
Modelle zur multisensoriellen Erfassung
des Fahrzeugumfeldes mit Hilfe

von Schätzverfahren

von der Fakultät für Elektrotechnik und Informationstechnik
der Technischen Universität Chemnitz

genehmigte

Dissertation

zur Erlangung des akademischen Grades eines
Doktoringenieurs (Dr.-Ing.)

vorgelegt von
Dipl.-Ing. (FH) Heiko Cramer

geboren am 8. November 1973 in Stuttgart

eingereicht am 4. Oktober 2004

Gutachter: Prof. Dr.-Ing. G. Wanielik

Prof. Dr.-Ing. P. Protzel
Dr.-Ing. A. Kirchner

Tag der Verleihung: 8. Juli 2005





D 93 (Diss. TU Chemnitz)

Shaker  Verlag
Aachen  2006

Forschungsberichte der Professur Nachrichtentechnik

Band 2

Heiko Cramer

Modelle zur multisensoriellen Erfassung des
Fahrzeugumfeldes mit Hilfe von Schätzverfahren



Bibliografische Information der Deutschen Bibliothek
Die Deutsche Bibliothek verzeichnet diese Publikation in der Deutschen
Nationalbibliografie; detaillierte bibliografische Daten sind im Internet über
http://dnb.ddb.de abrufbar.

Zugl.: Chemnitz, Techn. Univ., Diss., 2005

Copyright  Shaker  Verlag  2006
Alle Rechte, auch das des auszugsweisen Nachdruckes, der auszugsweisen
oder vollständigen Wiedergabe, der Speicherung in Datenverarbeitungs-
anlagen und der Übersetzung, vorbehalten.

Printed in Germany.

ISBN-10: 3-8322-5165-0
ISBN-13: 978-3-8322-5165-9
ISSN 1610-1251

Shaker  Verlag  GmbH  •  Postfach 101818  •  52018  Aachen
Telefon:  02407 / 95 96 - 0   •   Telefax:  02407 / 95 96 - 9
Internet: www.shaker.de   •   E-Mail: info@shaker.de



Vorwort

Diese Arbeit entstand während meiner Tätigkeit als wissenschaftlicher Mitarbeiter in der Professur
für Nachrichtentechnik an der Technischen Universität Chemnitz.

Mein außerordentlicher Dank gilt meinem Betreuer Prof. Dr.-Ing. Gerd Wanielik, der mir die
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