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Ziele
- Praxisnahe Ausbildung und Entwicklung
- BlUndelung von
- Projekten
- Studentischer ,Arbeitskraft®
- Forschungsinteressen der Kollegen
- Schaffung eines einheitlichen Labels FAUST
- Technologieentwicklung flr Industriekontakte
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FAUST Fahrerassistenz- und Autonome Systeme

Wie wird das teamorientierte Arbeiten gefordert?

- RegelmaBige Status-Meetings

- Assistentenstellen fur Pflege von Hard- und Software
- Gemeinsame FAUST-Kolloquien

- Interne Email-Verteiler

- Internetforum und Wiki als Wissensdatenbank
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Beispiel: Fahrspurerkennung und Einschrankung des ROI




