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Kurzfassung

Die aktuelle zweite Generation von Nachtsichtassistenzsystemen nutzt nahinfrarot oder
ferninfrarot Kamerasysteme mit integrierten Systemen zur Erkennung von Fufsgéingern,
die dem Fahrer auf einem Display im Cockpit angezeigt werden. Dem Fahrer wird dadurch
eine frithere Erkennung von Fufsgéngern ermoglicht, er muss jedoch seibst entscheiden, ob
diese eine Gefahrensituation fiir ihn darstellen. Um dem Fahrer in kiinftigen Systemgene-
rationen diese Entscheidung abzunehmen und ihn damit mafkgebend zu entlasten, steht
die Integration einer zuverldssigen Warnfunktion im Fokus der Weiterentwickiung von

Nachtsichtassistenzsystemen.

In dieser Arbeit wird ein prototypisches Fukgingerwarnsystem vorgestellt, welches die
Erkennungsleistung bisheriger Systeme fiir den auferstadtischen Einsatz mit Reichweiten
bis 120 m deutlich steigert und zusétziich erkannte Fukgidnger nach ihrer Gefdhrdung fiir
den Fahrer differenziert. Das System nutzt hierfiir die Informationen einer Nahinfrarot-

kamera, eines neuartigen bildgebenden Radarsensors und einer digitalen Karte.

Die Steigerung der Erkennungsleistung gegeniiber rein bildbasierten Systemen und
Anséitzen mit Detektorfusion wird durch die in dieser Arbeit vorgestellte Merkmalsfusi-
on von Kamera und Radar auf Rohdatenebene erzielt, welche Merkmale beider Sensoren
simultan in einem Klassifikator fusioniert. Basistechnologie dieser Arbeit bildet das Ada-
Boost Klassifikationsverfahren, welches fiir die Verarbeitung von Sensoren mit physikalisch
unterschiedlichen Messprinzipien und mit unterschiedlichen Abbildungseigenschaften an-
gepasst wurde. Der in Fachkreisen bekannte Fakt des erheblich héheren Verarbeitungsauf-
wands einer Rohdatenfusion léasst sich durch die in dieser Arbeit angewandten Verfahren
stark reduzieren, so dass die entwickelte merkmalsbasierte Fusion auf Rohdatenebene da-

mit eine echte Alternative zu bisherigen Systemen darsteiit.

Die dargestelite Fusionsmethode der Bilddaten einer monokularen Kamera mit den
Messdaten des Radarsensors zeichnet sich v.a. durch die inhédrente Bestimmung der Ob-
jektposition aus, die sich als besonders zuverléssig erweist. In Kombination mit einem Sys-

tem zur Strafsenveriaufsvorhersage 1dsst sich damit die angestrebte Gefahrdungsanalyse



der erkannten Fuftginger realisieren. Das entwickelte System zur Strakenverlaufsvorhersa-
ge basiert auf der Verwendung einer digitalen Karte der Strafentopologie. Es unterscheidet
sich wesentlich zu bekannten Verfahren, indem es weder die Bildinformationen einer Ka-
mera nutzt noch eine Koppeinavigation mit fehlerbehafteten GPS Messungen durchfiihrt.
Stattdessen zeigt diese Arbeit, wie sich eine hinreichend genaue Fahrzeugpositionierung
auf einer digitalen Karte durch die Messungen des eingesetzten Radarsensors und einer
initialen GPS Position umsetzen léasst. Der vorausliegende Strafsenverlauf der digitalen
Karte wird schlieflich verwendet, um die Fufsgdnger nach ihrem Abstand zum Fahrbahn-

rand in verschiedene Gefdhrdungsstufen einzuordnen.

Stichworter: Fuligdngerwarnung, Nachtsichtsystem, Sensordatenfusion, Roh-
datenfusion, Merkmalsfusion, AdaBoost, Radar, Strafienverlaufsvorhersage,

digitale Karte, globale Positionierung.
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