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Die aktuelle zweite Generation von Nachtsichtassistenzsystemen nutzt nahinfrarot oder
ferninfrarot Kamerasysteme mit integrierten Systemen zur Erkennung von FuBgéangern,
die dem Fahrer auf einem Display im Cockpit angezeigt werden. Dem Fahrer wird dadurch
eine frihere Erkennung von FuBgéngern erméglicht, er muss jedoch selbst entscheiden,
ob diese eine Gefahrensituation fur ihn darstellen. In kiinftigen Systemgenerationen von
Nachtsichtassistenzsystemen steht daher neben der Steigerung der Erkennungsleistung
v.a. die Unterscheidung der erkannten Objekte nach ihrem Geféahrdungspotenzial, so dass
die Aufmerksamkeit des Fahrers gezielt auf relevante Objekte gelenkt werden kann.

Diese Arbeit greift beide Themenpunkte auf, also einerseits die Verbesserung der
Erkennungsleistung und andererseits die Etablierung einer Warnfunktion, mit der
FuBganger abhéngig von ihrer Position zum Fahrbahnrand dem Fahrer unterschiedlich
angezeigt werden. Der Autor wéhlt dabei einen neuartigen Ansatz, bei dem die Daten des
bisherigen Kamerasystems mit den Daten eines bildgebenden Radarsystem der
Continental AG frihzeitig fusioniert werden. Die Fusion der ungefilterten Rohdaten basiert
auf dem AdaBoost-Verfahren, welches in dieser Arbeit erstmals Merkmale aus
Sensordatenstrémen mit unterschiedlichen physikalischen Messprinzipien und
unterschiedlichen Abbildungseigenschaften gleichzeitig in einem Klassifikator verarbeitet.
Der Autor entwickelt hierfir neue Merkmale zur Anwendung auf den Radardaten und
erarbeitet unterschiedliche Verfahren mit denen der Aufwand einer friihzeitigen Fusion von
ungefilterten Sensordaten maBgeblich reduziert werden kann. Um die Aufmerksamkeit des
Fahrers gezielt auf die relevanten FuBgénger zu lenken, wird in dieser Arbeit ein Verfahren
vorgestellt, welches den StraBenverlauf auf ca. 120 m vorhersagt. Das entwickelte System
nutzt die bildahnlichen Daten des eingesetzten Radarsensors, um damit die Position des
Fahrzeugs auf einer digitalen StraBenkarte zu bestimmen. Damit ist das System im
Unterschied zu vielen Assistenzsystemen, die den Spurverlauf auswerten unabhéngig vom
Kamerabild, welches in der Nacht nur sehr eingeschrankte Informationen in groBen
Entfernungen bereitstellt.

Das Gesamtsystem wurde vom Autor prototypisch in einem Versuchsfahrzeug der Daimler
AG aufgebaut und konnte durch die entwickelten MaBnahmen zur Reduktion des
Mehraufwands einer Rohdatenfusion im Realbetrieb getestet werden. Die
Erkennungsleistung und v.a. die Detektionsgute konnte durch den Einsatz von Sensoren
mit orthogonalen Eigenschaften gegenuber rein bildbasierten Systemen und Systemen mit
sequentieller Verarbeitung der Sensoren deutlich verbessert werden. Durch die Integration
einer StraBenverlaufsvorhersage in das Gesamtsystem konnten erstmals FuBgéanger in
groBen Entfernungen bei Nacht nach ihrer Gefadhrdung fir den Fahrer differenziert
werden, wodurch der Fahrer deutlich entlastet wird.



