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Im Rahmen des Forschungsverbundes
”
Bioanaloge Sensomotorische Assistenz“ FORBIAS, gefördert durch die

Bayerische Forschungsstiftung, wurde eine videobasierte Umfelderfassung für Straßenfahrzeuge entwickelt, welche

der Umsetzung künftiger Fahrerassistenzsysteme dienen soll. Angedacht ist eine erweiterte ACC-Funktionalität

(FSR-ACC/Stop&Go) bzw. Stauassistenz für den außerörtlichen Straßenverkehr, v.a. auf Autobahnen und Land-

straßen. Die Robustheit der videobasierten Umfelderfassung konnte bereits bei Testfahrten zur autonomen Längs-

und Querführung mit einem Versuchsträger des Industriepartners Audi AG demonstriert werden.

Aus dem Videobild werden sowohl die Eigenfahrspur, inkl. linker und rechter Nebenspur, als auch die darauf

befindlichen Fremdfahrzeuge extrahiert und über der Zeit verfolgt. Die gewonnenen Umfelddaten, d.h. Objekte,

deren Relativlage zueinander sowie relevante Zustandsparameter wie Spurkrümmung/-breite, Geschwindigkeit und

Abmessung der Fremdfahrzeuge, werden über ein dynamisches Szenenmodell den höheren Verarbeitungsschich-

ten der Szeneninterpretation zur Verfügung gestellt. Ausgangsbasis hierfür stellt eine Bildfolgeverarbeitung nach

dem sog. 4D-Ansatz dar, welcher durch die Modellierung von Objekten zugleich in Raum und Zeit, mittels

3D-Formmodellen sowie dynamischen Zustandsmodellen, in Verbindung mit einem rekursiven Schätzverfahren

eine erwartungsbasierte und somit äußerst recheneffektive Bildverarbeitung ermöglicht. Zum gegenwärtigen Stand

basiert diese auf der richtungsselektiven Extraktion von Intesitätskanten im Kamerabild sowie dem Einsatz eines

Symmetrieoperators.

Aktuelle Arbeiten beschäftigen sich mit der zusätzlichen Auswertung eines über Block-Korrelation im Kamerabild

bestimmten Optischen Flusses. Diese soll einerseits als Alternative zu den derzeit mittels Radarsensorik generierten

initialen Objekthypothesen dienen. Anderseits verspricht die Erweiterung des primär kantenbasierten Verfahrens um

texturbasierte, d.h. flächige Objektmerkmale, eine weitere Steigerung der Systemrobustheit.

Testfahrt zur autonomen L ängs- und Querf ührung mit Audi-Versuchstr äger auf abgesperrtem Testgel ände: Dem Kamerabild ist das gewonnene

3D-Umfeldmodell bestehend aus Eigenfahrspur und vorausfahrendem Fremdfahrzeug überlagert. Zudem zu erkennen sind hor. und vert.

Meßfenster der Kantenextraktion zur Spurkr ümmungssch ätzung, spurtangentiale Suchfenster der Vermessung einzelner Markierungszeichen

sowie extrahierte Konturkanten des Fremdfahrzeugs.
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„befestigte Straßen außerhalb geschlossener Ortschaften“

• erweitertes ACC (Adaptive Cruise Control)

• Fahrzeuglängsführung über gesamten Geschwindigkeitsbereich

• Erkennung auch stehender bzw. langsam bewegter Hindernisse (z.B. Stauende)

� Full Speed Range / Stop&Go

• Spurhalteassistenz (z.B. Lane Departure Warning / Lane Keeping)

• Stauassistent STA

→ Erkennung der Eigen-/Nachbarfahrspur

→ Erkennung/Klassifizierung darauf befindlicher Objekte

→ Bewertung der Erkennungsleistung mittels Gütemaßen

� videobasierte Gewinnung eines dynamischen Szenenmodells, das 

Ausgangspunkt für verschiedene Assistenzfunktionen im Automobil sein wird

� Rückgriff auf vorhandene Fahrzeugsensorik (Odometrie, Gierrate, Radar, ...)
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