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Entwicklung von autonomen
Fahrfunktionen

Fahrzeug mit autonomen Fahrfunktionen

Grundfahrzeug Mercedes AMG GT3 (1:10) Funktionsweise

* Notbremsung bei Erkennung eines
Hindernisses vor dem Fahrzeug

Aufgabenstellung: ¢ Ausweichmanover bei Erkennung

eines Hindernisses schrag vor dem
Fahrzeug

» Aufbau des Versuchstragers
mit Einbindung der Sensorik,
Recheneinheit und

Ansteuerung der Aktorik ¢ Einschrankung der Lenkung in

Richtung des Hindernisses bei
Erkennung von diesem seitlich
neben dem Fahrzeug

» Systematische Entwicklung von
autonomen Fahrfunktionen

» Evaluation der Technologie « Totwinkelwarnung textuell an

Nutzer
CheT AT » Beschleunigung bei Erkennung
eines Hindernisses hinter dem
Modifiziertes Fahrzeug mit autonomen Fahrfunktionen Fahrzeug
Erkennung von Hindernissen mit LiDAR-Sensor Steuerung des Fahrzeugs iiber RC-Fernsteuerung

RC-Fernsteuerung
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Antriebsmotor

Rasperry Pi Kamera V2
Stromversorgung
Fahrzeug

RPLIDAR A2M12 RC-Empféanger

Stromversorgung
Rasperry Pi

Motorregler (ESC)

Rasperry Pi 4B
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