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Implementlerung eines Algorlthmus der Objekte erkennen kann gt
- SSD — Single Shot MultiBox Detector
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Paper SSD Smgle Shot Mult:Box Detector We: L:u et al 2015 '
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Duckjetown

Autonomes Modellauto fahrt auf Stral3e, erkennt Objekte und reagiert entsprechend
Grundlage: Duckietown Plattform

RaspberryPi — ROS (Rob
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Aufbau Modellauto:

- Alles im Embedded System

- keine Cloud

- Keine Datenweitergabe

- Kommunikation der Komponenten tiber ROS-Nodes
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RASPI 4
Model (Neural Net)

Motion Planning
AKKU

RASPI 3
Kommuniziert mit Motor,
Follow Lane halt Auto auf

der Spur, mit Kamera und
Motor verbunden KAMERA

Filmt Umgebung
ETHERNETKABEL

Kommunikation zwischen
Raspi 3 und Raspi 4




I

Lane Follow i
ROS Node o P Anzeige (live-view)
| i ROS Node

Images Start/Stop ... des
via ROS Topic Duckiebots ..é_é*{*
via ROS Topic e n &

Model _ _
ROS Node Entscheidungslogik

12\
oY




