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Autonome Fahrzeuge brauchen hochgenaue Karten für ihre 
Orientierung in der Umgebung - sowohl statische als auch 
dynamische Objekte. 

Autonome Fahrzeuge müssen die Umgebungsinformation, 
die sie mit ihren Sensoren erfassen, mit ihrer internen Karte 
abgleichen, um sich sicher lokalisieren zu können und die 
Umgebung sicher wahrzunehmen

Durch mehrfache Aufnahmen der selben Umgebung können 
Änderungen darin bestimmt werden: Wechsel der 
Parkplätze, Aufstellen eines Verkehsschildes, Baustelle, 
Umbauten an Gebäuden, Wachstum von Pflanzen. Derzeit 
werden am ikg Mehrfachaufnahmen mit einem hochgenauen 
Messfahrzeug durchgeführt. Die Herausforderung ist die 
exakte Überlagerung von Messdaten unterschiedlicher 
Zeitpunkte, was mit einem Big Data Ansatz gelöst wird.

Perspektivisch können alle fahrzeugeigenen Sensoren 
(Bilder, Laserscans, Ultraschall) aller Fahrzeuge genutzt 
werden um ein hochgenaues, dynamisches Abbild der 
Realität zu bekommen.  
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