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Thema

Jahrlich findet in Braunschweig der Carolo-Cup statt, bei dem studentische Teams ein Modellfahrzeug
entwickeln, welches verschiedene, dem realen StraBenverkehr nachempfundene, Szenarien autonom
bewaltigen soll. Im Rahmen der Teilnahme des Teams der RWTH an dem Cup entsteht in dieser
Bachelorarbeit ein Werkzeug, das zur Evaluation von Bilderkennungs und Klassifikationsverfahren
eingesetzt werden soll. Da unzahlige Fahrassistenzsysteme, unter anderem Adaptive Cruise Control
(ACC), Bremsassistenten (BAS) und Spurhalteassistenten heute schon in PKWs zum Einsatz kommen
und die Automobilindustrie an vollstandig autonomen Fahrzeugen arbeitet, ergibt sich die
Praxisrelevanz dieses Projekts. Moglicherweise kdnnten die verwendeten Methoden zur Strecken- und
Hinderniserkennung auch far PKW adaptiert werden.

Zielsetzung

Der Kandidat soll ein Software-Tool entwickeln, das zur Unterstutzung bei der Entwicklung,
Parametrierung und Validierung von vereinfachten Bilderkennungsverfahren zur Straenerkennung
verwendet werden kann. Das Einsatzfeld ist die Entwicklung von Modellfahrzeugen, die mittels
mehrerer Kamerasysteme autonom StraBenmarkierungen erkennen und entsprechend navigieren
kdnnen. Die dabei zum Einsatz kommenden Verfahren mussen teilweise sehr performant und somit
auch fest parametriert sein. Das Tool soll dabei helfen, indem es die Ergebnisse dieser Verfahren mit
denen von etablierten und rechenintensiveren Verfahren vergleicht. Insbesondere sollen sowohl
erkannte und klassifizierte Linien und Hindernisse als auch Abweichungen der getesteten Verfahren
voneinander grafisch dargestellt werden. Eine Transformation der Kamerabilder in fahrzeugfeste
Koordinaten und anschlieBende Fusion der verschiedenen Bildquellen sind ebenso Teil der Arbeit wie
eine detaillierte Auswertung verschiedener Techniken zur Linien- und Objekterkennung sowie
sensorgestitzter Hinderniserkennung. Evaluiert werden soll das Werkzeug im Rahmen der
Entwicklung eines Modellfahrzeuges flr den Carolo-Cup 2014.
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Sonstiges

Die Ergebnisse dieser Abschlussarbeit sollen im Rahmen der Arbeit vom Team Galaxis evaluiert
werden.
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