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1. Увод 

 

Развојем аутомобилске индустрије, гледано са становишта технологије, модерна 

возила на извјестан начин почињу све више и вјеродостојније спознавати властито 

окружење. Управо та способност спознаје сопственог окружења, даје им одређен ниво 

аутономије у односу на возача као и могућност самосталног учествовања у саобраћају. 

Основну улогу у концепту о самосталности возила има напредни систем за помоћ 

возачу при вожњи (енг. ADAS, Advanced Driver Assistance Systems) [1].  

 У зависности од произвођача возила, ADAS системи за исте догађаје у својој 

околини могу имати одређене различитости, од начина на који саопштавају догађаје до 

нивоа контроле над самим возилом.  

Увођењем камера и сензора, приказ окружења возила постаје веома битан дио 

ADAS система. Возачу се омогућује лакша контрола возила на начин да сада има 

потпун преглед свих потенцијалних објеката који би спријечили слободно 

маневрисање. За приказ комплетног окружења (360 степени) користи се извјестан број 

камера са посебним типом сочива, у нашем случају четири, које помоћу одређених 

алгоритама пружају поглед возила из птичије перспективе и тако на најбољи начин дају 

увид у окружење у коме се налази. Све у циљу што вјеродостојнијег приказивања 

потенцијалних препрека у непосредној околини и лакше контроле. 

У овом раду описано је рјешење које врши графичку аугментацију приказа 

окружења возила.  

Реализација графичке аугментације приказа у алгоритму за приказ окружења 

возила се заснива на три основна корака:  
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 очитавању вриједности са паркинг сензора; 

  обради пристиглих података; 

  графичким представљањем препрека возачу на основу резултата обраде. 

 Вјеродостојност приказаних препрека директно зависи од броја уграђених 

сензора. Рјешење је реализовано на начин да не зависи од броја сензора и писано је у 

програмском језику С. 

Рад је организован у неколико цјелина: 

 Теоријске основе – опис ADAS система и ADAS платформе, приказ 

окружења уз помоћ већег броја камера, вишепроцесорска обрада; 

 Концепт рјешења – опис алгоритма за аугментацију графичког приказа 

окружења и његова имплементација на ADAS платформи; 

 Програмско рјешење – преглед модула и опис основних функција 

алгоритма за агументацију графичког приказа окружења; 

 Тестирање и резултати – приказ резултата тестирања на циљној платформи 

у реалном времену; 

 Закључак – успјешност рада алгоритма и његове имплементације, као и 

осврт на будући рад и усавршавање система. 
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2. Теоријске основе 

 

У овом поглављу обајаснићемо основне концепте система за помоћ возачу, њихову 

имплементацију на ADAS платформе, сензорску фузију као важан дио ADAS система и 

Surround View алгоритам. 

2.1 Напредни системи за помоћ возачу - ADAS 

Напредни системи за помоћ возачу ADAS (енг. Advanced Driver Assistance 

Systems) првенствено су развијени са циљем да вожњу учине што сигурнијом али и 

комфорнијом[2]. Људска подложност грешкама, услед умора, недостатка 

концентрације или неискуства у новонасталим ситуацијама у току вожње (лоших 

услова на путу, немарности других возача, недржања довољног растојања, слабе 

видљивости, итд.) 

Циљ ADAS-a произилази управо из тога да се технолошким средствима које су 

доступне аутомобилској индустрији што је могуће више смање утицаји возача, који 

су подложни грешкама услед несавршености људске природе, а све више 

одговорности препусти рачунарима који су позданији и у односу на човјека, те мање 

подложни грешкама.  

ADAS систем се састоји од више појединачних, обично независних, подсистема, 

као на примјер:   

 детекција трака на цести; 

 аутоматска контрола брзине; 

  препознавање саобраћајних знакова; 

  детекција пјешака; 

  приказ окружења возила итд.  
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Сваки од наведених система користи себи својствене уређаје за детекцију и 

спознавање властитог окружења. На тај начин систем за аутоматску контролу брзине 

користи радар, како би имао увид да ли се испред нашег возила и на којој 

удаљености налази друго возило,  систем за препознавање трака који користи камере 

заједно са алгоритмима за анализу слике да би утврдио позицију аутомобила на 

цести, или систем за помоћ при паркирању који користи ултразвучне сензоре. 

Различити типови уређаја за детекцију спољне околине имају своје предности и 

недостатке. Тако нпр. радари слабо раде у лошим временским условима, 

ултразвучни сензори нису предвиђени за рад на велику даљину, камере лоше раде 

при недостатку видљиве свјетлости. 

 Из тога разлога комбинацијом више различитих уређаја предностима једних 

надомјештавају се недостаци других. Коришћење више различитих извора 

информација ради добијања прецизнијих резултата називамо сензорска фузија. 

Свеукупно добијамо систем који је више него довољно способан за препознавање 

сопственог окружења и функционисања у истом.  

 

Слика 1: Приказ различитих ADAS система у савременом возилу 

 

2.2 ADAS платформе – основни принципи 

Независно од произвођача, све ADAS платформе имају сличну хардверску 

структуру.  
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Заједничка ствар за већину ADAS платформи је посједовање чипа који се састоји 

од више процесора различитих намјена и функционалности. То су обично процесор 

опште намјене за стандардне системске и апликативне послове, дигитални сигнал 

процесор (енг. DSP – Digital Signal Processor) за обраду алгоритама као што је 

алгоритам за аугментацију графичког приказа околине возила, и неки од графичких 

процесора. Поред поменутих процесора могу још да подржавају графичку акцелерацију 

и чипове са алгоритмима за препознавање дводимензионалних и тродимензионалних 

објеката.  

Основни принцип и логика по којој различите ADAS платформе раде је такође 

сличан. Сав процес од почетка гдје се врши пријем информација у систем па све до 

краја, гдје систем доноси одлуке и дјелује на основу њих, можемо подијелити у четири 

основна корака: 

 Ослушкивање околине и прикупљање података (Sensing and Perceiving); 

 Обрада прикупљених података (Processing data); 

 Доношење одлуке на основу резултата обраде  (Decision making); 

 Дјеловање на основу донешене одлуке (Taking action). 

На Слици 2 приказани су основни кораци заједнички за све ADAS платформе. 

 

Слика 2 : Приказ тока информација од пријема до извршења потребе акције 

Прво се врши очитавање вриједности са свих уређаја, затим обрадом добијених 

података и њиховом фузијом доносимо одлуку о даљој контроли над возилом.  

2.2.1 Сензорска фузија  

Сензорска фузија представља процес комбиновања и обраде података са више 

различитих улаза у систем а све у циљу добијања поузданијих резултата за разлику од 

тога када би они зависили само од појединачних догађаја. Управо та позданост 

података и могућност брзе вишепроцерсорске обраде чине да сензорска фузија заузме 

једно од важнијих мјеста у ADAS системима[2]. На Слици 3 приказан је основни 

концепт сензорксе фузије. 
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Слика 3 : Концепт сензорске фузије 

 

Табела 1 : Неки од алгоритама који се користе у сензорској фузији 

Назив алгоритма Опис алгоритма 

Аутоматско паркирање возила 

На основу ултразвучних сензора, камера и 

алгоритама који врше обраду података 

самостално проналази слободан простор 

за маневрисање, ако постоји.  

Адаптивна контрола брзине 
Адаптивна контрола брзине у саобраћају 

коришћењем радарских сензора. 

Детекција саобраћајних знакова 
Техонологија која возилу омогућује 

препознавање саобраћајних знакова. 

Кретање у супротном смјеру 

Коришћењем GPS-a звучним сигналима 

упозорава возача на кретање возила у 

супротном смјеру. 
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2.3  Приказ окружења возила коришћењем камера 

 

Коришћење камера у ADAS системима има веома широку примјену. Од 

детекције линија на возној траци, детекције пјешака и бициклиста, до приказа 

окружења при вожњи у назад или посматрања активности самог возача. 

Коришћењем посебне врсте сочива (енг. Fisheye lens) могуће је проширити опсег 

посматрања околине у односу на стандардне леће и тако добити ширу слику нашег 

окружења. Комбиновањем више оваквих камера уз одређене алгоритме, добијамо 

потпуни преглед окружења возила, свих 360 степени (енг. Surround View) као што је 

приказано на Слици 4. 

 

 

Слика 4: Потпуни приказ окружења возила (Surround View) 

 Свака камера независно једна од друге врши снимање околине. Резултат је 

закривљена слика која покрива угао од 180 степени. Након тога коришћењем 

алгоритама врши се геометријско поравнање слике. Сада када имамо све четири 

слике исправљене врши се синтеза слика и добијамо једну слику. За прецизније 

корекције могуће је користити и алгоритме за побољшање контраста. 
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 На Слици 5 приказан је примјер рализације потпуног окружења од стране 

Текстас Инструментса. 

  

 

Слика 5 : Примјер реализације потпуног окружења возила од стране TI-a 

 

 На Слици 6 приказан је један од примјера реализације аугментованог приказа 

окружења на дисплеју возила.  

 

 

Слика 6 : Примјер агументованог приказа окружења возила 
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3. Концепт рјешења 

 

У овом поглављу описана је предложена софтверска архитектура одговорна за 

обраду података притстиглих са ултразвучних сензора, њихово уобличавање и 

прослијеђивање вишим словјевима система. Као и алгоритам на коме је рјешење 

засновано. 

3.1 Алгоритам тока података 

 У зависности од прикупљених података са сензора, који представљају 

удаљеност између препреке и возила, врши се означавање критичних зона на видео 

приказу окружења возила, а све у циљу правовременог обавјештавања возача о 

потенцијалним пререкама. На Слици 7 представњена је основна идеја за аугментацију 

графичког приказа. 

 

Слика 7: Основна идеја аугментације графичког приказа 
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 На Слици 8 приказан је алгоритам на коме је занована реализована софтверска 

архитекутра. Одлука да ли зона треба бити означена, и ако да, која од њих и на којој 

позицији, зависи од алгоритма који је прилазан на следећој слици. Једноставан разлог 

томе је што различити типови возила могу имати и различит број сензора, зависно од 

њихове величине и намјене (путнички аутомобили, аутобуси, камиони са приколицом).   

 

Слика 8: Алгоритам за аугментацију приказа окружења возила 

Улази у алгоритам су подаци са ултразвучних сензора, које добијамо у 

временском формату, тј. колико времена (милисекунди) ја прошло од када је талас 

кренуо од сензора, дошао до објекта и вратио се назад.  Брзина кретања таласа је 340 

m/s или 34 cm/ms. Талас путује до објекта и назад, па добијено вријеме половимо. 

 

           
                      

    
 

 

 На Слици 9 приказан је основни принцип фунцкционисања ултразвучних 

сензора.  
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Слика 9: Начин рада ултразвучног сензора 

Ако је израчуната даљина испод 200 сантиметара, апликација за приказ околине 

возила добија контролни сигнал који у себи садржи позицију и боју зоне коју требамо 

означити. 

3.2 Предложена архитектура софтвера 

Софтверска арихитектура се користи за апстракцију сложенијег система и 

његову подјелу на независније цијелине што омогућује бржу и лакшу 

имплементацију[3]. У овом раду предложена је трослојна архитектура као на Слици 

10. 

 

 

Слика 10: Предложена архитектура софтвера 
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3.2.1 Слој за прикупљање података  

Најнижи слој (Perception Layer) задужен је за прикупљање података са више 

различитих улаза у систем. Прикупљање представља само једну од радњи које се 

извршавају у овом слоју. Ту се такође врше уобличавања улазних података и подижу на 

одређени ниво апстракције ради лакшег коришћења улазних информација у вишим 

нивоима програмске подршке.  

 

3.2.2 Управљачки слој 

Средњи слој (Decision Layer) је задужен за обраду пристиглих података из нижег 

слоја и доношења одлука на основу обрађених информација. Два основна блока у 

средњем слоју су:  

 Блок за обраду пристиглих података из нижег слоја (Data processing); 

 Управљачки блок за генерисање контролних сигнала на основу резултата 

обраде (Decision manager). 

3.2.2.1  Блок за обраду података (Data processing) 

У блоку за обраду података вршимо прихват података из нишег слоја и вршимо 

њихову  обраду и уобличавање, подизање обрађених информација на виши ниво 

апстракције. Из Perception layer-а  добијамо податке у сантиметрима са одређеног броја 

сензора. У нашем случају шеснаест сензора. Након фузије вриједности са свих сензора 

као резултат добијамо информацију од удаљности објеката и њиховој позицији у 

околини возила. Информација је доведена на виши ниво апстракције и пренешена до 

управљачког блока.  

 

3.2.2.2  Управљачки блок (Decision manager) 

Када подаци буду обрађени и подигнути на виши ниво апстракције, у управљачки 

блок стиже информација коју зону и којом бојом је потребно означити на екрану 

возила. Исто тако, у случају више уређаја који генеришу податке на нижем слоју 

(камере или радари), управљачки блок треба да изврши сензорску фузију и пошаље 

управљачке сигнале ка потребним блоковима или у слој који је по хијерархији изнад 

њега.  
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3.2.3 Апликациони слој 

Апликациони слој (Application layer) као највиши слој софтверске архитектуре 

задужен је за прихват информација највишег нивоа апстракције и управљање 

апликацијама које возачу путем видеа или звука дају обавјештења о могућим 

препрекама у околини возила.   

Прихватањем контролних информација из средњег слоја вршимо исцртавање зона 

у апликацији за приказ околине возила и на тај начин вршимо аугментацију и дајемо 

прецизније и лакше детектовање препрека возачу. 

 

3.3 Скалабилност и преносивост слојева 

Сврха слојевите софтверске архитектуре јесте управо да се што је више могуће 

смање међусобне зависности између сусједних слојева. Управо то ће нам омогућити да 

будуће измјене у једном слоју не утичу или веома мало утичу на функционалност слоја 

који је на њега наслоњен.  

На тај начин је организована и наша структура софтвера. Средњи слој (Decision 

layer) зависи само од нижег слоја (Perception layer), тачније од структуре података коју 

му шаљемо, а не од саме функционалности слоја. То значи да све будуће измјене у 

функционалности најнижег слоја неће утицати на рад виших слојева све док им 

шаљемо унапријед договорени тип података, као једину међузависност. Исто тако један 

слој може да комуницира само са слојем изнад себе. 

На овај начин омогућено је да на лак начин уводимо нове блокове односно 

функционалности на сваки слој а да нам нису потребне веће измјене у самом систему. 

Напримјер да на апликационом нивоу направимо подршку за звучну 

сигнализацију возачу при паркирању возила, из средњег слоја ћемо прослиједити само 

још један додатни параметар уз постојећу структуру која се шаље и тако на брз и 

једноставан начин добити потпуно нову функционалност.     
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4. Програмско рјешење 

 

За реализацију рјешења коришћено је развојно окружење Code::Blocks, верзија 

16.01 и програмски језик С. Изглед развојног окружења је приказан на Слици 11. 

 

 

Слика 11: Приказ развојног окружења Code::Blocks 
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Подаци са сензора се скупљају на најнижем слоју док се на вишим слојевима 

врши њихова обрада и апстракција. Ток података кроз слојеве и блокове приказан је на 

слици 12.  

 

 

Слика 12: Приказ тока података по слојевима и модулима 

4.1 Модул за прикупљање података 

 

У модулу за прикупљање података (perceptionModule.c) вршимо прикупљање 

података са више ултразвучних сензора. У нашем случају шеснаест сензора правилно 

распоређених, четири на свакој страни возила. Очитавање података је могуће вршити 

на два начина:  

 Сталним провјеравањем пристиглих података у једнаким временским 

размацима (Polling); 

 Асинхроно: преко функција повратног позива (Callback-а). 

У датом рјешењу вршимо стално провјеравање пристиглих података у једнаким 

временским размацима. Пристигли подаци су у милисекундама што нам не предстваља 

податак од посебног значаја. Стога је неопходно извршити претварање података у 

употребљив и смислен тип као напримјер дужина у сантиметрима. 
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Добијенe резултате за све сензоре смјештамо у следећу структуру:  

typedef struct _SensorEvent 

{ 

    unsigned int sensorPositions[NUMBER_OF_SENSORS]; 

    unsigned int sensorValues[NUMBER_OF_SENSORS]; 

}tPERCEPTIONMOD_SensorEvent; 

 

Структура садржи два низа: 

 sensorPositions: позиције сензора помоћу којих су једнозначно одређени; 

 sensorValues: вриједности сензора на свакој од одговарајућих позиција. 

 

Прикупљене податке шаљемо вишем слоју помоћу функције повратног преноса 

чији је аргумент горе поменута структра. Слиједи декларација коришћене функције: 

static sensorCallback 

PERC_PerceptionCallbackFunction(tPERCEPTIONMOD_SensorEvent* 

sensorEvent); 

 Тип: показивач на функцију DEC_CollectingData из управљачког слоја 

модула која ће се позвати када подаци буду спремни; 

 Аргументи: структура са подацима о позицији и вриједностима сензора; 

 Повратна вриједност: адреса функције на коју показује. 

4.2 Управљачки модул 

У овом модулу вршимо прихватање података из претходног модула и њихову 

обраду. Осим тога се врши и апрстракција података који представљају резултате обраде 

и прослијеђују се ка вишем слоју. 

Функцијом повратног позива из најнижег слоја прозивамо функцију: 

static void DEC_CollectingData (tPERCEPTIONMOD_SensorEvent 

*sensorEvent); 

Опис функције: 

 Тип: void – функција не враћа повратну вриједност; 

 Аргумент: сензорска структура са вриједностима и позицијама 

сензора; 

 Повратна вриједност: -  

Након што су нам пристигли подаци са сензора, вршимо њихову калибрацију, у 

случају да немамо по четири сензора са сваке стране возила. Калибрација нам 
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омогућава да ако немамо довољан број сензора искористимо постојеће које су на тој 

страни возила и на тај начин опет генеришемо информацију. Због недостатка сензора 

информација неће бити исте тачности као у случају да су присутна сва четири сензора, 

али ипак имамо информацију о препрекама у околини возила. Функција за калибрацију 

сензора има следећу декларацију: 

 

static void DEC_CalibrateSensors(int start, int mergeStep); 

 

Опис функције: 

 Тип: void – функција не враћа повратну вриједност; 

 Аргументи: start и mergeStep; 

 Повратна вриједност : - 

Први аргумент start представља позицију сензора којом је једнозначно одређен. 

Док други аргумент функције mergeStep представља степен калибрације. Тачније то је 

цијели број који нам говори колико зона ће зависити од једног сензора ако нам 

недостаје неки од њих на одређеној страни возила. 

Након што смо извршили калибрацију сензора и имамо тачно сазнање о 

удаљености објеката од возила са свих страна можемо донијети одлуке да ли и на који 

начин ћемо обавјестити возача. Стога позивамо следећу функцију: 

 

static void DEC_DecisionMaking(); 

 

У поменутој функцији одлучујемо на основу удаљености објеката од возила да ли 

ћемо и којом бојом означити зоне на графичком приказу околине возила на следећи 

начин: 

 0   ≤  ДАЉИНА
1
  < 30: црвена боја; 

 30 ≤  ДАЉИНА   < 80: жута боја; 

 80 ≤  ДАЉИНА   < 200: зелена боја; 

          ДАЉИНА   ≥ 200: нема упозорења. 

 

Након доношења одлуке за сваку зону појединачно податке чувамо у следећој 

стуктури: 

 

                                                 

1
 Вриједности за даљину су представљене у сантиметрима 

 



Програмско рјешење 

18 

typedef struct _DecisionEvent 

{ 

    unsigned int areaPosition[NUMBER_OF_AREAS]; 

    tDECISIONMOD_DRIVING_ZONES zone[NUMBER_OF_AREAS]; 

}tDECISIONMOD_DecisionEvent; 

  

 Структура садржи два низа:  

 areaPosition: позиција зоне коју ћемо исцртати у графичкој 

апликацији за приказ околине возула на неком од дисплеја у  

возилу; 

 zone:  боја зоне, може бити без боје, црвена, жута и зелена. 

 

Након попуњавања поменуте структуре вршимо позив следеће функције: 

 

static decisionCallback DEC_DecisionCallbackFunction  

(tDECISIONMOD_DecisionEvent* decisionEvent); 

 

 Опис функције: 

 Тип: показивач на функцију APP_DrawingData у апликационом 

слоју; 

 Аргумент: структура са позицијом зоне и бојом зоне коју треба 

приказати; 

 Повратна вриједност : адреса функције на коју показује. 

 

4.3 Апликациони модул 

Овај модул је задужен за прихват података из претходно поменутог модула и 

вржи аугментацију графичког приказа околине на следећи начин: 

Након што сви подаци са сензора буду обрађени у нижим слојевима и када 

знамо тачно коју зону на којој позицији и са којом бојом треба да прикажемо возачу 

прозива се следећа фунцкија: 

 

static void APP_DrawingData(tDECISIONMOD_DecisionEvent* 

data); 
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  Опис функције: 

 Тип: void – функција не враћа повратну вриједност; 

 Аргумент: структура са тачном позицијом зоне и бојом зоне коју 

треба приказати; 

 Повратна вриједност : - 

 

Позивом поменуте функције врши се приказ зона на дисплеју који приказује 

околину возила. На овај начин возачу се сугерише колико близу или далеко се налазе 

препреке, као и преостали слободни простор за маневрисање возилом. 

 

 

 



Закључак 

20 

5. Резултати 

 

Тестирање и имплементација су извршене на циљној платформи приказаној на 

слици 13.  

 

Слика 13 : AMV Alpha board 

 

Платформа посједује четири камере и шеснаест ултразвучних сензора. За 

добијање коначне слике као и прикупљања вриједности са сензора потребно је 

одређено вријеме. ADAS платформа има три VIP (VIP – енг. Video Input Port) порта за 
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пријем видеа са камера. Сваки порт има два одсјечка или слајса (енг. Slice -  одсјечак ) а 

сваки слајс има два порта А и Б на чијем узлазу прима видео са камере, тако да један 

VIP порт може да прими видео са четири камере[4]. Исто тако на платформи је могуће 

исцртати четири различита видео објекта. Под видео објектом се подразумјевамо једну 

засебну цјелину која се исцртава на дисплеју. Једна таква цјелина је напримјер испис 

текста на дисплеју и искоришћености процесора или аугментован приказ околине.   

Да би се приказао видео потребно је да се изврше одређени задаци (енг. Tasks - 

задаци). Основи задаци су прихват - Capture, синхронизација Sync_sv, обрада на DSP и  

приказ видеа на дисплеју Display_sv. У Capture се врши прихват видеа са камера на 

једном видео порту. Након тога прелазимо у стање Split гдје се врши развдајање видеа 

на четири посебна дијела који представљају улазе са сваке камере. Након тога у стањy 

Sync_sv вршимо синхронизацију да би за даљу обраду сви подаци долазили у исто 

вријеме на обраду.  Када су сва четири видеа синхронизована податке шаљемо на DSP, 

прелазимо у стање Alg_Synthesis  и врше се спајања више видеа у један видео као и 

алгоритам за обраду података са сензора. Након завршене обраде прелазимо у стања 

Display_sv и на дисплеју се приказује аугментован приказ возачеве околине са свим 

потребним зонама.  

Табела 2 : Приказ потрошње времена по задацима 

 

 

 Из табеле 2 уочавамо да највише времена одлази на обраду података на ДСП-у. 

Разлог томе су алгоритми који се на њему извршавају. Синхронизација видеа и приказ 

на дисплеј ће у већини случајева имати приближне вриједности онима у табели, што 

доводи до закључка да будуће оптимизације могу се односити једино на унапређењу 

коришћених алгоритама на ДСП-у. 
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Тестирање је извршено на два тестна случаја. У првом случају објекат се налази 

са само једне стране возила, док у другом тестном случају имамо два детектована 

објекта. На сликама 14 и 15 приказани су резултати на дисплеју, респективно. 

 

 

Слика 14 : Приказ детекције објекта са предње стране возила 

 

 

Слика 15 : Приказ детекције објекта са више страна 
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6. Закључак 

 У оквиру рада представљено је рјешење за аугментацију графичког приказа 

околине возила. Да би возачу на што лакши начин било омогућено уочавање препрека 

вршимо исцртавање зона у различитим бојама у зависности од удаљености пререка од 

возила. Због непотпуне имплементације циљне платформе, исцртавање се врши у једној 

боји, али динамика кретања зона извршава се у потпуности. 

Исто тако, у раду је предложен централизован систем који врши прикупљање 

података на нижим слојевима и врши њихову обраду и слање ка вишим слојевима. Ова 

архитекура нам омогућује да виши слојеви програмске подршке добију податке на 

већем нивоу апстракције а све у циљу њихове лакше обраде. 

 Могуће оптимизације будућег рада могу се огледати у имплементацији 

децентрализоване архитектуре и додавањем камера за детекцију пјешака, како би се 

употпунила аугментација приказа околине возила.   

 

 

 

 

 

 

 

 



Литература 

24 

7. Литература 

 

[1] Advanced driver assistance systems, 

http://www.qnx.com/content/qnx/en/products/adas/index.html 

[2] Bogdan Kreczmer (2010). Objects Localization and Differentiation Using Ultrasonic 

Sensors, Robot Localization and Map Building 

http://cdn.intechopen.com/pdfs/10581.pdf Data fusion model 

[3] Alan N. Steinberg ; Christopher L. Bowman and Franklin E. White (1999) 

"Revisions to the JDL data fusion model" 

https://www.researchgate.net/publication/228647797_Revisions_to_the_JDL_Data_

Fusion_Model 

[4] Automotive machine vision alpha reference board on Texas Instrumensts SoCs 

http://www.rt-rk.com/news/195-rt-rk-presents-automotive-machine-vision-alpha-

reference-board-on-texas-instruments-socs 

 

http://www.qnx.com/content/qnx/en/products/adas/index.html
http://cdn.intechopen.com/pdfs/10581.pdf%20Data%20fusion%20model
https://www.researchgate.net/publication/228647797_Revisions_to_the_JDL_Data_Fusion_Model
https://www.researchgate.net/publication/228647797_Revisions_to_the_JDL_Data_Fusion_Model
http://www.rt-rk.com/news/195-rt-rk-presents-automotive-machine-vision-alpha-reference-board-on-texas-instruments-socs
http://www.rt-rk.com/news/195-rt-rk-presents-automotive-machine-vision-alpha-reference-board-on-texas-instruments-socs

