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Statistical Learning Approach for Estimating the Reliability of Crash Severity Predictions.
In IEEE Intelligent Transportation Systems Society Conference, Rio de Janeiro, Brazil,
November 2016.

• A. Chaulwar, M. Botsch and W. Utschick. A Hybrid Machine Learning Approach for Plan-
ning Safe Trajectories in Complex Traffic-Scenarios. In IEEE International Conference
on Machine Learning and Applications, Anaheim, USA, December 2016.

• P. Nadarajan, M. Botsch and S. Sardina. Predicted-Occupancy Grids for Vehicle Safety
Applications based on Auotencoders and the Random Forest Algorithm. In International
Joint Conference on Neural Networks, Anchorage, Alaska, USA, May 2017.

• A. Chaulwar, M. Botsch and W. Utschick. A Machine Learning based Biased-Sampling
Approach for Planning Safe Trajectories in Complex, Dynamic Traffic-Scenarios. In IEEE
Intelligent Vehicles Symposium, Redondo Beach, CA, USA, June 2017.

• G. Notomista and M. Botsch. A Machine Learning Approach for the Segmentation of
Driving Maneuvers and its Application in Autonomous Parking. Journal of Artificial Intel-
ligence and Soft Computing Research, 7(4):243-255, 2017.
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• Verfahren zum präventiven Schutz von Insassen eines Fahrzeugs vor einer Kollision,
Publication No. DE102012005867B4.



• Verfahren zur Zuordnung eines Senders zu einem detektierten Objekt in der
Kraftfahrzeug-zu-Kraftfahrzeug-Kommunikation und Kraftfahrzeug, Publication No.
DE102012020297B4, EP000002722833B1, US000010650674B2, CN000103778796A.

• Verfahren zur Ermittlung eines eine Kollision betreffenden Prognoseergebnisses, Publi-
cation No. DE102016218549B3.

• Verfahren zum Schätzen einer Zeitangabe eines Eintritts eines zukünftigen Ereignis-
ses, insbesondere eines Verkehrsereignisses, sowie Kraftfahrzeug, Publication No.
DE102022114218B3.

• Computerimplementiertes Verfahren und Auswertungsvorrichtung zur Auswertung einer
Verkehrssituation, Kraftfahrzeug, Computerprogramm und elektronisch lesbarer Daten-
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