
Verhaltensgenerierung

Notbahnplanung

 Eingänge:
 Egoposition, Objektliste, Route
 Fahrdynamische Grenzen, gewählte Aktion 

der Verhaltensgenerierung
 Ausgang: 2d-Trajektorie

Trajektorienplanung

Open Automated Driving Framework 
 Modulares Softwareframework: Module können

einzeln ausgetauscht und getestet werden
 Integration mehrerer Simulatoren
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 Egozustand
 Ampeln
 Kreuzungen
 Zebrastreifen
 Fußgänger
 Fahrzeuge
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 Planung einer Bewegung in den sicheren Stillstand
 Kollisionsfrei und echtzeitfähig

Vorfahrt bekommen
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