Fahrdemonstration: Kommunikation der

KoO-FAS

Fahrzeugposition im Kreuzungsbereich

4 . .
Motivation

e Erweiterung des Sichtbereiches der fahrzeuglokalen Perzeption an Verdeckungen mit 8= = o= )
Hilfe von Kommunikation . A A

e Darstellung kommunizierter Objektpositionsdaten in der fahrzeuglokalen Perzeption

Spateres Ziel in Ko-PER:

e Zusatzliche Kommunikation von Perzeptionsdaten und fahrzeugubergreifende Fusion
mit fahrzeuglokalem Umfeldmodell

Transformationskette

2. Ubermittlung der lokalen
Ego-Positionsdaten in
globalen Koordinaten (LLH)

3. Transformation der
kommunizierten globalen
Koordinaten (LLH) ins
lokale Koordinatensystem
des Empfangers

' 1. Globale
Eigenpositionierung mittels (‘ )) '
ADMA (IMU mit DGPS) |

4. Darstellung der kommunizierten
Daten in der fahrzeuglokalen
Perzeption

Szenario .

Visualisierung der kommunizierten

Objektposition (grin) hinter der Verdeckung
( : :
| A im fahrzeuglokalen Sichtfeld
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