USE CASE:

MINIATURISIERTE LIDAR-SENSOREN
MIT KI-ZUSTANDSUBERWACHUNG
FUR DAS AUTONOME FAHREN



PROBLEM

Die Entwicklung des autonomen Fahrens erfordert hochste Sicherheit und Zu-
verlassigkeit, da Fahrzeuge in verschiedensten komplexen Verkehrssituationen
agieren. Eine wesentliche Herausforderung besteht in der fruhzeitigen Erken-
nung von Fehlfunktionen und Dekalibrierungen von Elektronikkomponenten.



LOSUNG

Wir haben eine innovative Kl-Technologie entwickelt, die zur Verbesserung
der Sicherheit und Zuverlassigkeit autonomer Fahrzeuge beitragt. Eine zent-
rale Komponente dieser Losung ist neben einer Kl-basierten Zustandsuberwa-
chung die Sensordatenfusion, bei der unterschiedliche Sensordaten, wie LIDAR
und RGB-Kamera Daten, kombiniert werden, um eine zuverlassige und prazise
Umfelderfassung zu gewahrleisten.

SCHLUSSELKOMPONENTEN UNSERER LOSUNG:

3D-Flash-Lidar-Sensor: Wir konzentrieren uns auf die ZustandsUberwa-
chung und Datenfusion fur einen neuartigen 3D-Flash-Lidar-Sensor. Die-
ser von unseren Partnern neu entwickelte Sensor zeichnet sich durch seine
kompakte und robuste Bauweise aus, sowohl in thermischer als auch in me-
chanischer Hinsicht. Trotz einer weniger dichten Punktewolke im Vergleich
zu traditionellen 3D-Lidars, bietet seine kompakte Grof3e erhebliche Vorteile
fUr die Fahrzeugintegration.

LCCNet (LiDAR-Camera Self-Calibration Network): Unser spezialisiertes
Convolutional Neuronales Netzwerk ermaoglicht eine prazise und Echtzeit-
Kalibrierung zwischen dem LiDAR-Sensor und einer RGB-Kamera. Diese
Technologie bietet eine kontinuierliche Uberwachung und Kalibrierung des
Systems, was die Sicherheit und Zuverlassigkeit autonomer Fahrzeuge er-
hoht.

Hardwareplattform: Bei der Implementierung setzen wir auf ROS (Roboter
Operating System), das auf einem Nvidia Jetson Orin Edge Device betrieben
wird. Diese Hardware ist sowohl fur die Entwicklungsphase als auch fur die
praktische Anwendung im Fahrzeug optimal geeignet, da es zu erschwing-
lichen Preisen erworben werden kann.



Durch die Integration von LCCNet und anderen modernen Technologien in
unsere Losungen sind wir in der Lage, robuste und prazise Systeme fUr auto-
nomes Fahren anzubieten, die auf dem neuesten Stand der Forschung sind.

Unsere Losung tragt dazu bei, die Sicherheit und Zuverlassigkeit autonomer
Fahrzeuge in verschiedenen komplexen Verkehrssituationen signifikant zu ver-
bessern. Unsere Technologie findet nicht nur im Bereich des autonomen Fah-
rens Anwendung, sondern auch in verschiedenen anderen Bereichen wie Ro-
botik, industrielle Automatisierung, Luft- und Raumfahrt sowie Sicherheits- und
Uberwachungssystemen.

Abbildung 1: LCCNet kalibriert Flash LIDAR Daten auf RGB Bild in einem winterlichen Szenario



