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Liebe Sponsoren und 
Freunde des Vereins,

wie schon im letzten Newsletter ange-
sprochen, hat uns die Corona Pande-
mie diese Saison einen Strich durch 
die Rechnung gemacht und so haben 
wir in den letzten zwei Monaten anstel-
le auf die Events in Ungarn, Österreich 
und Deutschland zu fahren, die Ferti-
gung des Autos im Oktober weiter vor-
bereitet. In diesem Newsletter werden 
wir zu jedem Teilteam ein kurzes Up-
date geben und im Anschluss unser 
Driverless Projekt genauer vorstellen.
 
Da uns weiterhin die üblichen Recruiting 
Möglichkeiten verwehrt blieben, haben wir 
uns in der Organisation neue Methoden 
überlegt die Studierenden zu erreichen. 
So werden wir zum Beispiel den Kon-
takt zur Uni weiter intensivieren und über 
die Lehrstühle und Lehrveranstaltungen 
Kontakt zu den Studierenden aufbauen. 

Außerdem wurden in den Teilteams 
Teamleiter für die kommende Saison im 
EV Team gesucht. Diese Posten sind 
nun alle besetzt. Im EV Team wird auch 
weiterhin am Konzept geschliffen, da 
hier Ende September das Konzept ste-
hen soll. Dazu wird ein alternatives Kon-
zept im Powertrain entwickelt, um ver-
schiedene Möglichkeiten gegeneinander 
vergleichen zu können. Ab September

beginnt dann die Konstruktionspha-
se und es soll zum Ende des Monats 
ein erster Batterystack gebaut werden.
 
Bei den elektronischen Komponenten sind 
sowohl bei dem Combustion, als auch bei 
dem Driverless System erste Platinen in 
Betrieb genommen worden. Des Weite-
ren wurden die Servos für die Schaltung 
und Kupplung umgebaut. (siehe Bild)

Auch wird an der Regelung unse-
rer Kupplung gearbeitet, im Sep-
tember werden erste Funktionstests 
am Prüfstand durchgeführt werden.

In unserem Motorteam wurde die Kons-
truktion der Motorhalter überarbeitet 
und mit der Eigenfertigung der Form-
teile des Kühlsystems und der elek-
tronischen Drossel begonnen. Des 
Weiteren wurde der Betrieb am Mo-
torprüfstand wieder hochgefahren.

Im Team Fahrwerk wurden die Carbonroh-
re  für das Verkleben der Radaufhängung
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vorbereitet und einige weitere Bau-
teile sind  eingetroffen. So war-
ten nun Konsolen, Querlenkerauf-
nahmen und Dämpfer auf den 
Einbau am Fahrzeug.  Auch die gelaser-
ten Bremsscheiben sind nun einbaufertig.

Da wir durch Corona Zeit bis zur Ferti-
gung gewonnen haben, wurde in der Ae-
rodynamik weiter nach Verbesserungs-
möglichkeiten gesucht und die bessere 
Nutzung des Chassisboden in den Fokus 
gerückt. Außerdem konnten wir weitere 
erfolgreiche Tests mit dem PU-Schaum 
als Kernmaterial der Flügel durchfüh-
ren. Da nun fast alle Formen in unse-
rer Werkstatt sind und nur noch lackiert 
werden müssen, können wir auch hier 
bald mit der Eigenfertigung beginnen.

Im Chassis Team wurden neue CFK Sit-
ze für unsere Fahrer entwickelt, die für je-
den individuell angepasst werden. Dafür 
wurden Abdrücke genommen, gescannt, 
und abkonstruiert, um daraus Fertigungs-
formen zu erstellen. Auf dem Bild können 
sie eine der gescannten Formen sehen.

Im vergangenen Monat hat sich das 
Driverless Team mit der Fertigung des 
diesjährigen Rennwagens FAUmax 
byssa auseinandergesetzt. Dies be-
inhaltet Fortschritte in den drei Teilbe-
reichen der byssa: Software, Elektro-
nik und Mechanik. Da wir mit unserem 
autonomen Rennwagen jetzt im Spät-
sommer noch testen wollen um wertvol-
le Daten und Erfahrungen zu sammeln, 
sind wir kurz vor der Fertigstellung des 
diesjährigen autonomen Rennwagens.

In der Driverless Mechanik haben wir uns 
um die Fertigstellung der Komponenten 
des autonomen Systems beschäftigt. Auf-
grund der besonderen Umstände sowie 
dem Ausfall der Formula Student Wettbe-
werbe, haben wir uns entschlossen ne-
ben den Halterungen für das LiDAR und 
für die Kamera, uns hauptsächlich auf das 
Emergency-Brake-System (kurz EBS) zu 
konzentrieren. Da wir im Vergleich zur 
letzten Saison von einem rein mecha-
nischen System auf ein pneumatisches 
System gewechselt sind, ist es für uns 
besonders wichtig hier Erfahrungswerte
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So wurde das EBS mit Komponenten 
wie etwa den pneumatischen Zylindern, 
einem Drucktank sowie einem Zwischen-
speicher und mehreren Ventilen mit Hil-
fe Schläuchen zusammen gebaut. Hier 
ist ein Bild von unserem neuen Brems-
pedalarm, auf welchem die Pneuma-
tikzylinder befestigt werden, zu sehen.

Wir warten zurzeit noch auf die letzten 
Komponenten um die Fertigung abzu-
schließen. Sobald dies geschehen ist, 
möchten wir eine Reihe von unterschiedli-
chen Tests wie zum Beispiel das Untersu-
chen der Bremskraft, Bremszeit sowie die 
Zuverlässigkeit des Systems durchführen. 

Hand in Hand mit der Mechanik, wurden 
die elektronischen Komponenten wie 
etwa die Platinen für die Aktoren und Sen-
soren in Betrieb genommen. Hier wurden 
nicht nur Fehler, welche Beispielsweise 
in der Bestückung vorgefallen sind, kor-
rigiert, sondern auch potenziell fehlen-
de Komponenten ergänzt. So sind jetzt 
unter anderem die Platinen für die auto-
nome Lenkung, Emergency-Brake-Sys-
tem oder auch dem Autonomous System 
State Indicator (ASSI) betriebsbereit.

Zusätzlich zur Inbetriebnahme, wur-
de die Software für die entsprechenden 
Platinen geschrieben und fertiggestellt. 
Die Software ist hier ein sehr wichtiger 
Bestandteil, da unsere Platinen keine 
reinen Logikschaltungen sind, sondern 
mit Hilfe von Mikrocontrollern die unter-
schiedlichsten Komponenten unseres 
Rennwagens steuern. Bei dem ASSI 
wurde beispielsweise neben der Steue-
rung der LED Streifen sowie des Sum-
mers zur Anzeige des Fahrzeugstatus
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auch eine Zustandsmaschine (State ma-
chine) in der Software realisiert, welche 
zu jedem Zeitpunkt den Rennwagen in 
einen definierten Status setzt und die-
sen mit Hilfe der LEDs sowie des Sum-
mers an die Umgebung wiedergibt. Zu-
letzt wurde im vergangenen Monat die 
Fertigung des Kabelbaumes begonnen 
und auch fertiggestellt. Der Kabelbaum 
kann beim Rennwagen als Äquivalent 
zum Nervensystem des Menschen be-
trachtet werden. Dieser dient nicht nur 
als Energieversorgung für die Senso-
ren und Aktoren sondern auch als Netz-
werk für die Kommunikation zwischen 
unseren Platinen und Steuergeräten.

Die Software macht einen großen Teil des 
autonomen Systems aus. Dies beinhaltet 
neben der visuellen Erkennung, auch die 
Lokalisierung und Navigation des Renn-
wagens. Die Erkennung baut auf zwei 
Sensorsystemen auf. Hier nutzen wir ne-
ben einer Mono Kamera auch ein LiDAR, 
um die Stärken beider Systeme nutzen 
und verarbeiten zu können. Im Zuge der 
Kamera haben wir diesen Monat die Er-
kennung mittels Tiny-Yolo fertigstellen 
können. Ebenfalls konnten wir die ersten 
Tests mit zufriedenstellenden Ergebnis-
sen absolvieren. Bei der Coneerkennung 

mittels LiDAR mussten wir ein unbefrie-
digendes Ergebnis feststellen, weswe-
gen der Algorithmus nun nochmals über-
arbeitet und an die Anzahl der Ebenen 
des LiDARS angepasst wird. Weiterhin 
wurde unser FastSlam Algorithmus ver-
feinert und wird nun mit Hilfe unserer Si-
mulation geprüft und getestet um best-
mögliche Ergebnisse erzielen zu können.  
In der Navigation konnten wir weiterhin 
die Regelungen verbessern und auch 
den Pfadfindungsalgorithmus erstmalig 
mit der Simulation testen. Dieser funktio-
nierte befriedigend, soll aber nun in Sa-
chen Robustheit nachbearbeitet werden.


