
Seite 1 von 4

Veranstaltungsnummer: VA24-01071

Sensoren für Fahrerassistenzsysteme

ADAS

Radar-, Lidar- und Kamera-Sensorik für hochautomatisiertes Fahren ADAS

Termin

Di. 08.10.2024, 09:45 Uhr —

Mi. 09.10.2024, 16:00 Uhr

Veranstaltungsort

Haus der Technik e.V.

Hollestr. 1

45127 Essen

Teilnahmegebühren

Präsenz-Teilnahme 1.545,00 €*

Für HDT-Mitglieder 1.395,00 €*

Online-Teilnahme 1.545,00 €*

Für HDT-Mitglieder 1.395,00 €*

Hybrid

Weitere Informationen und die

Möglichkeit zur Online-Buchung

-LVIV�8IMPRELQI�«RHIR�7MI�EYJ der

Veranstaltungs-Webseite.

Stand: 03.08.2026, 13:57 Uhr

https://stage.hdt360.de/verein-mitgliedschaft/
https://stage.hdt360.de/verein-mitgliedschaft/
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Sensoren für Fahrerassistenzsysteme ADAS
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14:15–15:00 3. Lidar-Sensorik

Messprinzipien

Aufbau

Scanner vs. Fixbeam

15:00–15:15 Fragen und Pause

15:15–16:00 4. Kamera-Sensorik

Kameramodule

Bildentstehung und Kameraanordnungen

Systemarchitektur

Kalibrierung

16:00–17:00 5. Mathematische Grundlagen 2

Grundlagen 1 reloaded

Tracking

17:00–17:00 Ende des ersten Tages

09.10.2024

09:00–10:00 6. Radar-Sensorik

Messprinzipien

Ausführungen

10:00–10:15 Fragen und Pause

10:15–11:15 7. Lidar-Datenverarbeitung

Segmentierung

Datenassoziation

Kartenbasierte Ansätze vs. Objektverfolgung

11:15–12:15 8. Kamera-Datenverarbeitung

Bildverarbeitung

3D-Szenenrekonstruktion

Anwendungsbeispiele

12:15–13:15 Mittagspause

13:15–14:15 9. Radar-Datenverarbeitung

Spektralanalyse & Detektion

Matching, Clustering, Kartenbasierte Ansätze und Objektverfolgung
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14:15–14:30 Fragen und Pause

14:30–15:30 10. Sensordatenfusion

Objektbasierte Fusion

Kartenbasierte Fusion

15:30–16:00 11. Ausblick: Deep Learning

16:00–16:00 Ende der Veranstaltung


