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Microcontroller

Auf Basis der LIDAR-Abstandsmessung wird entweder das
Funksignal von der Fernbedienung ausgefuhrt oder mit einer
Kollisionsvermeidung in die Fahrzeugsteuerung eingegriffen.

Laserscanner

Das RC-Fahrzeug ist mit einem Raspberry Pi als zentrale Recheneinheit,
einem LIiDAR-Sensor zur Abstandsmessung und einer Funksignal-
Verarbeitungskette ausgestattet. Der Raspberry Pi kann in
unterschiedlichen Stufen eine Kollisionsvermeidung ausfuhren.

Kollisionsvermeidung

STUFE 1 STUFE 2

Vollbremsung

Vollbremsung

Vollbremsung

Beschleunigung \| : .=-/-jji>;:"" Beschleunigung

Auto fuhrt eine STUFE 1 + Vollbremsung nur im vorderen Bereich STUFE 3 +

Vollbremsung aus, wenn Tot-Winkel-Assistent + Tot-Winkel-Assistent Ausweichmanover nach links
der LIDAR ein Objekt im mit Warnfunktion Keine Lenkannahme bei erkannten und rechts

Bereich von 1,5 m um das Objekten links oder rechts

Fahrzeug herum wahrnimmt Kollisionsvermeidung von hinten durch

Beschleunigen
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