
Großhirn: Fahrzeugumgebungsmodell

 Fusion von Daten der vier Sensormodule
 Sensormodul-Objektlisten zu einer gemeinsamen Objektliste
 Sensormodul-Lokalisierungen zur Fahrzeuglokalisierung
 Sensormodul-Belegungsrasterkarten zur dynamischen 

Belegungsrasterkarte
 Fähigkeitsbewertung ermöglicht sichere Datenfusion
 Servicearchitektur ermöglicht dynamische, manövergesteuerte 

Anpassung der Wahrnehmung
 Verarbeitung der Daten von Fahrzeugumgebungsmodell, Cloud und 

Stammhirn in der Verhaltens- und Trajektorienplanung

Fahrzeugumgebungsmodell

Funktionale Systemarchitektur

 Ein Sensormodul an jeder Fahrzeugecke mit 
jeweils 270° Sichtbereich

 Datenvorverarbeitung und –fusion auf jedem 
Sensormodul

 Redundanz durch Überlappung der 
Wahrnehmungsbereiche

 Vollständiger Wahrnehmungsbereich selbst bei 
Ausfall eines Sensormoduls
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