Lokalisation (TP 2)

Ubersicht

Motivation und Ziel

Um sich heutzutage beim hoch- und vollautomatisierten Fahren in der Stadt zu orientieren,
sind die bordeigenen Sensoren des Fahrzeugs wie Kameras, Radare & LIiDAR Scanner nicht ausreichend.

Diese Sensoren kommen in Bezug auf Erfassungsfeld, Objektklassifizierung,
Performance bei schlechten Witterungsverhaltnissen etc. situationsabhangig an ihre Leistungsgrenzen.

Hier bedarf es daher noch eines Abgleichs mit einer hochauflosenden HD-Karte, mit deren Hilfe
sich das Fahrzeug dann eindeutig selbst lokalisieren und entsprechende Fahrmanover initiieren kann.

Arbeitsschwerpunkte

@ Erzeugung einer hochgenauen HD-Karte
@ Selbstlokalisation in dieser Karte durch Abgleich mit anderen Sensoren

@ Plausibilisierung, um Abweichungen von der Karte erkennen zu konnen
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Entstehung der HD-Karte aus der LIDAR-Punktwolke
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Erzeugung der urbanen Karte
Digitale Karte und Lokalisation (TP 2)

Referenzkarte zum automatisierten Fahren

Erstellung hochgenauer Referenzkarten fur die Projektpartner, die als Grundlage fur die Unterstutzung

der Sensorik zur Umgebungserfassung und Plausibilisierung dient:
@ Auswahl von Teststrecken fur acht Projektpartner

@ Definition der Karteninhalte im Objektkatalog
@ Festlegung des Datenformats

Erfassung und Entstehung der Karte

Mobile-Mapping-System zur

Hochgenauen, dreidimensionalen Messung von
Position und Orientierung

Hochauflosenden Digitalisierung des Stralsenraumes
mit zwei Hochleistungs-Laserscannern und einem
GNSS Empfanger Multi-Kamera-Messsystem

Inertiale
Q» Messeinheit
(IMU)

Wegsensor (DMI)

Kontroll-
system

@ Befahrung und Datenerfassung mittels Mobile-
Mapping-System auf allen acht Strecken mit
Aufzeichnung georeferenzierter Bilddaten

Erfassung aller Objektinformationen wie Stralden-
begrenzungen, Verkehrszeichen, Markierungen,
Leitpfosten etc. aus den Kamera- und Scannerdaten

@ Erstellung einer vektorisierten 3D-Karte, die die
vollstandige, komplexe, topologische Struktur
inklusive der Verkehrszeichen, Markierungen und
vielen weiteren Objekten und Signalen beinhaltet
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Statistik zu den HD-Karten

Digitale Karte und Lokalisation (TP 2)

ken

Routen in acht deutschen Stadten
HD-Karten mit innerstadtischem Charakter
Gesamtstrecke ca. 138 Kilometer

588 Kreuzungen

7/8.262 Objekte

18.343 Signale

Insgesamt 101.527 Elemente
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Objekt- und Signalstatistik

@ Zur Erzeugung einer HD-Karte werden die Elemente
gemessen, die im Rahmen des Objektkatalogs
vereinbart wurden

Messung der Rander und Linien (z.B. von Stralden
und Gebauden) und der daraus entstehenden
Ableitung der Spurgeometrie in sogenannten Roads
und Paths

Messung von Objekten und Signalen, z.B. von
Verkehrszeichen oder Notrufsaulen

Audi
Ingolstadt

Partner/
Standort

Aptiv

Wuppertal

Continental DLR
Frankfurt

Kreuzungen 57 112 68

Braunschweig

MAN
Munchen Ulm

e Braunschweig

‘Wuppertal

@
Dusseldorf

@
Frankfurt Kronach

¢ Ingoistadt

o Ulm
@

Munchen

Valeo ZF
Kronach Dusseldorf

Mercedes

Streckenlange

137,7 km

Objekte

Signale

Elemente,
gesamt
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Lokalisation
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Digitale Karte und Lokalisation (TP 2)

Motivation und Ziel
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Arbeitsschwerpunkte

Ergebnisse

)

www.atcity-online.de
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Aptiv Services Deutschland GmbH
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Plausibilisierung
Digitale Karte und Lokalisation (TP 2)

Motivation und Ziel

@ Umgang mit unsicheren und moglicherweise @ ldentifikation der daraus entstehenden
veralteten Kartendaten Widerspriuche zwischen Messungen und Karte

Ausschnitt der Digitalen Karte Chamfer Distance

: 2 : 2
CD(X,Y) = ) sex mingey |z — yll5 + 2 ey minzex |2 — yll3

UTM North
UTM North

UTM East UTM East

Arbeitsschwerpunkte

@ Definition von relevanten Kartenattributen @ Entwicklung der Algorithmen fur das Gutemal3

@ Bestimmung eines Gutemaldes der Karte @ Fusion aus Karte und Sensorik, um Widerspruche
@ Klnstliche Verschlechterung der Karte ZU beseitigen

Modellierung der Karte als Wahrscheinlichkeitsverteilung

Ergebnisse

@ Ansatze zur Generierung eines GuUtemaldes
» Distanz zwischen Punktwolken
» Abstand zwischen Wahrscheinlichkeitsverteilungen
@ Ansatze zur Verschlechterung der hochgenauen,
digitalen Karte mittels RoadRunner Software

Nachste Schritte

@ Test und Evaluation der Algorithmen zur Bestimmung des GUtemalies
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