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Motivation

» Eingeschrankte Sicht nach hinten
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Motivation

Unlogische Lenkmandver
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Fahrerunterstltzung durch optisches
Lenkassistenzsystem (OLAS)

e Sicht nach hinten uber Riuckfahrkamera

 Einblendung von Trajektorien in das Videobild
» perspektivisch korrekt
» In Echtzeit
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Trajektorien anhand
des Einspurmodells

 Radlenkwinkel
e Einknickwinkel
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Einknickwinkel

e Infrarotkamera
e Fadenkreuz aus Infrarotdioden
 Bildverarbeitung
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Radlenkwinkel

e Potentiometer an der Lenksaule
* Radlenkwinkelberechnung
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Barebone, Stromversorgung,
Display

« Realisierung auf Barebone-PC
e Stromversorgung Uber Spannungswandler
o 8" TFT-Display am Armaturenbrett

. .. £
Martlnlglczgonfeld {%f umhm&g .Eli lr»;' Ericl




Gliederung

e Motivation

» Fahrerunterstltzung durch optisches
Lenkassistenzsystem

* Trajektorien anhand des Einspurmodells
 Hardware (Sensorik)

e Software
 Mensch-Maschine-Schnittstelle
 Bewertung & Ausblick

'I St Martin Schonfeld
14/29



e Arbeltsweise

Software

HMI
Trajectory ¢ Assistance ¢ Sensors
Logic

|Computation

Y

|General View

| Visualisation

f

2

Tractor‘ ‘Trailer

/

9

Driver

Martin Schonfeld

15/29



Rear Bending Steering
camera camera sensor
67ms 67ms 10 ms
onware — v -

Rear Bending Steering
image image angle
30ms

Y

Image

« Echtzeiteigenschaften " e
des OLAS o

computation
of bending

> max. Alter des ")
Kamerabildes: 87ms y

Bending

> max. Alter der angle
Trajektorie: 117ms .y

Jf B ‘\.
Computation
of

N trajectories |

\Q_\ v

Join of
trajectories | Trajectories

with rear T1,T2,T3
image

_ .

20ms

8" display

M

Martin Schonfeld == UN
16/29 o



Gliederung

e Motivation

» Fahrerunterstltzung durch optisches
Lenkassistenzsystem

* Trajektorien anhand des Einspurmodells
 Hardware (Sensorik)

e Software
 Mensch-Maschine-Schnittstelle
 Bewertung & Ausblick

'I St Martin Schonfeld
17/29




Mensch- Maschlne Schnlttstelle
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Funktionswelse
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ljonsweilse
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Eigenschaften

Sicht nach hinten tber Ruckfahrkamera
Projizierte Trajektorien im Kamerabild
Unmittelbare Rlickmeldung
Vorhersehbarkeit zuklnftiger Fahrmanover
Zielgenaues Fahren

Intuitive Handhabung
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Vortelle

« Vorhersehbarkeit des zukunftigen Verhaltens

» Erkennen madglicher Lenkfehler bevor diese auftreten
* Ruckfahrkamera mit Trajektrorieneinblendung

» Sicht nach hinten

» Anvisieren eines Fahrziels moglich
 Intuitive Handhabung

» Kurze Eingewohnungszeit auch ohne Vorkenntnisse
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Videoclip
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Bewertung

e Evaluation mit 14 Personen
» Ruckwartsfahrt geradeaus
» Ruckwartsfahrt durch eine Links- oder Rechtskurve
» Ruckwartsfahrt an eine Laderampe
» rickwarts Einparken in unterschiedliche Parklicken
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Bewertung

« Ohne OLAS  Mit OLAS

» erhohte Fahrerbelastung » normale Pulsfrequenz -
(erhohte Pulsfrequenz weniger Stress
> Stress) > weniger kritische

» kritische Fahrsituationen Situationen
(Beinahe-Schaden am > geringer Platzbedarf fiir
Versuchsfahrzeug) Fahrmanéver

» hoher Platzbedarf fur » Fahraufgaben zu 95% in
Fahrmanover einem Zug gelost

» viele Versuche, teilweise > keine Fahrzeugschaden
ohne Erfolg » Exaktes erreichen der

Fahrziele
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Ausblick

mehr Informationen fur Fahrer
> auditive Lenkassistenz
> Abstandswarner

,2automatisiertere* Kamerakalibrierung
Look and Feel verbessern
OLAS fur Zweiachs-Anhanger
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Vielen Dank fur lhre
Aufmerksamkeit!
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