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Gliederung
Routennavigation

� Inkrementelle Generalisierung

� Ergebnisse

� Navigation

� Toleranzen
� Demonstration

Vermessung der Umgebung
� �Statische� Sonarvermessung

� Bedarfsgerechte und gleichmä ß ige Vermessung
� Ergebnisse

Fahrassistent
� Ausweichen / Shared Control

� Demonstration

Ausblick



Routennavigation - Grundidee

224cm, 75° , 799cm, -83° , 880cm, -87° , 260cm



Inkrementelle Generalisierung

ε



Inkrementelle Generalisierung

ε



Inkrementelle Generalisierung

ε



Inkrementelle Generalisierung

ε



Inkrementelle Generalisierung

ε




