Modellierung und Simulation von o
Witterungseinflissen auf Umfeldsensorik i s

Technische Hochschule -f-)‘
lnwstaé’l

Motivation _— Umwelteinfliisse -,

- A Nebel
W Sensoren: Basis fur die Sicherheit und das automatisierte Fahren ;w; Sonne
& Welche Witterungsarten und -charakteristika stéren die Sensoren? .
W Wie konnen die Grenzen der Sensoren ermittelt werden? —1
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@ Witterungseinfluss wird in Schichten zusammengefasst
@ Berechnung von Reflektion, Absorption und Transmission
[ Transmission,’ @ Berlicksichtigung von Mehrfachreflexionen
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Sensorverhalten anhand Modell: ; . ] ] -
@ Grofte Storung im Nahbereich . Sensor
@ Intensitat /,,; sinkt mit Distanz Objekt
W Kritischer Punkt: = Witterungsschichten

Objektreflektion = Regenreflektion _ .
@ Reproduzierbare Storung des Sensors

@ Modellvalidierung
Nachbilden der realen Witterung: ® Ermitteln der Sensorgrenzen
® Reale TropfengréRenverteilung . @ Sensorbenchmark
@ Validierung mit Naturmessungen
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