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TOOLS FUR PRUFGELANDE UND FELDTESTS
VERORTUNGSLOSUNG UND KOLLISIONSVERMEIDUNG

A A

PEGASUS

Systemarchitektur, Algorithmik, Software und Hardware

Uberwachung des Priflaufs in Echtzeit zur Kollisionsvermeidung durch
Positionsschatzung und Umfelderkennung vermittels INS/GNSS Technologie
und Stereo-Kamera (mit und ohne Karte) als integrierte ,,Dachbox"-Losung.

mm) Aufgabenstellung:

» Uberwachung des (physika-
lischen) Pruflaufs auf dem
Prafgelande mit integriertem
neuartigen Multi-Sensorkopf
(Pkw-Dachmontage).

System

Architektur

+ Detektion von Abweichungen /\ oy
in der Pose des Fahrzeugs T
und seinem Umfeld.

mm) Systemarchitektur:

« Umsetzung einer Schichten-
architektur far die Software
(Treiber, Daten, Algorithmik, |
Visualisierung).

mm) Konstruktion Sensorkopf:

* Integration von IMU, GNSS,
Stereo-Vision und Mesh-
Kommunikationsmodul.

mmp Algorithmik:

« Visuelle Odometrie fur die
Posen-Schatzung, basierend
auf (Stereo-) Bildfolgenaus-
wertung.

« Maschinelles Lernen (Tiefe
Netze) fur die semantische
Interpretation des Umfelds.

 Stereo-Rekonstruktion und
Maschinelles Lernen fur die
Erkennung von relevanten

Sub-Komponenten
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