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= Einleitung

= Anforderungen

= Fahrzeuge mit Starrdeichselanhanger
= Fahrzeuge mit Sattelanhanger

= Bewertung und Ausblick
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= Jahrzehnt der Assistenzsysteme
= Assistenzbedarf im Nutzfahrzeugbereich

= Forschungsgebiet: Ruckwartsfahrt von
Fahrzeugen mit Anhanger

= Mangel an Algorithmen
=« Fehlendes Datum , Einknickwinke

I\\

UNIVERSITAT
53?7: KOBLENZ - LANDAU 27.11.2008 3



i g 1
= .a.;,;_ b 1
3

- -
ﬁ‘,

Anforderu
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= Sensor flr Fahrzeuge mit

Starrdeichselanhanger und
Sattelanhanger

= Keine baulichen Anderungen am
Fahrzeug

= Keine zusatzlichen Handgriffe beim
Kuppelvorgang

= Beruhrungslos
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Anforderungen (2)

= GroBer Messbereich
= ~90° bzw. ~180°

= Hohe Messgenauigkeit
= ~0,3°

= Hohe Messrate
s ~20Hz

= Echtzeitfahigkeit
= At < 150ms
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Musterflaiche mit
Infrarotdioden

Kamera mit
Infraroftfilter
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Computer mit Spannungswandler
Framegrabber-Karte

Fahrzeuge mit Starrdeichselanhnger

Bordspannung 12V
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Kupplﬁngspunkt Deichselxnullstellung
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a = 2*arcsin |
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Deichseleintrittspunkt

Ab= f(M)-Az Az = sin(8)ME
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Fall 1 Fall 2
t,[ms] 41 29
t,[ms] 38 5
t3[ms] 15 2
ty[ms] 27 3
ts[ms] 1 1
ts[ms] 2 2

i<7

oy = Zti =124ms fr1 =8,2H7
i=1

<7

tpy = Ztl. =42ms fr, ®25H7
i=1
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Kamera an der
rehachse/Kanigszapfen Zugmaschine
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ee mit Sattelanh'anger

Mustercode,, =23%0+2**1+23*14+2%*1+2"*1+2°*1
=0+16+8+4+2+1=31

AnzathustZerstrezfen -1 _2.8°% 632— 1 _ 86,8°

Nullpunkt = Musterabstand *

®; = Musterabstand * Mustercode,;_,, — Nullpunkt
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7, = arctan(—
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Fahrze it Sattelanhanger
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Winkel

i<6
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t=) ti="T5ms f=—=25H;
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Bewertg und Ausblick

= Erfillung der Anforderungen

= Optimierungspotential

= Sensor fur Anhanger mit Drehschemmel
= Realisierung neuer Assistenzsysteme

= Anwendungen des
automatischen/autonomen Fahrens
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Vielen Dank fur Ihre Aufmerksamkaeit.

Fragen?
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