf anderen
Plattformen







