ulm university universitat

uulm AT  stlatec” i

Karlsruher Institut fir Technologie

1

Sensormodul: Datenverarbeitung
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Lidar- und Radarvorverarbeitung
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= Echtzeitfahige 3D-0Objektdetektion in dichten = Echtzeitfahige 2D-0bjektdetektion in
Lidarpunktwolken hochauflosenden Radardaten
= Boxschatzung mit PointNets und CNNs = Klassifikation, Segmentierung und

Boxschatzung fir Objekte mit PointNets

Sensordatenfusion

= Zusammenfuhren der vorverarbeiteten
Sensordaten

Kameravorverarbeitung

= Reduktion der zu transportierenden Daten
= Rasterbasierte und objektbasierte Modellierung
= Belegungsrasterkarte und Freiraum

= Objektliste getrackter Verkehrsteilnehmer
= Videobasierte Lokalisierung

= Sicherheit durch Redundanz und
Fahigkeitsbewertung

Punktwolke

universtat sugare LY |osvessir  atlatec® Y. iR @ec vis SCHAEFFLER




