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Verwendete Notation

Kapitel 2, 4 und 5:

Lateinische Buchstaben

A

Alte)
A(ty)

n

B(tk)
b(tk)

C

C(tr)
C(ty)
D,,Dy, D,

d

ddz, ddy
e

FP

f

[s
£}
9(z,y)

s Gy Gt
G(z,y)

H

K(tr)
KK(Az,Ay)

allgemeine Transformationsmatrix fiir den Ubergang zwischen Ko-
ordinatensystemen

Zustandsiibergangsmatrix zum Zeitpunkt 5
linearisierte Zustandstibergangsmatrix zum Zeitpunkt ¢
Eintrége der Transformationsmatrix

Stellmatrix zum Zeitpunkt ¢

Bogenlinge zum Zeitpunkt ¢

Kameralagematrix

Messmatrix zum Zeitpunkt ¢

linearisierte Messmatrix zum Zeitpunkt ¢

Krimmung

Rotationsmatrizen fiir den Ubergang zwischen Koordinatensyste-
men

Tangentialvektor

Abmessungen des bildgebenden Sensors
Erwartungswert einer Zufallsvariable
Fehlervektor

Fluchtpunkt

bildseitige Brennweite der Kamera
Schrittfrequenz

Funktionsvektor (allgemein)

Grauwert an der Bildposition (x,y)

partiellen Ableitungen der Grauwertfunktion nach z, y und ¢
Bild oder Bildausschnitt

Bildentropie

Kalman-Verstarkungsmatrix zum Zeitpunkt ¢

Kreuzkorrelationskoeffizient



Verwendete Notation

M. (tx) Kamerabewegungsmatrix zum Zeitpunkt ¢

M, (tr) Fahrzeugbewegungsmatrix zum Zeitpunkt ¢

Mg Flachen- und Konturmomente der Ordnung p + ¢

Ny, Ny Pixelanzahl des bildgebenden Sensors

P(ty) Kovarianzmatrix der Schétzfehler zum Zeitpunkt ¢

P*(ty) pradizierte Kovarianzmatrix der Schatzfehler zum Zeitpunkt ¢

Q(Tx) Kovarianzmatrix des Prozessrauschens

Qa(Tx) Kovarianzmatrix des Prozessrauschens fiir eine konstante Storung
zwischen zwei Abtastpunkten t;_; und ¢

de Einheitsvektor der Drehachse

r(ty) Radius der Kreisbahn zum Zeitpunkt ¢,

ly Koordinate des polaren Laserscannerkoordinatensystems

R(ty) Kovarianzmatrix der Messstérung zum Zeitpunkt ¢

S Matrix zur Transformation von Kamerakoordinaten in Bildkoor-
dinaten

S1, S Schwellwerte

sp(..) Spur einer Matrix

SSD(Ax,Ay) Summe der quadrierten Differenzen

T Translationsmatrix fiir den Ubergang zwischen Koordinatensyste-
men

T Translationsgeschwindigkeitsvektor

T Zeitdifferenz zwischen zwei Abtastpunkten ¢x_y und ¢y

u(ty) Eingangsvektor zum Zeitpunkt ¢

u Verschiebungsvektor

v(tr) Eingangsstorung zum Zeitpunkt ¢,

va(tr) stiickweise konstante Eingangsstorung zum Zeitpunkt ¢y

w(k,l) Fensterfunktion

w(tr) Messrauschen zum Zeitpunkt ¢,

w Wichtungsmatrix

x(t) wahrer Zustandsvektor zum Zeitpunkt

X(tr) geschatzter Zustandsvektor zum Zeitpunkt ¢

x*(tx) pradizierter Zustandsvektor zum Zeitpunkt ¢y,

‘x kartesische Koordinaten des Kamerakoordinatensystems

ix kartesische Koordinaten des Bildkoordinatensystems

Ix kartesische Koordinaten des Laserscannerkoordinatensystems

3

o

kartesische Koordinaten des Kreiskoordinatensystems

<

kartesische Koordinaten des Fahrzeugkoordinatensystems



Verwendete Notation

y(tr)

Messvektor zum Zeitpunkt ¢y,

Griechische Buchstaben

«Q

y(tr)
¥(tr)
I(Ty)
AL Az

Hpgq

v(tk)

¢

fo

Q

Kapitel 3:

Wichtungsfaktor

Gierwinkel zum Zeitpunkt ¢

Gierrate zum Zeitpunkt ¢,

Rauschverstéarkungsmatrix

Eigenwerte

zentrale Momente der Ordnung p + ¢
Langsgeschwindigkeit zum Zeitpunkt ¢
Orientierungswinkel des Bildsegmentes

Koordinate des polaren Laserscannerkoordinatensystems

Rotationsgeschwindigkeitsvektor

Lateinische Buchstaben

Matrix zur Beschreibung der internen Kraft bei aktiven Konturen
Schwellwert fiir die Homogénitét der lokalen Bildstruktur
Schwellwert fir die Isotropie der lokalen Bildstruktur

Vektor zur Beschreibung der Differenz zweier benachbarten Kon-
tursegmente

Diffusionskonstate -funktion oder -matrix
Ableitungsoperator der Ordnung p

euklidisches Abstandsmaf

Eintrage der Diffusionsmatrix

Vektor zur Beschreibung eines Kontursegmentes
Energiefunktional einer aktiven Kontur

interne Konturenergie

externe Energie (Bildenergie)

Fouriertransformierte des Regularisierungsoperators

partielle Ableitungen der externen Energie bei aktiven Konturen
(externe Kraft)

Bild oder Bildausschnitt
geglattete Version des Bildes G
Hypothese

Schrittweite der Konturdiskretisierung



Verwendete Notation

I Einheitsmatrix

I Identitdtsoperator

JIpg Strukturtensor

j;, j,2 Eigenwerte des Strukturtensors

K(q) parametrische Darstellung der Objketkontur

K; diskrete Darstellung der Objketkontur
Ky Klassenkovarianzmatrix

N, Anzahl der Bildpunkte in der Bildregion A
n Normaleneinheitsvektor

n Anzahl der Punkte einer Objektkontur
q Konturparameter

P(.) Wahrscheinlichkeitswert

S Schwellwert

S normierte Wellenzahl

T Anzahl der Basisklassifikatoren

t [terationsschritt

\Z Vektor des Merkmalsraumes

V1, Uy orthonormale Eigenvektoren des Strukturtensors

w(x )  Fensterfunktion

i, Ui Bildkoordinaten eines Konturpunktes
Zn komplexe Punktfolge
2 komplexe Fourierkoeffizienten einer Punktfolge

Griechische Buchstaben

«, 3 Wichtungsfaktoren

ol Schrittweite des Iterationsprozesses bei aktiven Konturen
A Laplace-Operator

€ Trainingsfehler

€y Klassifikationsfehler

A, Ao Eigenwerte
ke Klassenschwerpunktvektor
0, Schétzwert der Varianz aus der Bildregion A

10) Orientierungswinkel der lokalen Bildstruktur



