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Idee: Konvoibildung  

Konvoibildung (engl. ĂPlatooningñ) von Fahrzeugen 

ÁFerngesteuertes Führungsfahrzeug 

ÁAutomatisch folgendes Zweitfahrzeug  

ÁKameratracking und Abstandssensoren 
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Führungsfahrzeug 

 

ÁFernsteuerung mittels COM-Port und 

WLAN-Forwarding  

 

ÁWASD-Steuerung plus Ansteuerung 

einzelner Räder  

 

ÁMarkierung für Tracking durch 

Folgefahrzeug 

ÁAlternative 1: LEDs 

ÁAlternative 2: roter Ball 
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Folgefahrzeug 

 

ÁAusgestattet mit Kamera CMUcam2 

ÁHorizontal drehbar gelagert 

ÁServoansteuerung 

ÁAutomatische Trackingfunktion für  

Farbwerte 

 

ÁDigitale und analoge Abstandssensoren 

Á10-80 cm 
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Algorithmus Folgefahrzeug 

Zustand: Suchen 
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Algorithmus Folgefahrzeug 

Zustand: Folgen 
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Schwierigkeiten 

Tracking 

ÁLED 

ÁDirekte Einstrahlung; überstrahlt; wird als  

weiß erkannt 

ÁGerichtet; keine Abstrahlung zur Seite 

 

ÁRoter Styroporball 

ÁKein perzeptuelles Farbmodell der Kamera 

ÁErkannte Farbe stark von Beleuchtung abhängig 

ÁGroßer Toleranzbereich notwendig (R: 120-240, ursprünglich 170-

200) 

ÁDamit aber umgebungsabhängig 

 


