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1. Einleitung

Motivation:
 Digitale Bildverarbeitung mit Matlab - personliche Wunschvorstellung

* Generierung eines sinnvollen Priufverfahrens im aftermarket
» Kontrolle der Funktionsfahigkeit relevanter Sensortechnik zur Sicherstellung autonomer
Fahrfunktionen im low speed Bereich

Ziele:

statisch dynamisch

» handische Positionierung Zielobjekt Erganzt durch:

+ Bildaufnahme via remote » Zielobjekt wird positioniert durch Roboter

« automatisierte Generierung eines ,field of « Steuerung Uber einen remote PC
detections” mithilfe digitale » unterschiedliche Trajektorien-Szenarien

Bildverarbeitung
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2. Versuchsaufbau
2.1 MALSO Norm

2. Versuchsaufbau

2.1 1SO 17386: MALSO (,Manoeuvring Aids for Low Speed Operation”)

def. Testobjekte

rear, front, corners)

nennt Bsp. Messverfahren
» Keine explizite Forderung

Reaktionsforderungen an Fzg. infolge
Sensoranregung einfach gehalten
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2.2 Eigener Versuchsaufbau am Labor

« Remote PC
« Apple Watch()

Basler acA4024-8gm GigE-Kamera

4x7 m PVC Boden
in Schachbrettoptik

LAN-Verteiler

* |Phone11

75 & mm
PU-Rohr

() ersetzt durch DroidCam
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2.3 Messreihen

» 2 Versuchsreihen / 2 verschiedene Fahrzeuge / alle Koordinatenpunkte (~ 24x36) des Schachbrettbodens

* liefern Referenz bzw. Basisdatensatze

kontrollieren!
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3. Auswertungen

3. Auswertungen

- Live via Matlab GUI

» Positionserkennung PU-Rohr

PREVIOUS NEXT

cut VU manually CUtVUT autom. inil ROI-ube

ansgont stz
_ gtpans L greprres for e e
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» Positionserkennung Roboter

[949 17591 px
[1321 2279] mm

1955 170411954 16321 1245 1793111065 17941 ox
14 81113 BIM4 71114 91
1326 2324111328 2158111162 2324111494 23241 mm

[112] degree
I backwards-left 1

<-- previous next -->

pt duta

[+ mtersacmans paire:
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4. Nachste Schritte

vollstandige ,fields of detections” der Fahrzeuge: VW Passat GTE & BMW 2er
Live-Detektion der Objektposition

Skoda
Rapid (NH)

Trajektorien-Planer

Fahrbefehle an Roboter senden

Quelle: R. Isermann, Fahrerassistenzsysteme 2017, S. 145
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