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Lenksystem

= Einbau des Lenksystems der Firma
tedrive steering systems (Knorr
Bremse) durch die Firma F&B
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= Inbetriebnahme der Lenkung mit
Hilfe von Technikern der Firma
tedrive steering systems (Knorr
Bremse)
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Bremssystem

= Modifikation der Bremsanlage zur Realisierung der
Schnittstelle zum Steuerrechner

= Einbau von Bremsventilen fuer den Notaus-Kreis durch F&B

= Ansteuerung durch speziell entwickelte Schaltungen des
RRLABSs
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Rechner Systeme und Sensorik

= Installation und \\\\
Inbetriebnahme der ==
Rechnersysteme 0 ~ 0N

= Installation der - N
Benutzerschnittstellen '

= Realisierung der
Fahrzeugschnittstellen auf
Soft- und Hardwareseite

= Konzeptionierung und
Vorbereitung der

Sensormontage sowie
Verkabelung
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Notaus-System

= Funk-Notaus
= 6Xx Notaus Taster aul3en
= Notaus in Fahrerkabine

=  Automatische
Bremseinleitung

= ABS unterstutzt

= Ansteuerung eines
zusatzlichen Bremsventils

= Motorstop

rrlab.cs.uni-kl.de
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Simulation
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Kiesgrube dient als Benchmark

= Verschiedene Hindernisse,
Bodenbeschaffenheiten

= (Genaue Vermessung mit
hochlauflosender Sensorik

= Voraussetzung fur die
Entwicklung von Perzeptions-
und Navigationssystemen

rrlab.cs.uni-kl.de
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Simulationserstellung

Vermessung Hoéhenfeld Textur

Hinzufligen von

Datenaufbereitung Modellbereinigung Umweltobjekten

Daten- Erstellung von Einstellen
zusammenflhrung 3D Modellen Umweltparameter
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Simulation Stereo-Kamera-System
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Simulation des Testgelindes Otigheim
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Autonome Steuerung
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REACTION Architektur

= Robust bEhAvior-based ConTrol for off-road navigatiON
Bg Knowledge User Interface

Navigator

Pilot

Fail-Safe

Safety Sensors -

Hardware Abstraction

Perception
Sensor-Fusion

Mapping
Evaluation

Assessment
Cross-Evaluation
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Trajectory candidates
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/RLAB Local Behavior-Based Navigation in Rough Off-Road Scenarios based on Vehicle Kinematics

THE ROBOTICS RESEARCH LAB Patrick Wolf, Thorsten Ropertz, Moritz Oswald, and Karsten Berns
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Wegeerkennung mit Deep Learning

Obstacle Point Cloud

1 EUROPAISCHE UNION
EX p O S U re A n O | g S I S EUROPAISCHER FONDS FUR
REGIONALE ENTWICKLUNG
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BELT ‘Nnv o more ! !\-n ihe driver and one passenger in the venicte

EUROPAISCHER FONDS FUR
REGIONALE ENTWICKLUNG
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Unimog als Bruckenfahrzeug
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Weltere Pro_'|ekte autonomes Fahren & Arbelten

Purpose:
UGV and UAV collaboration to find survivors

robot
BOMAG |7l JRLAB

rrlab.cs.uni-kl.de
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Vielen Dank fur Ihre Aufmerksamkeit!
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