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Sensorkonfiguration

• Monokulare Kamera (3 MPixel, 30 Hz)

• Zuordnung Nässegrad: MARWIS

• CAN Synchronisation

• Kamerakalibrierung

Generierung von Lerndaten [1]

Echtzeitinferenz 

• MobileNet V2 [2]

Konfidenzschätzung 

• RBF-Netzwerk [3]

Ergebnisbeispiel [1]

Sensor Fusion (ZF)

• iTracC: Modell-basierte Reibwertschätzung (IMES)

• Vibro-akkustischer Sensor (HELLA)

• Kamerasystem (VISCODA)

• Cloud (Wetterdaten, vernetzte Fahrzeuge)

Cloud Applikation
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Test Track

Vereisung SchlaglochNässe

Oberfläche

Partner: 

MARWIS

Kameraansicht f562

Vogelperspektive

Wasserfilmhöhe / Nässegrad pro Bild

f950
f150 f250 f600

Klassifikation Konfidenz

Schätzung

Wasserfilmhöhe (f210  bis f1000 )
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