Projekt ,WALEMObase“

Uberblick iiber die Teilaufgabe , Sensorintegration”

Daten spielen eine entscheidende Rolle bei der Entwicklung und dem Betrieb autonomer Fahr-
zeuge. Sie ermoglichen es den Fahrzeugen, ihre Umgebung zu verstehen, Entscheidungen zu
treffen und sicher zu navigieren. Sensoren wie Kameras, Lidar und Radar sammeln kontinuier-
lich Daten, die von komplexen Algorithmen verarbeitet werden, um Hindernisse zu erkennen,
Verkehrsregeln zu befolgen und optimale Fahrwege zu berechnen. Ohne prazise und umfang-
reiche Daten ware autonomes Fahren nicht moglich, da die Fahrzeuge auf diese Informationen
angewiesen sind, um sicher und effizient zu funktionieren.

Im Projekt ,WALEMObase”“ liegt ein Fokus des Projektes auf der Datengenerierung autonomer
Fahrzeuge im landlichen Raum. Hierflir kommt das Serienfahrzeug EZ10 in der dritten Genera-
tion der Firma EasyMile zum Einsatz, ein autonomer, elektrischer Shuttlebus, der fiir den Trans-
port von bis zu 12 Personen ausgelegt ist. Der EZ10 ist mit einer Vielzahl von Sensoren ausge-
stattet, die Hindernisse erkennen und vermeiden konnen. Hiermit kann er die meisten Fahrsi-
tuationen selbststiandig bewaltigen und auf vorgegebenen Routen fahren.

Da auf die Fahrzeugdaten des EZ10 nicht zugegriffen werden darf, wurde im Projekt eine au-
tarke Losung erarbeitet. Dazu wurden am Serienfahrzeug verschiedene Sensoren integriert,
um ein Datenprofil der Umgebung im landlichen Raum aufzeichnen zu kénnen. Hierbei handelt
es sich um ein vollstdandig redundantes System an Sensoren, welches den typischen Bedarf
autonomer Fahrzeuge abdeckt und dem aktuellen Stand der Technik entspricht. Folgende
Ubersicht stellt die verwendeten Sensoren und deren Integration am Fahrzeug dar.




Serienfahrzeug "EasyMile EZ10 Gen3" mit projektspezifischer Folierung

Die CAD-Daten des EZ10 sind von ent-
scheidender Bedeutung fir die Ent-
wicklung der komplexen Befestigun-
gen am und im Fahrzeug. Trotz der pra-
zisen und detaillierten Darstellung des
CAD-Modells wurden fehlende Details
der inneren Struktur des Fahrzeugs
mittels 3D-Scan erzeugt und mit den
CAD-Daten zusammengefiigt. Die Gra-
fik zeigt die erzeugten Scandaten der
Frontpartie (gelb eingefarbt) welche zu
den CAD-Daten des Fahrzeugs ausge-
richtet wurden.

Gescannte Daten und CAD-Daten




Der Einbau von Sensoren ist entscheidend fiir das autonome Fahren. Das Zusammenspiel un-
terschiedlicher Sensoren ermoglicht Fahrzeugen ihre Umgebung prazise zu erfassen und zu
analysieren. Sie liefern wichtige Daten Uber Stralenverhaltnisse, Hindernisse und andere Ver-
kehrsteilnehmer, die fiir die Navigation und Entscheidungsfindung notwendig sind. Beim Um-
bau des EZ10 kommt ein Satz mit folgenden Sensoren zum Einsatz, um die Daten im landlichen
Raum aufnehmen zu kénnen:

Im Dachbereich des Fahrzeugs:

e 1x360°Lidar
(light detection and ranging)

e 3 x GNSS-Antenne
(Global Navigation Satellite System)

e 1 x MiMo-Antenne
(Multiple Input, Multiple Output)

e 1 xSolarpanel

Im Frontbereich des Fahrzeugs:

e 1 xRadar

(radio detection and ranging)
e 1xlLidar

(light detection and ranging)
e 2 xIR-Kamera

(Infrarot) CAD-Modell vom Serienfahrzeug mit Sensor-Anbauten
e 2 x RGB-Kamera (Orange markierte Bauteile)

(Rot Griin Blau)




Die Anforderungen an Sensoren beim Einbau in autonome Fahrzeuge sind vielfaltig und kom-
plex. Sensoren missen duBerst prazise und zuverlassig sein, um eine genaue Erfassung der
Umgebung zu gewdhrleisten. Sie miissen robust genug sein, um unter verschiedenen Wetter-
bedingungen und in unterschiedlichen Umgebungen einwandfrei zu funktionieren. Zudem ist
eine nahtlose Integration in das Fahrzeugdesign erforderlich, um die Sensoren vor Beschadi-
gungen zu schitzen und gleichzeitig optimale Leistung zu gewahrleisten. Alle spezifischen An-
forderungen bei der Integration zu beachten Bedarf an mancher Stelle einen Kompromiss zu
finden, aber sehen und erleben Sie selbst, wie dies umgesetzt wurde.

Wir freuen uns auf Ihren Besuch!




