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Cloud-Dienste
Kollektives Umfeldmodell und Kollektives Gedächtnis

 Kombinieren von Daten zu Umfeldmodellen, 
Fahrzeugzuständen und zur Verhaltensplanung

 Durchführen von kooperativer Objekterkennung,
kooperativem Multi-Objekt Tracking und 
kooperativer Verhaltensprädiktion

Collective Environment Model
 Erkennen relevanter Szenarien zum Lernen
 Sammeln von Daten zu Umfeldmodellen, 

Fahrzeugzuständen und zur Verhaltensplanung 
 Lernen von Prädiktions- und Perzeptionsmodellen 

aus relevanten Szenarien 

Collective Memory

Vermeidung kritischer Situationen
 Erweiterung der Wahrnehmung
 Quantifizierung und Verbesserung der 

Zuverlässigkeit der Prädiktion und Perzeption

Übergeordnete Ziele
Kooperatives Lernen
 Kontinuierliches Sammeln von Daten
 Kombinieren der Daten zur Modellbildung
 Modelle zur Prädiktion und Perzeption 
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Learning & Validation

Sensorsimulation zweier autoSHUTTLEs
an einer KreuzungSimuliertes Szenario mit verdecktem Fußgänger Das autoSHUTTLE lässt den Fußgänger passieren


