
Fahrerassistenzsysteme

Art der Arbeit:

Dein Ziel:

Idealerweise bringst du Folgendes mit:

Beginn:

Dann wende Dich an:
Interesse geweckt?

Ab sofort

• Recherche zu Methoden zur Lokalisierung und Kartenerstellung 
(Simultaneous Localization And Mapping) mittels Laserscanner-
daten 

• Entwicklung und Anwendung von SLAM-Algorithmen in Matlab
oder ROS (Robot Operating System)

• Analyse und Vergleich unterschiedlicher Ansätze 

• Hohes Maß an Eigenständigkeit sowie Begeisterung für das Thema 
Automatisiertes Fahren

• Motivation sich in neue Themengebiete einzuarbeiten

• Idealerweise Programmierkenntnisse in Matlab und/oder C++

Laserscannerbasierter SLAM für das automatisierte Fahren
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