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Bildbasierte Orientierungsbestimmung einer mobilen
Sensorplattform

Der genauen Bestimmung der Position und Orientierung von mobilen Plattformen bezuglich eines globalen Referenzrahmens
kommt eine immer wichtigere Bedeutung hinzu. In dieser Arbeit wird ein neuer bildbasierter Orientierungsbestimmungsansatz
mit 360°-Panorama-Kameras vorgestellt. Die absolute Orientierungsbestimmung besteht aus drei Bestandteilen: Erstens erfoigt
die bildbasierte relative Orientierungsbestimmung der mobilen Plattform mit der visuellen Odometrie-Methode. Zweitens wird
gleichzeitig mit einem Tachymeter die absolute Position der mobilen Plattform bestimmt. Drittens erkennt die Panorama-Kamera
im Raum definierte Marker und berechnet so die absolute Orientierung der Plattform.
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Die Position wird durch Tracking mit einer Totalstation Leica MS60
bestimmt (~19 Hz).

Absolute Orientierungsbestimmung

Pro Kamerabild (Abb. 4) wird ein ArUco-Marker detektiert und die
Ausrichtung des Odometrie-Koordinatensystems angepasst.
Dadurch wird die Orientierungsunbekannte des Odometrie-
Koordinatensystems zu Beginn der Fahrt bestimmt und der Drift
wahrend der Fahrt korrigiert.

Abb. 1: Clearpath Jackal (links) und Lego Zug (rechts)

Mobile Sensor-Plattformen

In dieser Arbeit sind zwei Plattformen eingesetzt worden. Auf dem
Lego Zug (Abb. 1, rechts) wurden eine 360°-Kamera (Ricoh Theta
Z1, 30 FPS) und ein 360°-Prisma montiert. Der Clearpath Jackal
(Abb. 1, links) wurde ebenfalls mit einem 360°-Prisma
ausgestattet, jedoch wurden 2zwei FLIR Blackfly Kameras
eingesetzt (je 22 FPS). Die eine Kamera mit einem 180°-Fisheye-

Abb. 4: Markerdetektion im Panorama-Bild der Ricoh Theta Z1
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Abb. 5: Gefilterte Position und Ausrichtung des Lego Zugs im

Abb. 2: Bestandteile der Orientierungsbestimmung: Relative
J J Raum, dargestellt mit RVIZ

Orientierung mit Visual Odometry (links), Positions-Tracking (Mitte)
und absolute Orientierungsbestimmung (recht) Resultate
Der Vergleich einer Trajektorie, welche vier mal mit unterschied-

lichen Markern berechnet wurde, ergibt Abweichungen der Posen
zwischen 0.54 und 0.75 Grad (Median) und 0.91 bis 1.36 Grad
(Mittelwert).
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