Multisensorielle Erfassung von
Fahrzeugbewegungen — Theoretische
Grundlagen und Modellierung

Thomas Muller, Felix Hafner, Marc Hopken, Dieter Willersinn
Fraunhofer-Institut fur Informations- und Datenverarbeitung (lITB)

Fraunhoferstralle 1, 76131 Karlsruhe

ISE-Kolloquium, 20. Januar 2009

[ HH

HH
HTB

Institut

Informations- und
Datenverarbeitung

1 Fraunhofer



Uberblick

» Modellbasierte Bildauswertung und Komplexitat
» Systemanforderungen Hardware und Software
» Aufbau des Messsystems

» Kalibrierung ,innere und aul3ere Orientierung"
» Datenaufnahme und -auswertung

» Zusammenfassung
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Modellbasierte Bildauswertung und Komplexitat
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» Modellprojektion ins Bild
> Uberdeckung Modell- und Bildkanten

» Optimieren durch Variation von
» Modell-Lage (%, Y, z)
» Modell-Orientierung (¢, 0, 0)
» Modell-Typ

» Komplexitat ?
» [ Dimensionen
> je 15 Werte furx, y, z, ¢, 0, ©
» 6 Typen
—> 68.343.750 Projektionen, Uberdeckungen
—> Allgemeine Losung nicht in Echtzeit
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Systemanforderungen Hardware und Software
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geringer Energieverbrauch
geringes Bauvolumen

geringer Speicherbedartf

Schutz personenbezogener Daten
wenig Arbeitsaufwand

genaue Lateralposition
Datenauswertung im Labor

wenig Vorkenntnisse beim Benutzer
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Hardware-Integration

Akku
- 130 Zellen
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Kalibrierung ,innere und aul3ere Orientierung”

» innere Orientierung

» Brennweite (Entfernung < Bildgrole)
» Verzeichnung (Quadrat < Kissen / Tonne)

» auldere Orientierung (zur Fahrbahn)

» Lage
» Orientierung
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Datenaufnahme und -auswertung
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» Nutzung von 3D-Strallenmodellen (Laserdaten)
» einfache Kalibrierung (auf3ere Orientierung)
= anhand ausgesuchter Szenenpunkte
= durch wenige Mausklicks
» Startwerte fur die Orientierungsschatzung
= Fahrzeug auf Fahrbahnoberflache
—>Einschrankung ¢, 0, 6 (Nick-, Gier- und Wankwinkel)

» Nutzung von Radardaten
» Radarobjekte triggern Videoaufnahme

» Radarmessung
Startwert fur Entfernungsschatzung

» Nutzung von Bedienereingaben
» korrektes Fahrzeugmodell
» Startwert fur Lateralpositionsschatzung
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Zusammenfassung
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Multisensorsystem Radar, Video, GPS
Autonome Datenaufnahme bis 24 h
Erfassung aller Fahrzeuge einer Richtung
Zeitliche Referenzierung Radar / Video
Datenverschlusselung

Datentransfer im Labor automatisiert

Datenauswertung mit minimaler Interaktion
» Fahrzeugmodell wahlen
» Lateralposition in einem Bild korrigieren

Lage- und Orientierungsschatzung im Einzelbild

Objektverfolgung mit Kalmanfilter in der Bildfolge
» vorwarts
> ruckwarts
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