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3D-UMGEBUNGSERFASSUNG
MIT REDAR

Die steigende Bedeutung von virtueller Pro-
duktentwicklung im Fahrzeugbau geht ein-
her mit dem wachsenden Bedarf an qualita-
tiv hochwertigen Bestandsdaten realer Stra-
Ben und Umgebungen fir entsprechende
Simulationen.

Mit Hilfe eines kinematischen Messsystems
lassen sich sowohl StraBenoberflachen als
auch Gebaude und Vegetation messtech-
nisch erfassen und digitalisieren. Der Vorteil
gegenuber konventionellen statischen Mes-
sungen liegt hier im immensen Zeitvorteil,
ohne notwendigerweise einen Qualitatsver-
lust in Kauf nehmen zu missen.

Am Fraunhofer ITWM wurde dazu ein Mess-
system auf Basis eines Transporters konzep-
tioniert und aufgebaut, welches dreidimen-
sionale Messdaten millimetergenau aufzeich-
nen kann. Die Messungen kénnen im flieBen-
den Verkehr durchgefihrt werden; bei re-

duzierter Geschwindigkeit — wie etwa auf

automobilen Teststrecken — kann die Daten-
dichte signifikant erhoht werden. Da sich
die komplette Sensorik auBerhalb des Tra-
gerfahrzeugs befindet, kann der modulare
Aufbau an die jeweilige Situation und Auf-
gabenstellung bedarfsgerecht angepasst
werden. Moglich ist der Einsatz zusatzlicher
Laserscanner und Kameras wie auch ande-
rer Tragerfahrzeuge, zum Beispiel Fahrzeu-
ge verschiedener GréBe sowie Luft- oder
Wasserfahrzeuge.

Je nach Kundenwunsch werden die hoch-
prazisen Daten im Postprocessing auf viel-
faltige Art und Weise aufbereitet und kon-
nen entsprechend der Zielsetzung in den
Bereichen Betriebsfestigkeit und Zustands-
erfassung eingesetzt werden. Die erfassten
und detailreichen Umgebungen (inklusive
der Gebaude und Vegetation) kénnen bei-
spielsweise zur Umgebungsdarstellung im
Fahrsimulator RODOS® genutzt werden.



Diese bietet einerseits dem Probanden visu-
ell eine Simulationsumgebung mit hohem
Realitatsgrad und andererseits der Fahr-
zeug-/Reifensimulation (z.B. mit CDTire)
eine hochgenaue Beschreibung der
StraBenoberflache, die als Grundlage zur
Berechnung der Fahrzeugbewegung dient.
Zusatzlich kann REDAR mit jedem auf 6f-
fentlichen StraBen gefahrenen Kilometer
etwaige StraBendatenbanken (wie etwa
von VMC®) beflllen und tragt mit den aus
den Messdaten abgeleiteten GroBen (Stra-
Benunebenheitswert, IRl etc.) zur Erweite-
rung des Datenbestands bei.

= Zustandserfassung von StraBen und Bau-
werken (Tunnel, Brlicken etc.)

= Oberflachenmodelle zur (Mehrkérper-)
Simulation; Stichwort »Digitale StraBe«

= Bewertung von StraBenunebenheiten
mittels standardisierter Kennwerte (C, IRI,
etc.)

= Anbindung an den ITWM-eigenen Fahr-
simulator RODOS®, VMC® und CDTire

= bildhafte Dokumentation des StraBBen-
raums

= Millimetergenaue Digitalisierung von rea-
len StraBen und Umgebungen

= Erfassung wahrend des laufenden Ver-
kehrs moglich — keine aufwandigen/teu-
ren Sperrungen oder Nachtfahrten

= Punktdichte abhangig von Fahrzeug-
geschwindigkeiten

= Oberflachenmodelle im homogenen
Raster (z.B. 5 mm x 5 mm)

= gleichzeitige Erfassung von fahrzeugab-
hangigen MessgréBen wie Radnaben-
oder Karosseriebeschleunigungen

= modularer Messaufbau — verschiedene
Sensorkonfigurationen oder Tragerfahr-
zeuge

= Ausgabeformate (Auszug): .crg, .las, .pts,
Wavefront OB)J

= zwei Hochleistungslaserscanner mit je-
weils Gber 1 Mio. Pixel je Sekunde

= hochprazise Inertial Measurement Unit

= GPS

= Wegstreckensensor

= vier Farbbild-Industriekameras mit jeweils
5 Megapixel Auflosung

= Onboard-Messwerterfassungsrechner

= Generator und unterbrechungsfreie
Stromversorgung

1 Detaillierungsgrad der
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