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Selbstwahrnehmung in der Automatisierung

Was kann die Fahrzeugautomatisierung aktuell leisten? Va

Inga Jatzkowski, Markus Maurer
Technische Universitat Braunschweig, Institut fur Regelungstechnik
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Degradation sicherheitskritischer Komponenten = Einleiten des Sicheren Anhaltens
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