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2 Wprowadzenie do Backeye®360 HD

System firmy Brigade — BN360-300 seria Backeye® 360° HD jest zaawansowanym uktadem monitoringu wizyjnego,
ktéry daje symulowany widok pojazdu z lotu ptaka o wysokiej rozdzielczosci, umozliwiajac kierowcom zobaczenie
wszystkiego dookotfa pojazdu na jednym obrazie. Kierowcy korzystajgcy z systeméw Backeye®360 HD mogg uzyskaé
znacznie lepszg widoczno$¢ martwego pola i manewrowos¢ przy niskiej predkosci w poréwnaniu z tradycyjnymi
uktadami monitoringu wizyjnego. System BN360-300 skitada sie z czterech kamer ultraszerokokagtnych 720 p HD firmy
Brigade, jednostki sterujgcej oraz zespotéw przewoddéw zasilania i interfejsu. Dzieki symetrycznym rozmieszczeniu
ultraszerokokatnych kamer HD dookota pojazdu jednostka sterujgca moze zarejestrowac i przetworzy¢é obrazy
z pojedynczych kamer w jeden widok z goéry calego otoczenia pojazdu. System BN360-300 jest kompatybilny
z monitorami AHD (30fps) i CVBS (NTSC), takimi jak monitory HD z asortymentu Brigade.

Uwaga:

Ztozony widok nie jest prawdziwym panoramicznym widokiem z géry i obiekty moga wydawaé sie
znieksztatcone, czesciowe lub dalsze/blizsze niz w rzeczywistosci — zwlaszcza w obszarach, gdzie obraz jest
kombinacjg obrazéw z dwéch kamer (tj. gdzie ,przenikajg sie” obrazy z dwéch kamer). Montaz i rozruch
systemu Backeye®360 HD firmy Brigade powinien byé wykonywany przez kompetentnych i wyszkolonych
technikow. Instalator jest odpowiedzialny za zdatnos$¢ calego uktadu do pracy zgodnie z przeznaczeniem
i przestrzeganie odnosnych przepiséw i ustawodawstwa. Operatorzy pojazdéw, w ktorych zainstalowany jest
system Backeye®360 HD Brigade powinni byé w petni swiadomi, jak interpretowaé¢ obrazy przedstawiane
przez system, tak aby nie odwracatly ich uwagi, nie powinni tez catkowicie na nich polega¢. Brak uwagi moze
powodowa¢ wypadki. Uklad ma wspomagaé¢ operatora, ktéry musi nadal koncentrowaé¢ sie na obstudze
pojazdu, przestrzega¢ przepiséw ruchu drogowego oraz przepisow lokalnych i nadal wykorzystywaé swoje
wyszkolenie, zmysly i inne pomoce zainstalowane w pojezdzie, takie jak lusterka, jakby to robit, gdyby nie
miat tego systemu. Nic nie zwalnia operatora z odpowiedzialnosci za obstuge pojazdu w sposéb wiasciwy
i zgodny z prawem.

2.1 Cechy produktu

e Pelny widok 360° otoczenia pojazdu na jednym obrazie podany przez symulowany widok z lotu ptaka
w standardzie 720P AHD (30 fps) lub CVBS (NTSC)
e 4 ultraszerokokgtne kamery 720P HD z poziomym polem widoku do 185° dajgce ulepszony obszar widziany
nawet na widokach z pojedynczych kamer (w poréwnaniu z tradycyjnymi uktadami kamer)
e Widoki niestandardowe przez oprogramowanie kalibracyjne
o Widok ruchu poprzecznego z przodu/z tylu — przetworzony obraz z pojedynczej przedniejitylnej kamery
zwracajgcy uwage na skrajne katy pola widzenia
o Nlestandardowe pozycje obrazu 360° (np. widoki 270° dla pojazdéw przegubowych)
4 wejscia wyzwalacza: wsteczny/lewy/prawy/sygnat predko$ci

2.2  0Ogodlny wyglad wyswietlacza (widok domysiny)

|
BRIGADE
BACKEYE360°

Widok z pojedynczej kamery — pokazuje normalny widok z jednej kamery (np. przednia, tylna, lewa lub prawa)
Obraz widoku otoczenia 360° — symulowany widok pola dookotfa pojazdu 360° z lotu ptaka

Logo Brigade — niewidoczne na widokach petnoekranowych w orientacji pionowej

Grafika z informacjg o widoku — piktogram pokazujacy, z ktérej pojedynczej kamery widok jest aktualnie
wyswietlany

PR
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Uktad BN360-300 moze by¢ zainstalowany w trybie wyswietlacza poziomego albo pionowego, w zaleznosci od
preferencji uzytkownika. Zgdana orientacja/uktad monitora okresla, ktéra konfiguracja widoku bedzie zastosowana
podczas instalacji systemu. System BN360-300 jest kompatybilny z asortymentem monitoréw Brigade i monitorami
klienta, ktére sg zgodne z system CVBS lub AHD 1.0.

2.3 Konfiguracje wyswietlacza

2.3.1 Tryb poziomy

W przypadku trybu poziomego monitor jest instalowany w orientacji poziomej.
System moze pokazywac obraz widoku otoczenia 360° obok widoku z pojedynczej | |
kamery lub petny obraz widoku z pojedynczej kamery. Widok domys$iny i widoki '
wyzwalane mozna przypisa¢ w narzedziu konfiguracji Backeye 360 HD.

2.3.2 Tryb pionowy
W przypadku trybu pionowego monitor jest instalowany w orientacji pionowe;.

System moze wyswietla¢ obraz widoku otoczenia 360° na petnym ekranie dla e [T
wigkszego widoku 360° albo moze pokazywa¢ obraz widoku otoczenia 360° nad | =

(dla tylnej kamery) lub pod (dla przedniej/bocznej kamery) widokiem z pojedynczej o e
kamery. Widok domysiny i widoki wyzwalane mozna przypisa¢ w narzedziu %‘
konfiguracji Backeye 360 HD. k

2.4  Konfiguracje widokéw

Uktad ma mozliwos¢ przechowywania 10 réznych widokéw na konfiguracje (poziomo lub pionowo)

Tryb widoku Poziomo Pionowo

-
©

Z gory + lustrzany widok z tytu v v

Z gory + widok z przodu

AN

Z gory + widok z lewej strony

«

Z gory + widok z prawej strony

ANV NI NI

Petny widok z gory

Petny widok z przodu

Petny widok z tytu

Petny widok z lewej

© |0 (N | |o(h |w|N |-

Petny widok z prawej

=
o

Ruch poprzeczny z przodu

ANV NI NI N NN

[
[N

Ruch poprzeczny z tylu




2.5 Tryby widoku
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Tryby widoku sg réznymi widokami, jakie system moze wyswietla¢ w kazdym trybie wyswietlacza. Przyktady wyzej
wymienionych obrazy trybéw widoku sg pokazane w tabeli ponizej:

Widok

Opis

Przyktad obrazu

Widok z gory + z tylu
Widok z géry + z przodu
Widok z goéry + z lewej
Widok z géry + z prawej

»Widok z géry” odnosi sie do obrazu
widoku z lotu ptaka 360°/otoczenia, obraz
pojazdu znajduje sie w srodku obrazu 360°
i jest umieszczony po prawej stronie
obrazu (dla konfiguraciji poziomej) lub
nad/pod obrazem (dla konfiguracji
pionowej) z pojedynczej kamery (np.
kamery przedniej/kamery tylnej itd.)

Petny widok z gory

Petny ekran 360°, widoki tylko w trybie
pionowym.

Prz4d (petny)
Tyt (petny)
Lewa (petny)
Prawa (petny)

Pokazuje widoki z pojedynczej kamery
przedniej/tylnej/lewej/prawej tylko w trybie
petnoekranowym.

Ruch poprzeczny z przodu
Ruch poprzeczny z tytu

Symuluje kamery umieszczone w rogach
pojazdu bedacego przed skrzyzowaniem.
Ten widok szczegolnie pokazuje skrajne
katy widokéw przedniego/tylnego, gdzie
przechodnie lub pojazdy mogg przekraczac
tor ruchu pojazdu np. jesli pozycja kierowcy
jest odsunieta do tytu od czota pojazdu.

Uwaga: ten tryb widoku powinien by¢
stosowany tylko do obserwowania
obszaréw naroznych, a nie kiedy
potrzebne jest peine przednie/tylne pole
widzenia.




Widok ruchu poprzecznego symuluje kamery zamontowane w rogach pojazdu, co poprawia znajomos¢ sytuacji
z przodu lub z tylu pojazdu, np. podczas zblizania sie do skrzyzowania (szczegdlnie przydatne, gdy pozycja kierowcy
jest odsunieta do tylu od czota pojazdu).

2.6  Widok ruchu poprzecznego

Ten widok jest generowany przez wycigganie i przetwarzanie obrazéw z przedniej lub tylnej kamery i usuniecie
widoku czesci srodkowej. Dwa obrazy ,narozne” sg wtedy umieszczane obok siebie, a czerwona linia pokazuje
kierowcy, ze ten widok nie jest normalnym widokiem z kamery przedniej/tylne;j.

Poniewaz te widoki wykorzystuja tylko czesci narozne obrazu z pojedynczej kamery, usuwane jest srodkowe
pole widoku (zwykle strefa bezposrednio przed/za pojazdem), co tworzy duze martwe pole. Skrajne katy
obrazu z kamery moga wydawaé sie mocno znieksztalcone. Brigade zaleca, aby ten widok nie by}t
wykorzystywany do manewrowania pojazdem, powinien by¢ uzywany wytacznie do monitorowania obszaréw
naroznych przed przetagczeniem na widok normainy.

Petny widok z przodu Widok ruchu poprzecznego z przodu

BRIGADE BRIGADE
Bf\(:KEYE:SGO ) BACKEYE360°

Uwaga: powyzszy obraz jest tylko przyktadem i pokazuje, jak mégtby wyglada¢ widok dla idealnych lokalizacji
montazu kamer. Montaz kamer na nizszej wysokosci spowoduje pogorszenie efektywnosci tego widoku.

Przyktady przedstawione ponizej pokazuja, jak mogtby wygladaé ten widok. Samochody byly zaparkowane przed i za
pojazdem w podobnych odlegtosciach.

Kamera na wysokosci 0,6 m:

BRIGADE BRIGADE
DAGKEYE300° DACKEYEIGD®

Widok jest nisko nad ziemia, staba widocznos$¢ Pojazdy pokazujg sie w widoku znacznie
skrajnych obszaréw, pojazdy poza widokiem. znieksztatcone, ale obiekty sg wyrazne. Duze martwe
pole w srodkowym polu widoku.

Kamera na wysokosci 1,8 m:

BRIGADE BRIGADE
DAGKEYE300° DACKEYEJ00®

pETe 4 253 : =
.t\:_\ | l
Foe 1
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|

Widok jest wyraznie wyzej nad ziemig, obiekty w Wyraznie wida¢ pojazdy w srodku ekranu, przedmioty
skrajnych obszarach sg lepiej widoczne, cho¢ nadal sg znieksztalcone, ale wyrazne i znacznie bardziej
niewyrazne/nieoczywiste, czerwony pojazd po prawej oczywiste. Czerwony pojazd jest wyraznie widoczny.

stronie obrazu jest prawie niewidoczny.



3 Elementy systemu

3.1 Zestaw Backeye® 360° - BN360-300

Ponizej znajduje sie wykaz elementéw, ktére sg dostarczane w ramach systemu BN360-300.

3.1.1 Jednostka sterujgca - BN360-300-ECU

taczy kamery z monitorem, przetwarza ziozone obrazy i zawiera
oprogramowanie dla menu konfiguracyjnego funkcji on-screen display (OSD).

3.1.2 Kamery (4 x) - BN360-1000C

Komplet czterech ultraszerokokatnych kamer 720 HD wraz ze wspornikiem
montazowym i obudowa.

3.1.3 Zespodt przewodow wejscia wideo — BN360-VIN-01

Zespot przewoddw wejscia wideo zapewnia mozliwos¢ potgczenia pomiedzy 4
kamerami i jednostkg sterujaca.

3.1.4 Zespot przewodow wyjscia wideo — BN360-VO-01

Zespot przewodow wyjscia wideo zapewnia mozliwo$¢ potgczenia pomiedzy
jednostka sterujgcg a monitorem (CVBS albo AHD)

3.1.5 Zespdt przewododw zasilania — BN360-PWR-01

Zesp6t przewodow zasilania zapewnia mozliwos¢ potgczenia pomiedzy
jednostka sterujgca a zrédiem zasilania pojazdu.

3.1.6 Wiagzka przewodoéw interfejsu — BN360-INT-01

Wigzka przewodow interfejsu zapewnia mozliwos¢é potgczenia pomiedzy
jednostka sterujgca a przyciskiem ustawien i wyboru widoku.

3.1.7 Kabel wyboru wyjscia wideo — BN360-VBV-L4015

Kabel wyjscia wideo zapewnia mozliwos¢é podigczenia gtéwnej wigzki
przewodow interfejsu do monitoréw stylu VBV firmy Brigade.

3.1.8 Przycisk ustawien i wyboru widokéw — BN360-CP-01

Przycisk ustawien i wyboru widokéw jest stosowany do kalibracji i zmiany
widoku. Przycisk ustawien i wyboru widokéw nie musi by¢ zamontowany do
uzywania przez kierowce.

3.1.9 Zestaw montazowy kamer - BN360-1000C-FIX

Zestaw montazowy zawiera wszystkie wymagane elementy do zamocowania
kamer do pojazdu. Sktada sie z wkretéw samogwintujacych, wkretéw do metalu
z nakretkami i nakretek.
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3.2 Narzedzia kalibracyjne

Ponizej znajduje sie wykaz elementow, ktére sg wymagane do kalibracji produktow Backeye360°.

3.2.1 Narzedzie kalibracyjne — BN360-CT-01

Stosowane do transferu danych zapisanych na karcie SD (np. kalibracje, rejestracja
obrazéw, kopia zapasowa danych) pomiedzy jednostkg sterujgcg a komputerem.

Uwaga: Brigade zaleca stosowanie kart SD dotagczonych do zestawu narzedzi
kalibracyjnych. Aby uzyska¢ najlepsze wyniki, nalezy stosowaé karte klasy 4
0 poj. 4 GB od renomowanego producenta. System BN360-300 nie jest
kompatybilny z kartami SDXC.

3.2.2 Maty kalibracyjne (4 x) - BN360-CAL-MAT

Te maty ukifada sie wokét pojazdu w celu przeprowadzenia kalibracji kamer dla
obrazu widoku otoczenia 360°.

3.2.3 Pamie¢ USB - BN360-300-USB

Pamie¢ USB zawiera catos¢ dokumentacji, oprogramowanie i pliki pomocnicze
wymagane do zainstalowania i skalibrowania systemu BN360-300, wigcznie
z oprogramowaniem kalibracyjnym Brigade Backeye®360°.

Aby uzyska¢ najnowszg zawarto$¢ USB, odwiedz strefe wsparcia produktu na
witrynie Brigade Electronics: https://brigade-electronics.com/product-support-area/.

FTRI[TNSI Oriving Global Safety © ®-
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4 Dane karty SD

4.1 Zawartosé karty SD

Karta SD zawiera wszystkie pliki niezbedne do rejestracji obrazéw z kamer, +
wykonania kalibracji pozycji kamery i zatadowania danych kalibraciji.

Dane karty SD mozna znalez¢ w pamieci BN360-300-USB w folderze ,3.0 SD Card
Data”. Wybrana konfiguracja (patrz rozdziat 2.4) bedzie decydowac, ktdre pliki bedg

BN360-300-USB (5803)
1.0 Installation and Operation Guide
2.0 Software
v 3.0 SD Card Data

uzywane podczas procedury kalibrowania. v L[ 31 Landscape
. . . . o i L. . Backeye360HD
Wiecej informacji na temat konfiguracji widoku mozna znalez¢ w rozdziale 2.4. v T 32 Portrait
Backeye360HD
4.0 Drawings
5.0 Documentation
6.0 Qverlays
4.2  Folder Backeye360HD
Folder ,Backeye360HD” zawiera wszystkie pliki istotne dla procedury kalibrowania i trzeba v §2 sbHC (F)
go na samym poczgtku procedury kalibrowania skopiowa¢ do katalogu gtéwnego karty SD. v || Backeye360HD
Folder Backeye 360HD musi byé na najwyzszym poziomie karty SD. Jesli narzedzie app
kalibracyjne nie znajdzie folderu Backeye360HD, procedura kalibracji sie nie cmd
rozpocznie. config

data

param

Wazne jest, zeby podfoldery w folderze Backeye360HD nie byly w zaden sposéb zmienione, muszg pozostaé w tym
folderze i nie mogg mie¢ zmienionej nazwy przy kopiowaniu na karte SD. Tabela ponizej przedstawia zestawienie
podfolderéw w folderze Backeye360HD i ich funkcje:

Folder gtéwny | Podfolder | Opis
app Oprogramowanie sprzetowe jednostki sterujgcej
Backup Zawiera dane zapasowe jednostki sterujgcej (utworzone tylko wtedy, gdy
utworzono kopie zapasows)
cmd Plik polecenia dla dziatan narzedzia kalibracyjnego
Backeye360HD config Plik Config dla oprogramowania kalibracyjnego
data Pliki materiatu ilustracyjnego (maska pojazdu, logo, komunikat ostrzegawczy)
image Zarejestrowane obrazy pojazdu (utworzone podczas rejestracji obrazow)
param Dane kalibracyjne kamery
4.3 Plik CMD
Najwazniejszym plikiem w folderze Backeye360HD jest plik CMD, ktory v § sDHC (F) ~  Name
znajduje sie w folderze ,cmd”. Nazwa tego pliku okresla, jakg funkcje v | | Backeye360HD
powinno wykonaé¢ narzedzie kalibracyjne. Aby zmieni¢ dziatanie app capture.cmd
narzedzia kalibracyjnego, plik CMD musi mie¢ zmieniong nazwe. and
Domysinie plik CMD nazywa sie ,capture.cmd”, aby umozliwi¢ ,
rejestracje obrazéw z kamery przez narzedzie kalibracyjne. :’” 9
ata
Uwaga: W zaleznosci od konfiguracji ustawien rozszerzen plikow param

Windows Explorer, rozszerzenie ,,.cmd” moze nie by¢ pokazane w
nazwie pliku. Jesli nie jest pokazane, nie dodawaj ,,.cmd”.

Wykaz réznych nazw plikéw i ich funkcji znajduje sie ponize;j:

Nazwa pliku | Funkcja

backup.cmd

Zapisuje dane jednostki sterujgcej, przydatny do wykonywania wielokrotnych
instalacji z tymi samymi ustawieniami.

capture.cmd

Utrwala obrazy z pojedynczej kamery do kalibracji

update.cmd

Aktualizuje jednostke sterujgca danymi z karty SD

sysinfo.cmd

Wyswietla ekran z informacjami systemowymi
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5 Instalacja sprzetu

5.1

Schemat potaczen
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“—FUSE HOLDER WITH

BLACK WIRE (VBAT_(
RED WIRE

YELLOW WIRE (VBAT)

(1,000}
(1,500}
Pozycja Nr czesci | llosé Nr modelu
1 5833 1 BN360-300-ECU
2 5807 1 BN360-300-ECU-FIX
3 4489 1 BN360-CP-01
4 4698 1 BN360-VBV-L4015
5 5798 1 BN360-VIN-01
6 5803 1 BN360-VO-01
7 5793 1 BN360-INT-01
8 5794 1 BN360-PWR-01
9 5802 4 BN360-1000C
10 5799 4 BN360-1000C-HI
11 5821 1 BN360-1000C-FIX (NIE POKAZANY)
12 5796 1 BN360-300-IG (NIE POKAZANY)

3A FUSE FITTED
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5.2 Instalacja kamer

Kamery BN360-300 powinny by¢ montowane mozliwie symetrycznie dookota a
pojazdu, najlepiej centralnie z kazdej strony. Taki uktad bytby idealny, ale -

kamery mozna rozmiesci¢ w réoznych miejscach na pojezdzie, cho¢ bedzie -

miato to wptyw na ogding jakos¢ obrazu 360°. g
Zaleca sie, zeby najpierw zamontowaé¢ kamery tymczasowo, aby oceni¢ ich ~
rozmieszczenie i ewentualnie skorygowaé przed zainstalowaniem ich na . ‘ <
state.

5.2.1 Kat montazu kamery

Kamery sg zaprojektowane do montazu na pionowej powierzchni, aby uzyska¢ prawidiowe ustawienie, tak aby okoto
10% obrazu z kamery zajmowat kadtub pojazdu, jak pokazano nizej. Nie zawsze jest to mozliwe i w tych przypadkach
moze by¢ konieczna korekta ustawienia kamery za pomocg uniwersalnych uchwytéw montazowych Brigade.

Kamery powinny by¢ montowane w réwnej linii z kadtubem pojazdu. Jesli kamery s mocowane do metalowych
czesci karoserii, nalezy dopilnowac, aby zastosowano zestaw uszczelek izolacyjnych.

Idealny montaz, kadtub pojazdu zajmuje
10% obrazu z kamery.

10%

Montaz nieidealny, w obrazie z kamery nie
wida¢ kadtuba pojazdu.

Ustawienie  kamery  skorygowane za p
pomocg wspornika montazowego.

12



Moze by¢ konieczne zamontowanie kamer na ptaszczyznie poziomej, tak jak w przypadku podwieszenia pod
kadtubem pojazdu. Podczas montazu w tej orientacji kamere nalezy obréci¢ o 180° na jej wsporniku montazowym.
W dolnym rogu obudowy kamery nalezy wykona¢ dodatkowe otwory odptywowe.

Dodatkowe otwory odptywowe

_a—

Normalne potozenie kamery Kamera obrocona o 180° w oprawie

5.2.2 Wysoko$¢ montazu kamery

Wysokos¢é montazu kamery jest krytyczna dla jakosci obrazu 360°. Zwykle kamery montowane na wiekszej wysokosci
bedg dawaly lepszy obraz widoku otoczenia 360°, jednak minimalna wysoko$¢ montazu bedzie zaleze¢ od kilku
zmiennych, tj. dlugosci pojazdu, potozenia kamer itd. Jezeli kazda kamera widzi znaczniki, jak pokazano w rozdziale
6.2, system bedzie mozna skalibrowaé, jednak ogélne wyniki dziatania mogg nie zosta¢ uznane za odpowiednie. Zbyt
nisko zamontowane kamery bedg pogarszac¢ perspektywe przedmiotéw powyzej poziomu podtoza. Na obrazie ponizej
stupek o wys. 1 m wyglada zgodnie z oczekiwaniami w kamerach bocznych, ktére sg zamontowane na dobrej
wysokosci, ale wydaje sie znieksztatcony w obrazie z przedniej kamery, ktéra jest zamontowana na wysokosci 0,6 m.

BRIGADE
RACKEYEIET"

Stupek o dtugosci 1 m pod kamerg zamontowana na Wierzch stupka widziany z gérnej perspektywy.
wysokosci 1,8 m.

BRMGADE
BACKEYEIRD"

Stupek o dtugosci 1 m przed kamerg zamontowang

na wysokosci 0,6 m. Cata dtugosc stupka widziana z gérnej perspektywy.

5.3 Trasy kabli

Kable kamer powinny by¢ prowadzone w rurkach kablowych i wzdtuz odpowiednich tras kablowych w catym
pojezdzie. Unikaé prowadzenia kabli kamer razem z kablami zasilania pojazdu, aby zapobiec ewentualnej
interferencji. Aby zapobiec uszkodzeniom kabli, przy zwijaniu nadmiaru kabla zawsze pozostaw odpowiednio duzy
promien zwoju i nie zaciskaj nadmiernie opasek kablowych. Uwaga: do przeprowadzenia przylgczy wymagany jest
otwor o $rednicy 13 mm.
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Jednostka sterujgca powinna by¢ zamontowana w miejscu wolnym od wilgoci i nadmiernego ciepta. Uwaga: podczas
normalnej eksploatacji korpus jednostki sterujagcej moze wydziela¢ troche ciepta.

5.4 Montaz jednostki sterujgcej

5.5 Podigczenie systemu

Procedury instalacji i mozliwosci potgczeh we wszystkich zastosowaniach patrz w wytycznych producenta pojazdu.
Dopilnuj, aby potgczenia zasilania i zaptonu miaty bezpieczniki u zrédta. Mozliwosci potgczenia systemu, patrz
rysunek systemu w rozdziale 5.1.

5.6  Monitor

Monitor powinien by¢ zamocowany w miejscu odpowiednim dla operatora i zgodnie z aktualnymi
przepisami/ustawodawstwem. System moze by¢ zainstalowany w widoku poziomym lub pionowym, dlatego moze byé
konieczne obrécenie monitora o 90°.

System wyswietlany domys$inie na monitorze Konfiguracja pionowa wyswietlana na monitorze
W potozeniu poziomym obréconym dla prawidtowej orientacji widoku

it o |

5.7 Pierwsze wigczenie systemu

Kiedy system jest podtgczony wg rozdziatu 5.1, wigcz zapton pojazdu i BRIGADE
sprawdz obraz na monitorze. BACKEYE3E0®

Uwaga: Komunikat ,WARNING” (OSTRZEZENIE) bedzie
pokazywany az do zakonczenia pierwszej kalibracji.

Naciskanie przycisku wyboru widoku na przycisku ustawien i wyboru
widoku spowoduje przetgczanie na kolejne widoki, dtuzsze
przycisniecie przetgcza pomiedzy widokami podzielonego ekranu
i widokami z pojedynczej kamery. To jest dobry moment, aby
sprawdzi¢ potozenie kamery zgodnie z rozdzialem 5.2. W tym celu
nalezy sprawdzi¢, czy kazda kamera widzi dwa trojkaty mat do
kalibraciji.
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6 Kalibracja pojazdu

Aby stworzy¢ uzyteczny i rzetelny obraz widoku otoczenia 360°, musi by¢ przeprowadzona petna kalibracja. Poniewaz
kazdy pojazd i instalacja sg inne, potozenia kamer muszg by¢ skalibrowane za pomoca zestawu do kalibracji Backeye

360°. Procedura obejmuje nastepujgce kroki:

Krok 1 > Instalacja pojazdu

Krok 2 > Skopiuj zawartos¢ karty SD z BN360-300-USB na karte SD.

Krok 3 > Nagraj obrazy pojazdu na karte SD

Krok 4 > Skalibruj potozenia kamer za pomocg narzedzia kalibracyjnego Backeye 360 HD

Krok 5 > Skonfiguruj widok i ustawienia wyzwalacza za pomocg narzedzia konfiguracyjnego Backeye 360 HD
(jesli niepotrzebne, pomin)

Krok 6 > Zataduj dane kalibracji i konfiguracji (jesli wymagane) do systemu BN360-300

Krok 7 > Zweryfikuj wynik kalibraciji

6.1 Srodowisko kalibragii

Dookota pojazdu potrzebne jest wolne miejsce w promieniu minimum 1 m. Podtoze musi by¢ ptaskg powierzchnia,
poniewaz na nierownym terenie kalibracja moze nie by¢ mozliwa.

6.2 Wzorzec kalibracyjny i ustawienie pojazdu

Maty kalibracyjne wymienione w rozdziale 3.2.2 powinny by¢ rozmieszczone symetrycznie dookota pojazdu, jak
pokazano na rysunku ponizej (po lewej). Idealnie bytoby, gdyby maty kalibracyjne byty umieszczone jak najblizej
kamer, jednak moze to by¢ roézne dla réznych pojazdow i typow instalacji. W kazdym razie je$li kamera widzi
wszystkie trzy wierzchotki dwoch tréjkatéw w swoim polu widzenia, jak pokazano na rysunku ponizej (po prawej),
system bedzie mozna skalibrowac. Im dokfadniej maty kalibracyjne bedg rozmieszczone dookota pojazdu, tym lepszy
bedzie wynik koncowy. W celu lepszej doktadnosci zaleca sie zastosowac linie narysowang kreda, sznurek lub
narzedzia laserowe.

Uwaga: konieczne jest, aby maty kalibracyjne byty utozone jako pokazano wyzej, przy innej orientacji mat (np.
obrécone o 90°) system nie zostanie prawidfowo skalibrowany.
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6.3  Zbior obrazéw z kamery

Przed kontynuowaniem, zawsze przed kalibracjg zaleca sie sformatowaé
karte SD.

Przy wytaczonym zaptonie samochodu wstaw narzedzie kalibracyjne do
jednostki sterujgcej BN360-300-ECU i wiacz zapton (pozycja ON).
Pokaze sie nastepujacy ekran:

Skopiuj folder ,Backeye360D” z zgdang konfiguracjg na karte SD. Wiecej
informacji na temat réznych konfiguracji wyswietlacza mozna znalez¢ w
rozdziale 2.4. Dopilnuj, aby folder ,Backeye360HD” znajdowat sie w
katalogu gtéwnym karty SD, a plik w folderze ,cmd” miat nazwe
~capture.cmd”.

Uwaga: W zaleznosci od konfiguracji ustawien rozszerzen plikéw
Windows Explorer, rozszerzenie ,,.cmd” moze nie byé pokazane w
nazwie pliku. Jesli nie jest pokazane, nie dodawaj ,,.cmd”.

W6z karte SD do narzedzia kalibracyjnego. System pokaze widoki
z pojedynczych kamer.

Potwierdz, ze kazda z kamer pojazdu widzi dwa z trojkgtow na matach
kalibracyjnych.

Jesli kamery nie widzg mat kalibracyjnych, moze by¢ potrzebne
skorygowanie pozycji mat lub kamer.

Dopilnuj, aby w kazdym z obrazéw z pojedynczej kamery (np. PRZOD,
TYL, LEWA, PRAWA) byly widziane dwie maty kalibracyjne i zeby
wszystkie 3 wierzchotki obu tréjkatow byly wyraznie widoczne i nie byty
zastoniete.

Dla idealnej kalibracji tréjkaty powinny znajdowaC sie w obszarze
wyznaczonym liniami prowadzgcymi pokazanymi na CZERWONO na
obrazie po prawej stronie.

Kiedy kazda kamera bedzie wyraznie widzie¢ tréjkaty kalibracyjne,
nacisnij i przytrzymaj przez 3 sekundy przycisk wyboru widoku na
przycisku ustawieh i wyboru widoku, po czym zwolnij przycisk, zeby
nagra¢ widoki z kamer i wysta¢ je na karte SD.

Kiedy obrazy zostang pomyslnie zapisane, pokaze sie nastepujgcy ekran
i bedzie mozna wyja¢ karte SD z narzedzia kalibracyjnego.

Uwaga: Podczas tej czynnosci nie ruszaj pojazdu Ilub mat
kalibracyjnych ani nie wyjmuj karty SD.

Wyjmij karte SD z narzedzia kalibracyjnego i wtéz jg do komputera, na
ktérym wykonywana bedzie kalibracja.

Potwierdz, ze teraz karta SD zawiera w folderze Backeye360HD folder
»image” z widokami z poszczegodlnych kamer, powinny sie one nazywaé

“front.bmp”, “rear.omp”, “right.omp” i “left.bmp”.
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6.4 Instalowanie oprogramowania kalibracyjnego Backeye®360 HD

Zainstaluj oprogramowanie kalibracyjne z pamieci BN360-300-USB (folder 2.0 Software), klikajac
dwa razy na plik set-up i postepujgc zgodnie z instrukcjami. Dopilnuj, aby byta uzywana najnowsza
wersja oprogramowania, odwiedz witryne internetowq Brigade w celu pobrania aktualnej wersji. III

6.5 Uzywanie oprogramowania kalibracyjnego Backeye®360 HD

6.5.1 Ogdlne przedstawienie oprogramowania kalibracyjnego

Po zakonczeniu instalacji kliknij dwukrotnie ikone programu Backeye® 360 HD Calibration Software na pulpicie,
wyswietli sie ekran startowy:

1 6 7 8 9 10

\ | | | | |

1 untitled - 260 Calibration Tool HD v2.2.1

v v v v v X

Pasek stanu wersji systemu
1. Pasek stanu wersji systemu (pokazuje wersje oprogramowania i aktualnie zatadowang wersje pliku Config)

Okno obrazéw z kamer i wyboru punktéw kontrolnych
2. Obraz z przedniej kamery i punkt kontrolny
3. Obraz z tylnej kamery i punkt kontrolny
4. Obraz z lewej kamery i punkt kontrolny
5. Obraz z prawej kamery i punkt kontrolny

Pasek narzedzi
6. Wprowadz plik konfiguracyjny (faduje plik konfiguracyjny z karty SD)
7. Wprowadz obraz (taduje obrazy z sekc;ji karty SD)
8. Podglad widoku dookota (otwiera ekran podglgdu widoku otoczenia)
9. Zachowaj LUT (zapisuje pliki skalibrowanych danych na karcie SD)
10. Wyjdz (wyjscie z programu)

Uwaga: Oprogramowanie kalibracyjne Backeye®360 HD jest niekompatybilne z poprzednimi modelami
systemu Backeye® 360 (np. BN360-200).
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6.5.2

Kliknij przycisk ,Config Load” (taduj Config) i kiedy otworzy sie okno
Config Load, kliknij ikone ,,0”, aby znalez¢ plik Config.

tadowanie pliku Config

Idz do lokalizacji pliku konfiguracji, mozna go znalez¢é w folderze
,config” na karcie SD.

Nazwa pliku Config zawiera typ konfiguracji i numer wydania, np.
plik konfiguracji ,Poziomo” wydanie 1 bedzie nazwany
hbConfigL1001.bin. Przy pobieraniu najnowszego oprogramowania
z witryny Brigade zawsze nalezy sprawdzi¢, ze jest stosowane
ostatnie wydanie.

Mozna réwniez ponownie zatadowaé plik konfiguracji z poprzednio
zachowanej kalibracji, wiecej informacji patrz rozdziat 6.5.10.

Kiedy plik Config bedzie zaladowany, pasek stanu wersji systemu
zaktualizuje sie, aby pokaza¢ zastosowang konfiguracje, te wersje
to:

e 8.40 = Poziomo
e 8.41 = Pionowo

Dopilnuj, aby dla danego typu instalacji byt zastosowany
prawidtowy plik Config. Wiecej informacji o typach konfiguracji patrz
rozdziat 2.4.

6.5.3

Kliknij ikone ,Image Load” (faduj obraz) na pasku narzedzi
kalibracji, aby otworzy¢ okno dialogowe tadowania obrazu.

Otwieranie plikéw obrazéw

Wybierz z menu rozwijanego karte SD i wybierz ,Load” (taduj), aby
pobra¢ obrazy z kamer pojazdu zarejestrowane z karty SD
w rozdziale 6.3.

Zaznaczenie pola wyboru ,Load control points” (faduj punkty
kontrolne) zataduje poprzednie dane kalibracyjne, jezeli zostaty
zapisane. Wiecej szczegoétdbw na temat zapisywania danych
kalibracyjnych patrz rozdziat 6.5.10.

Obrazy z kamer automatycznie wypetnig puste pola.

18

X
D

BRIGADE

v . Removable Disk (E) Narne

v Backeye360HD

app
cmd

] hbConfigL1001.bin

config
data

param

>
(8 Model : HD 8.40
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BACKEYE® 360 HD CAL

CONFIG LOAD |1

Open File X

Enter or select the folder:

E:\Removable Disk] ;l

C:EHard Disk
Q:\Hard Disk
Load

1Load control points [




6.5.4 Punkty kontrolne kalibracji

Trojkaty we wzorcu kalibracyjnym sg wykrywane automatycznie
i wyswietlane sg punkty kontrolne. Program automatycznie wykrywa
wierzchotki trojkatow i wyprowadza wspoitrzedne kazdego zatadowanego
obrazu. Kolejnos¢ punktow kontrolnych zaczyna sie od wierzchotka trojkata
potozonego najblizej pojazdu i przechodzi zgodnie z ruchem wskazowek
zegara do dwoch kolejnych punktow. Kalibracja nie jest mozliwa, jezeli
kolejnos¢ punktdéw kontrolnych jest nieprawidiowa.

OSTRZEZENIE: Dopilnuj wtasciwej kolejnosci wyboru punktéw
kontrolnych, jak pokazano. Postepowanie inne niz opisane powyzej
spowoduje niepowodzenie kalibracji.

Po zatadowaniu obrazéw moze by¢ konieczna korekta punktéw kontrolnych.
Obraz punktu kontrolnego powigkszy sie, kiedy kursor myszy zostanie
przesuniety do punktu kontrolnego. To umozliwia doktadne pozycjonowanie
punktow kontrolnych. Kliknij lewym klawiszem myszy na punkcie kontrolnym,
ktory trzeba zmodyfikowaé. Krzyzyk w wybranym punkcie kontrolnym zmieni
kolor na czerwony. Aby odznaczy¢ punkt kontrolny, po prostu kliknij lewym
przyciskiem myszy w dowolnym innym miejscu niz wybrany punkt kontrolny.

Wskazowka: podwéjne kliknigcie w dowolnym miejscu w kazdym
z obrazéw z kamer spowoduje, ze obraz pokaze sie na pelnym ekranie
w oknie aplikacji, dzieki czemu wybieranie punktéw kontrolnych bedzie
o wiele fatwiejsze i dokladniejsze.

Dopasuj punkt kontrolny do najbardziej wysunietego na zewnatrz
wierzchotka, jak pokazano ponizej, dopasowujgc niebieskie linie do trojkata.
Obrazy po prawej pokazujg sytuacje przed i po dopasowaniu. Zaleca sie
wysungé punkt kontrolny poza trojkagt, aby zostawi¢ wyrazny odstep
pomiedzy nim a trojkatem, a potem dosung¢ go z powrotem do tréjkata, az
dotknie zewnetrznej krawedzi trojkata. Sprawdz i zmodyfikuj wszystkie szes¢
punktéw kontrolnych dla kazdej kamery.

Wskazowka:

Majac wybrany punkt kontrolny, mozna uzy¢ przyciskow strzatek na
klawiaturze komputera, zeby przesuwac krzyzyk w danym kierunku co jeden
piksel, co pozwoli na znacznie dokitadniejsze i bardziej kontrolowane
dopasowanie.

Podwdjne klikniecie na ekranie obrazu z pojedynczej kamery wys$wietli ten
obraz na petnym ekranie, co znacznie utatwi drobne korekty.

Widok z przedniej i tylnej kamery

€ ®
\Z;An: AAB

Widok z lewej i prawej kamery

3 5)
@® @)

19



6.5.5 Podglad widoku otoczenia

Klikniecie przycisku ,Apply AVM” otworzy okno ,Podglad” widoku
otoczenia. {CONFIG LOAD  IMAGE LO @ | APPLY AVM L:l\lE LuT

A\

Jezeli bedzie jakas nieprawidlowos¢ z punktami kontrolnymi,
wyswietlony zostanie komunikat ,Calibration Error” (Btad kalibraciji)
z informacja, ktérej kamery dotyczy nieprawidtowosé. Generalnie jest  |calibration Error ®
to spowodowane dwoma btedami:

‘-Q-I Appropriate answer is not found (REAR camera). Confirm the
' config file and pointing.

1. Punkty kontrolne nie sg poprawnie dopasowane. Sprawdz
kolejnos¢ i potozenie punktéw kontrolnych, zwracajac uwage na
kamere podang w oknie komunikatu.

2. Maty kalibracyjne sg nieprawidtowo/niedoktadnie rozmieszczone
dookota pojazdu. Popraw utozenie mat kalibracyjnych.

Wskazowka:
e Wybierz ,OK” w tym oknie, aby pominagé ten komunikat i otworzy sie okno ,Podglad”.
e Trzymaj okno ,Podglgd” otwarte podczas korygowania punktéw kontrolnych.
e Ponownie wybierz ,Apply AVM”, podczas korekty oglgdaj wptyw zmian na obraz widoku otoczenia ,na zywo”.
e Koryguj punkty kontrolne po kolei, aby otrzymac¢ najbardziej przydatny obraz widoku otoczenia.

e Dla pewnych kalibracji wyboér punktdw kontrolnych bez otrzymania komunikatu btedu moze by¢ bardzo trudny.
Mozna kontynuowac kalibrowanie z komunikatem btedu, jednak pominiecie go jest zalecane tylko wtedy, gdy
zostaly sprawdzone pozycje wymienione powyze;.

6.5.6 Korekty obrazu widoku otoczenia

Jezeli punkty kontrolne bedg poprawnie ustawione, okno Podgladu bedzie wygladaé¢ podobnie jak na przykfadzie
ponizej:

Preview

Vehxle Dmensions

Overal width 2200 mm
Overal length 5000 mm

Vehice Poston | 240,344 pixel
T \’EVS»?!! -
1 0
Selecta View | Top ~
Surround View Property
1500
Mask Type  |Blending Auto v
Front FOV [
Rear FOV [ .
Blending Width .
Line Width pxel
tne coour | -|
I~ Show Overty Blend
Vehice Image
Load Car Image |
¥ ManualFttng  —————
Overlay
T

r

Uwaga: Wyglad obrazu widoku otoczenia bedzie rézny, w zaleznosci od zastosowanego pliku Config. Obraz powyzej pokazuje
poziomy obraz widoku otoczenia. Pewne konfiguracje mogg mie¢ wiele widokéw 360°, ktére muszg by¢ skalibrowane. Wykonaj
ponizsze kroki dla kazdego obrazu widoku otoczenia (np. Top 1, Top 2, Top 3 itd.).

W zaleznosci od rozmiaru wyswietlacza moze byé potrzebne powiekszenie tego okna, zeby oglada¢ peiny obraz. Jest to
spowodowane tym, ze na ekranie jest pokazane odwzorowanie 1:1 w celu otrzymania najdokfadniejszego wyniku kalibracji, np. 1
piksel na obrazie jest 1 pikselem na ekranie komputera. Aby powigkszy¢ ten ekran nacisnij przycisk maksymalizacji w prawym
gornym rogu albo przeciagnij dolny rég, aby dopasowac go stosownie do potrzeb.
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Dla standardowych mat kalibracyjnych Brigade nie trzeba zmieniac
diugosci znacznika (warto§¢ domysina wynosi 1500 mm). Dla mat
kalibracyjnych o innych wymiarach niz standard Brigade wprowadz tutaj
szerokos¢ trojkata kalibracyjnego.

Ustaw wymiary pojazdu zgodnie z wymiarami uzywanego pojazdu.

Ta dokladno$¢ wymiaréw bedzie rézna w zaleznosci od wielkosci
pojazdu i wysokos$ci montazu kamery, jednak ogdélnie mdéwigc maska
pojazdu (czarne okno pokazujgce pojazd) powinna przykrywacé
wszystkie czerwone obszary, ktore sg martwymi polami kamer, wiec
podana tutaj warto$¢ moze zosta¢ skorygowana, aby uzyskaé Zzadanag
wielko$¢ maski pojazdu.

Maske pojazdu mozna tak skonfigurowaé, aby byta wieksza niz
rzeczywista wielko$¢ pojazdu, zwtaszcza jesli sg przedmioty wystajgce,
jednak bedzie to tworzy¢é martwe pola przy korpusie pojazdu.

Uwaga: W przypadku konfiguracji majacych wiele widokéw 360°
ww. kroki trzeba bedzie powtorzy¢ dla kazdego widoku 360°.

Domysine potozenie pojazdu jest podane jako srodek ekranu widoku
otoczenia 360°, jednak w razie potrzeby mozna to zmieni¢. Jest to
szczegOlnie przydatne, gdy interesuje nas tylko czes¢ pojazdu, np.
w przypadku pojazdéw przegubowych, gdzie w innym przypadku
dziatanie kabiny potgczonej przegubowo z naczepg spowodowatoby
znaczne znieksztatcenie obrazu widoku otoczenia; w tym przyktadzie
mozna przesung¢ potozenie pojazdu tak, aby byto wida¢ tylko jego bok
i tyt (widok 270°).

Kiedy potozenie i wielkos¢ pojazdu sg poprawne, obraz widoku
otoczenia mozna obracaé, przesuwaé w poziomie/w pionie,
powiekszaé/pomniejszad, aby uzyskac najlepszy widok.
W przeciwienstwie do ustawieh potozenia pojazdu nie ulegnie
przesunieciu maska pojazdu, a zmiana ktéregokolwiek z tych ustawieh
przesunie obraz widoku otoczenia za maske pojazdu. Mozna
wykorzysta¢ te przyciski do wprowadzenia drobnych poprawek do
obrazu widoku otoczenia, jezeli jednak potrzebne bedg wieksze korekty,
zaleca sie sprawdzi¢ ustawienie punktéw kontrolnych. Nastepujace
kroki opisuja funkcje kazdego z tych przyciskow.

Przed zrobieniem jakichkolwiek korekt
poziomych lub pionowych nalezy zrobi¢
korekty obrotowe. Obraz widoku otoczenia
musi by¢ skorygowany przed natozeniem
naktadki pojazdu.

Enter length of marker (rmm)

Surround View Property

Vehicle Dimensions

Overal width 2200 mm
Overall length o000 mim
Vehicle Position 240, 344 pixel

Vehicle Position 240, 344 pixel

S
€
>

21



Mozna zrobi¢ poziome i pionowe korekty
w celu usunigcia martwych pdl kamery
(pokazane na czerwono) lub niepozgdanych
znieksztatcen obrazu (patrz na dole po
lewej).

Po ustaleniu preferowanego potozenia maski
zobacz, czy nie wida¢ za duzo kadtuba
pojazdu lub martwych pdl kamery (czerwony
obszar).

W pewnych przypadkach doktadne wymiary
pojazdu mogg zostawi¢ widoczne troche
kadtuba lub martwe pola kamery (jest to
spowodowane ustawieniem kamery i kgtami
montazu). Dostosuj wartosci wymiarow
pojazdu i przesun maske pojazdu, aby
usung¢ z widoku kadtub pojazdu lub martwe
pola.

Moze by¢ konieczne powigkszenie maski pojazdu lub powiekszenie
badz pomniejszenie obrazu widoku otoczenia, aby zobaczy¢ mniej lub
wiecej okolicy pojazdu. W tym celu uzyj przyciskéw strzatek pod
obrazem widoku otoczenia, aby dostosowac widok do potrzeb.

Zaleca sie pozostawienie ustawien ,,Mask Type” (typ maski) jako
»Blending Auto” (polaczenie automatyczne). Wiecej informaciji
o typach masek patrz rozdziat 0.

Kliknij ,Load Car Image” (zataduj obraz samochodu) w sekcji Vehicle
Image (obraz pojazdu), aby zatadowac¢ obraz pojazdu.

Obrazy pojazdéw sg przechowywane w folderze 6.0 Overlays w pamieci
BN360-300-USB.

Mozna tworzy¢ niestandardowe obrazy pojazdéw. Obraz musi byé 24
bitowy w formacie .bmp, tto musi byé czarne (RGB 0,0,0), kolor pojazdu
w zapisie RGB nie moze mie¢ wartosci 0. Kazdy kolor, ktéry zawiera
wartos¢ 0 w RGB, bedzie wyswietlany jako przezroczysty. Do
stworzenia lub modyfikowania istniejgcych naktadek pojazdu mozna
W razie potrzeby uzy¢ programu takiego jak Paint lub Paint.Net.

Wielkos¢ obrazu pojazdu musi by¢ mnoznikiem 4 np. 200 px x 400 px,
400 px x 800 px itd.

Wybrany obraz pojazdu bedzie natozony na widok otoczenia.

Aby zmieni¢ wielko$¢ obrazu pojazdu, tak aby prawidtowo pasowat do
maski, kliknij i przeciagnij okna korekty dookota obrazu w celu
zmniejszenia lub powiekszenia nakfadki stosownie do potrzeb. Kliknij
i przeciggnij obraz pojazdu, aby umiesci¢ go na masce, alternatywnie
uzyj klawiszy strzatek na klawiaturze do wprowadzenia drobnych korekt
potozenia obrazu pojazdu.

Kiedy obraz pojazdu znajdzie sie na miejscu i bedzie miat odpowiednig
wielkos¢, nacisnij przycisk ,Apply” (Zastosuj), aby zachowa¢ zmiany.

Aby zmieni¢ maske pojazdu, powtérz powyzszy krok ,Zataduj obraz
samochodu”.
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Vehicle Image

Load Car Image |
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Zaznaczenie pola wyboru ,Manual Fitting” (reczne dopasowanie)
automatycznie dopasuje obraz pojazdu do maski, gdy zostanie
nacisniety przycisk ,Apply”. Kiedy stosowana jest ta opcja, program
prébuje  wyskalowaé obraz pojazdu, jednoczesnie utrzymujgc
wspotczynnik ksztattu oryginalnego obrazu. Jezeli obraz ma inny
wspotczynnik ksztattu niz maska pojazdu, wynik moze nie by¢ pozgdany
np. jezeli obraz pojazdu jest kwadratowy, ale maska jest prostokatna,
jak pokazano na rysunku po prawej.

Aby uzyska¢ najlepsze wyniki Brigade zaleca poprawnie
wyskalowaé obraz pojazdu w celu dopasowania do maski za
pomoca opcji ,,Manual Fitting”.

Uzyj menu ,Select a View” (wybierz widok) i wprowadz wszystkie
niezbedne poprawki do dodatkowych widokéw. Wymienione tutaj widoki
bedg zalezaty od wybranej konfiguracji, wiecej informacji patrz rozdziat
2.4.

W przypadku konfiguracji z wieloma widokami 360° (np. orientacja
pionowa), konieczne jest skalibrowanie réwniez tych widokow,
kalibracje jedneqgo widoku nie sa automatycznie stosowane
w innych. Wybierz kazdy z widokow tutaj (np. Top 2) (Gérny 2)
i powtorz kroki wymienione powyzej, aby stosownie do potrzeb
skalibrowa¢ wszystkie dostepne widoki.

6.5.7 Wiasnosci linii parkowania

Select a View

Surround View

—

Mask Type

Front FOW

‘Top

Front

Front Full
Mirrored Rear
Rear Full

Left

Left Full
Right

W oknie Preview (Podglad), wybierz widok z tytu w oknie ,Select a View” (wybierz widok) i wybierz przycisk ,Parking
Line Assistance” (Wspomaganie linii parkowania) w celu zmiany wtasnosci linii parkowania. Otworzy sie nastepujacy

ekran:

Parking Line Assistance

Vehicle Dimensions

Overal width 2200 mm

Overall length 5000 mm

Tread 2000 mm

Rear overhang offset ] mm

Parking Guide Setting

Preview

(" Rear image coordinate

Line Property

Select a line -
Line width 1] pixels
lne Colbur [ I~
Distance mm
oK | Cancel ‘
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Vehicle Dimensions (Wymiary pojazdu)

e Tread (Rozstaw kot) — zmienia szerokos¢ linii prowadzacych
parkowania

e Wheel base (Rozstaw osi) — odlegtos¢ miedzy kotami pojazdu,
stosowana w potgczeniu z kagtem kierowania.

Preview (Podglad)

e  World Coordinate (wspofrzedna Swiatowa) — uzyj obrazu siatki
do zaprojektowania linii prowadzgcych parkowania (jak
pokazano wyzej)

e Rear Image Coordinate (wspéitrzedna tylnego obrazu) — uzyj
obrazu z tylnej kamery do zaprojektowania linii prowadzgcych
parkowania

Line Property (wlasnosci linii)

o Select a Line (Wybierz linie) — wybiera linie do edyc;ji
(czerwona/zotta/niebieska)

e  Line Width (Szerokos¢ linii) — wybierz szerokos¢ linii (w mm)

. Line Colour (Kolor linii) — zmien kolor linii (dla kazdej linii) " " -

o Distance (Odlegtos¢) — zmien odlegtos¢ dla kazdej linii

6.5.8 Guide Lines (Linie prowadzace)

Linie prowadzgce mogg by¢ zastosowane w do pieciu widokow Overlay
z pojedynczej kamery i pozwalajg na zastosowanie dowolnych
ksztattéw lub naprowadzen do réznych widokéw z pojedynczej [

kamery. Wiecej informacji na temat tworzenia i stosowania linii
prowadzacych patrz Zatgcznik 2.

[v Guide Lines Load Owerly
Image

6.5.9 LUT version (Wersja LUT)

W razie potrzeby program instalacyjny moze utworzy¢ numer LUT Version
identyfikacyjny dla kalibracji. Jezeli program instalacyjny tego nie 1 0

modyfikuje, wersjg domysing bedzie 1.0. Wersja LUT musi sktadac
sie z liczb dwucyfrowych bez liter.

Moze zostaé¢ uzyta przy zapisywaniu kalibracji w celu latwej
identyfikacji aktualnej wersji kalibracji.

6.5.10 Zachowywanie danych kalibraciji

Po zakohczeniu kalibraciji kliknij przycisk ,SAVE LUT” (zapisz LUT) x
na pasku narzedzi. APPLY AVM | SAVELUT || EXIT
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Wybierz miejsce do zachowania danych kalibraciji, kiedy pokaze sie
nastepujgce zapytanie. Wybierz karte SD (np. F\Removable Disk).

Zaznacz pola wyboru dla ,Save control points” (Zapisz punkty
kontrolne) i ,Save config” (Zapisz config), aby zapisa¢ dane
kalibracyjne w nowym pliku config. To pozwoli uzytkownikowi
ponownie zatadowa¢ aktualng Iub poprzednie kalibracje
i wprowadzi¢ ewentualne wymagane zmiany bez koniecznosci
wykonywania jeszcze raz wszystkich wyzej wymienionych krokdw.

Kiedy pokaze sie zapytanie, wybierz nowg nazwe pliku dla nowego
pliku config. Plikowi mozna nada¢ dowolng nazwe, dla uftatwienia
identyfikacji zaleca sie jednak zachowac¢ oryginalng nazwe pliku i
po prostu doda¢ na koncu niepowtarzalny identyfikator, np. numer
rejestracyjny pojazdu, dane kalibraciji itd.

Po zakonczeniu zachowywania zmien nazwe pliku ,capture.cmd” w
folderze ,cmd” na karcie SD na ,update.cmd”. Ten krok jest
wymagany, zeby narzedzie kalibracyjne przyjelo nowe dane
kalibraciji.

Uwaga: podczas zmiany nazwy tego pliku dopilnuj, zeby typ
pliku ,,cmd” byt podany jako ,Windows Command Script”.
Rozszerzenie ,,.cmd” w nazwie pliku moze nie byé wymagane,
w zaleznosci od konfiguracji ustawien rozszerzen plikéw
w Windows Explorer.

Save As *

Enter or select the parent folder:

| F:\Removable Disk j
Save control points [+

Save Config  [¥

Save control points [+

Save Config v

oK

Config Save *

Config File | F:\Backeye360HD\config\hbConfigL1001_EXAMPLE.bin o

Save

v 3P SDHC (F) ~
hd Backeye360HD

app
cmd

Mame

update.cmd

config
data

param

Type

Windows Command Script
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7 Narzedzie konfiguracji Backeye®360 HD

Rézne ustawienia systemu, takie jak wyzwalacze, widoki itd. mogg byé skonfigurowane za pomoca narzedzia
konfiguracji BN360-300.

Zainstaluj narzedzie konfiguracji BN360-300 z pamieci BN360-300-USB (folder 2.0 Software), klikajgc dwa razy na
plik set-up i postepujac zgodnie z instrukcjami. Dopilnuj, aby byta uzywana najnowsza wersja oprogramowania,
odwiedz witryne internetowg Brigade w celu pobrania aktualnej wersji.

Po zainstalowaniu narzedzia kliknij dwukrotnie ikone pulpitu Backeye®360 Configuration Tool, pokazany zostanie

nastepujacy ekran, widok bedzie pusty jak nizej:

7.1

Aby rozpoczg¢, wybierz konfiguracje domysing z menu Tools

N Backeye® 360 HD Configuration Tool 1.0.2 - No Workspace

File Tools Help

Screen Mode

Parking Lines

Scenario

BACKEYE® 360 HD CONFIGURATION TOOL

Speed Signal Speed Pulse Frequency 1
Main View Mode Count lIl Sub View Mode Count lIl = Total View Mode Count lIl
Main View Mode Sub View Mode Total View Info.
No.  View D No. View D No. View D
ADD ADD
DEL DEL
CLR CLR
Trigger View Setting
Default Over Speed Trigger View ~
R_GEAR R_GEAR View v
EMERGENCY View EMERGENCY View Delay ~

FLASHER-L View

FLASHER-R View

FLASHER-L View ~

FALSHER-R View ~

Korzystanie z narzedzia konfiguracji Backeye®360 HD

> Set Default (Narzedzia > Ustaw domys$ine).

Wybrana tu opcja powinna odpowiada¢ konfiguracji uzywane;j

Bl Backeye360 Configuration Tool 1.0.1 Mo Workspace

File = Tools Help

Make BinFil
dla oprogramowania kalibracyjnego Backeye 360 HD, np. ‘ e l
jezeli jest to konfiguracja pozioma, wybierz opcje pozioma. y Set Default > Landscape
Portrait
Parking Guide Line -
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Wybér albo ,Landscape” (Poziomo), albo ,Portrait” (Pionowo) wypetni

rézne pozycje konfiguracji ustawieniami domy$lnymi. | e G — =

BACKEYE® 360 HD CONFIGURATION TOOL

Com ]

Opcja ,Screen mode” (Tryb ekranu) powinna pasowa¢ do ww. konfiguraciji.

Screen Mode LANDSCAPE Scenario DEFAULT1 | v

Opcja ,Scenario” (Scenariusz) konfiguruje scenariusz roboczy dla wyzwalaczy
i nacisnige¢ na przycisk ustawien i wybor widoku.

DEFAULT 1 (DOMYSLNY 1) = System wréci do widoku domysinego po aktywacji wyzwalacza lub naciénieciu przycisku
ustawien i wyboru widoku. Wyzwalacze majg pierwszenstwo przed przyciskiem ustawien i wyboru widoku.

PREVIOUS 1 (POPRZEDNI 1) = System wréci do ostatniego widoku, jaki byt wyswietlany po aktywacji wyzwalacza. Jezeli
zostanie nacisniety przycisk ustawien i wyboru widoku, system pozostanie na tym widoku, chyba Ze przycisk zostanie
przycisniety jeszcze raz lub uaktywni sie wyzwalacz. Wyzwalacze majg pierwszenstwo przed przyciskiem ustawien i wyboru
widoku.

DEFAULT2 (DOMYSLNY2) = Tak samo jak DEFAULT1, ale przycisk ustawien i wyboru widoku ma pierwszenstwo przed
wyzwalaczami. Jezeli jest aktywny wyzwalacz i zostanie nacisniety przycisk ustawien i wyboru widoku, system wyswietli
nastepny widok z listy.

PREVIOUS2 (POPRZEDNI2) = Tak samo jak PREVIOUS], ale przycisk ustawien i wyboru widoku ma pierwszenstwo przed
wyzwalaczami. Jezeli jest aktywny wyzwalacz i zostanie nacidniety przycisk ustawien i wyboru widoku, system wyswietli
nastepny widok z listy. System wrdci do ostatniego widoku, jaki byt wySwietlany po aktywacji wyzwalacza.

Domyslnie linia prowadzgca parkowania jest ustawiona na ,Trigger Only”
(Tylko wyzwalacz). Jezeli linia prowadzgca parkowania jest skonfigurowana w
narzedziu kalibracyjnym, bedzie wyswietlona w systemie Backey 360 HD,
kiedy dany wyzwalacz bedzie aktywny.

Parking Guide Line |Trigger Only -

DomysInie wyzwalacz sygnatu predkosci jest wylgczony. Wybierz opcje ,On”  speed signal oFF | Speed Pulse Frequency 57
(WL.), zeby go wiaczy¢.

Wartos¢ wprowadzona w polu ,Speed Pulse Frequency” (czestotliwos¢ impulsu predkosci) okresla, przy jakiej predkosci
pojazdu system powinien zareagowac, przy zatozeniu ze przewdd sygnatu predkosci zostat podigczony do tachografu pojazdu
(pin B8 dla standardowego europejskiego tachografu). Np. standardowy europejski tachograf stosuje sygnat predkosci 4
impulsy na metr (imp./m) przy predkosci 30 mil/h.

30 mil/h = ~ 48 km/h = 4800 m/h
4800 = 3600 = 13,3 m/s (3600 sek.= 1 godz.)
13,3 m/s x 4 imp./m = 53,2 impulsy na sekunde (w tym przypadku uzyj 53 imp/s)

Te same obliczenia mozna wykorzysta¢ dla réznych predkosci, jak réwniez dla niestandardowych europejskich tachograféw, po
prostu zastepujac 4 impulsy na metr prawidtowg wartoscig dla stosowanego pojazdu (patrz dane producentéw, aby uzyskac
poprawng wartosc).

Przyktady wartosci (przy 4 impulsach na metr):

P(:ﬁﬂl;z]s)c Impulsy na sekunde
10 18
20 36
30 53
40 71
50 89
60 107
70 124

27



,Main View Mode” (tryb widoku gtdwnego) jest grupa
widokéw, ktére sg wyswietlane, kiedy zostanie
nacisniety przycisk ustawien i wyboru widoku.

»Sub View Mode” (tryb widoku podrzednego) jest druga
grupg widokow, jaka moze by¢ wyswietlana przez dtugie
nacisniecie przycisku ustawien i wyboru widoku,
i ponowne nacisniecie tego przycisku zeby przetgczac
sie na kolejne widoki w tej grupie.

»rotal View Info” (informacje o wszystkich widokach) to
wszystkie widoki, jakie sa mozliwe w aktualnej
konfiguracji.

Widoki domysine bedg dodawaé sie do kazdej grupy

v view o Caunt

Main View Mode

+ Sub View Mode Count | 6| =

Sub View Mode

Total View Mode Count

Total View Info.

. View »

0x01
0x02
0x03
0x04

o
0 Top + Mirror Rear
1 Top + Front

2 Top+Left

3 Top +Right

ADD

DEL

CLR

z

Ve we e

. View D
Front Full 0x05
Rear Full 0x06
Left Full 0x07
Right Full 0x08
Front Crossing Tr...  0x09

0x0A

ADD

CLR

Rear Crossing Tra...

=z

. View D

Top + Front
Top + Left
Top + Right
Front Full
Rear Full
Left Full
Right Full

ComN oL s WwN O &

Top + Mirror Rear

Front Crossing Tr...
Rear Crossing Tra...

0x01
0x02
0x03
0x04
0x05
006
0x07
0x08
0x08
0x0A

Sub View Mode

Sub View Mode

automatycznie. No. | Viaw
0  Front Full
Dowolny widok mozna dodaé¢ do dowolnej grupy przez 1 Rear Ful
Kiiknigcie przycisku ,ADD" (Dodaj) w zadanej grupie  Trak
trybu widokéw. To automatycznie doda nowy widok na 4 Front Crossing Tr...
5 Rear Crossing Tra...

koniec listy, kliknij nazwe widoku i wybierz zgdany widok
Z menu rozwijanego.

Maksymalna catkowita liczba widokow dla
systemu BN360-300 wynosi 10, jest
wyswietlana w ,Total View Mode Count”
(Licznik sumy trybow widokoéw). Dopilnu;j,
zeby liczba tutaj nie przekraczata 10.

Opcje ,Trigger View Setting” (ustawienia =~ Treservew ===ne
widoku wyzwalacza) konfigurujg rézne
ustawienia dla wyzwalaczy systemu.

Default View

R_GEAR View

Main View Mode Count +

. View

ADD

Front Full
Rear Full
Left Full

Right Full

0x05
0x06
0x07
0x08

CLR

0
1
2
DEL 3
4
5
6

0x09
0x0A
0x01

Front Crossing Tr...

Rear Crossing Tra...

Top + Mirror Rear ~

Top + Mirror Rear o

Top + Mirror Rear ~

EMERGENCY View | Top + Mirror Rear ~
FLASHER-L View | Top + Left i
FLASHERR View | Top + Right ~

Sub View Mode Count lIl =

Over Speed Trigger View
R_GEAR View Delay
EMERGENCY View Delay
FLASHER-L View Delay

FALSHER-R View Delay

Top + Mirror Rear

off

3 Sec

3 Sec

3 Sec

3 Sec

Over Speed

Total View Mode Count

.Default View” (Widok domysiny) jest widokiem, ktéry jest wyswietlany
domysinie (np. przy wigczeniu systemu lub po dezaktywacji wyzwalacza,
jezeli zostaty wybrane opcje DEFAULT1 lub DEFAULT2).

‘R_GEAR”, “FLASHER-L” i “FLASHER-R” sg widokami,
wyswietlane, kiedy jest aktywny odnosny wyzwalacz.

ktére sg

.,Emergency” (Awaria) jest widokiem, ktéry jest wyswietlany, kiedy oba
wyzwalacze FLASHER-L i FLASHER-R sg aktywne.

Kazdy widok mozna ustawi¢ jako widok wyzwalany lub domysiny. Aby
zmieni¢ widok, kliknij nazwe widoku i wybierz Zzadany widok z menu
rozwijanego.

.~opeed Signal View” (widok sygnatéw predkosci) jest widokiem
wyswietlanym, kiedy jest aktywowany wyzwalacz Sygnat Predko$ci.

Kazdy widok mozna ustawi¢ jako widok wyzwalany, jak réwniez wytgczyc¢
wysSwietlanie (system pokaze caly czarny obraz, aby zapobiec
wyswietleniu komunikatu ,NO SIGNAL” (BRAK SYGNALU) na monitorze,
jednak podtgczony monitor pozostanie wigczony). Aby zmieni¢ widok,
kliknij nazwe widoku i wybierz zgdany widok z menu rozwijanego.
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“‘R_GEAR Delay”, “EMERGENCY Delay”, “FLASHER-L Delay” i
‘FLASHER-R Delay” jest czasem wyswietlania widoku wyzwalanego po
zdezaktywowaniu wyzwalacza. Domy$inie system bedzie pokazywat
widok wyzwalany przez 3 sek. po zdezaktywowaniu aktywnego
wyzwalacza.

Aby zmieni¢ te opcje, kliknij czas opdznienia i wybierz Zzadany czas
opdznienia z menu rozwijanego.

Po skonfigurowaniu wszystkich pozycji stosownie do potrzeb, Kliknij
menu , Tools” (Narzedzia) i wybierz opcje ,Make BinFile” (Utworz plik bin)
w celu zachowania pliku konfiguracyjnego.

Kiedy pokaze sie zapytanie, zachowaj plik na karcie SD w folderze ,data”
(dane) w folderze ,Backeye360HD”.

W  przypadku konfiguracji
“hbAppConfig_Land.bin”.

W  przypadku konfiguraciji
“hbAppConfig_Port.bin”.

Plik konfiguracji mozna skopiowaé na karte SD w celu zaladowania
do systemu BN360-300 podczas kalibracji lub skopiowaé na karte
SD i zatadowa¢ poézniej, pod warunkiem ze jest na karcie SD w
folderze pokazanym wyzej z plikiem ,Update.cmd” w folderze
»cmd”,

poziomych plik powinien nazywac sie

pionowych plik powinien nazywaé sie

Aby zachowa¢ konfiguracje, np. do uzytku lub modyfikacji w przyszitosci,
wybierz opcje ,Save TLV File” (zachowaj plik TLV) w menu ,File” (Plik).
To zachowa dane konfiguracji w formacie pliku ,,.tlv”

Po wyswietleniu monitu zachowaj plik w Zzgdanej lokalizacji (np. pulpit,
folder uzytkownika, dysk sieciowy itd.),

Kiedy plik TLV zostanie zapisany, pasek narzedzi zaktualizuje sie o
nazwe pliku TLV.

Zachowane pliki TLV mogg by¢ zatadowane do narzedzia kalibracyjnego Backeye
360 HD przez wybranie opcji ,Load TLV File” (Zataduj plik TLV) w menu ,File” (Plik).

Po zatadowaniu pliku TLV narzedzie konfiguracyjne Backeye 360 HD automatycznie

wypeti rézne pozycje konfiguracji z zachowanego pliku TLV.

3 Sec ~

0 Sec
1 Sec
2 Sec
4 Sec
5 Sec
6 Sec
7 Sec
8 Sec
9 Sec
10 Sec

R_GEAR View Delay

EMERGEMCY View Dely
FLASHER-L View Dely

FALSHER-R View Delay

Bl Backeye® 360 HD Configuratic

File Tools Help
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C
2 Set Default » JC
v Sii SDHC (F) A Name
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| hbCarimg.bin

app
cmd

| hbLogolmg.bin

config
data

param

[ | Backeye360 Configuration
File Tools Help
Mew
Load TLV File lTF‘
Save TLV File
Close
Snaad Pulea e

Il Backeye® 360 HD Configuration Tool 1.0.2 - hbAppConfig_test.th
File Tools Help
Scenario

Screen Mode LANDSCAPE  ~

n Backeye360 Configuration Tool
File Tools Help
New
Load TLV File TRAH

Save TLV File

Close

Speed Pulse OFF
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8 Instalowanie danych kalibracyjnych

Po zapisaniu danych kalibracyjnych na karcie SD jak w rozdziale 6,
wstaw narzedzie kalibracyjne do jednostki sterujgcej BN360-300-
ECU i wtgcz zasilanie systemu. Powinien zosta¢ wyswietlony ekran
LUPDATE SYSTEM” (AKTUALIZUJ SYSTEM) i poleci¢
uzytkownikowi wtozy¢ karte SD.

Dopilnuj, aby byta prawidtowa zawarto$¢ karty SD i plik ,cmd” byt
przemianowany na ,update.cmd”.

W16z karte SD, system automatycznie zacznie proces aktualizaciji.

Po zakonczeniu zatadowania powinien pokazaé sie nastepujgcy
ekran.

Wszystkie pozycje, ktére zostaty zaktualizowane, bedg pokazane
jako ,OK”. Pewne pozycje, takie jak ,WARNING” (OSTRZEZENIE),
,LOGO” i ,MICOM” oraz ,V2W” mogg nie ulec zmianie, wiec
pozostang puste.

Aktualizacja oprogramowania sprzetowego jednostki sterujgcej jest
procesem dwustopniowym, ktéry wymaga drugiego zatadowania
wcelu zapewnienia, Zzeby wszystkie pliki byly prawidtowo
zaktualizowane. Kiedy pokaze sie ekran LINFORMATION”
(INFORMACJE), nie wyjmuj karty SD, naciénij przycisk ,Reset” na
narzedziu kalibracyjnym, aby powtérzy¢ zatadowanie kalibracji
i poczekaj na powtdérne zakonczenie aktualizacji.

Po ponownym wyswietleniu ekranu ,INFORMATION” wyjmij karte
SD i poczekaj na pojawienie sie ekranu ,Please Insert SD Card”
(prosze wiozy¢ karte SD) przed wyjeciem narzedzia kalibracyjnego
(podczas wyjmowania narzedzia kalibracyjnego mozna zostawié
system z wigczonym zasilaniem ).

System automatycznie uruchomi sie ponownie i nowe dane
kalibracyjne zostang pokazane na wys$wietlaczu.
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9 Sprawdzenie funkcji systemu

Wazne jest, aby zobaczy¢, czy po zresetowaniu jednostki sterujgcej wynik jest normalny. Dopilnuj, aby wszystkie
tgczone obszary zostaty w petni przetestowane, aby mieé¢ pewno$¢, ze nie ma martwych pél dookota pojazdu. Zaleca
sie poprosi¢ pomocnika o przejscie dookota pojazdu w widoku otoczenia, aby ocenié¢ kalibracje. Jezeli wynik kalibraciji
nie jest idealny, moze by¢ konieczne powtdrzenie krokéw kalibracji (patrz rozdziat 6).

9.1 Dobra kalibracja

Wszystkie obiekty na poziomie terenu, tj. znaki
na drodze bedg wyswietlane tak, jak
wygladaja w Swiecie rzeczywistym (zaleca sie
pozostawienie mat kalibracyjnych na ziemi,
aby pomdc w ocenie kalibracji).

BRIGADE
BACKEYE’360

W widoku otoczenia nie martwych pdl, rowniez
w obszarach tgczonych.

Obraz pojazdu nie jest wiekszy niz rzeczywisty
pojazd, np. przedmioty blisko pojazdu nie sg
zastoniete przez jego obraz.

Obiekt znajdujgcy sie powyzej poziomu terenu
(np. ciato ludzkie) powinien by¢ widoczny
dookota catego pojazdu, obiekty powyzej
poziomu terenu w obszarze fgczonym mogg
by¢ pokazywane z dwdch perspektyw i bedg
zanikac¢ przy przechodzeniu z jednej kamery
do drugiej. Nie ma niepozadanego widoku
pojazdu w widoku otoczenia.

9.2 Zakalibracja

Obiekty na poziomie terenu wydajg sie nieprostoliniowe lub
znieksztatcone.

W widoku znajdujg sie czesci pojazdu.

Obiekty na ziemi nie sg prostopadte do pojazdu.
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Zalacznik 1: Laczenie obrazéw widoku otoczenia

Oprogramowanie kalibracyjne Backeye 360 HD dopuszcza niestandardowe ,potgczenia” w celu utworzenia
najbardziej przydatnego obrazu widoku otoczenia 360°. Podczas kalibracji opcja ,Mask Type” (typ maski) daje
nastepujgce opcje dla fgczenia obrazéw z kamery przedniej, tylnej i bocznych:

= Mask Type — zmienia typ faczenia obrazéw z kamer (ponizej wiecej
informacji o réznych typach masek)

= Front FOV (przednie pole widzenia) — ilos¢ widoku z przodu, to jest
z przedniej kamery, punkt srodkowy bedacy srodkowym czotem maski
pojazdu. Im wiekszy kat pola widzenia, tym wiecej widoku z przodu jest

z kamery przedniej (FOV = pole widzenia) L EEEEE IEIendmg Auto ;I
= Rear FOV (tylne pole widzenia) — jak wyzej, ale dla tytu pojazdu. Front FOV 150 o
» Line Width (szerokos¢ linii) — szeroko$¢ linii podzialu pomiedzy  Rear FOW |15|:| o
sgsiednimi obrazami z kamer.
i ; I ixel
= Line Colour (kolor lini)) — kolor linii podziatu pomiedzy sgsiednimi LN Width . -
obrazami z kamer. .
tine Color [N -

= Blending Width (szerokos¢ potgczenia) — szerokos¢ potgczenia obrazu,
wieksza szeroko$¢ da bardziej stopniowane potgczenie, natomiast
mniejsza da o wiele ostrzejsze potgczenie.

Blending Width I 10 o

[ Show Overlay Blend
» Show Overlay Blend (pokaz potgczenie naktadek) — wybor tej opcji

natozy kolory na obszary pofgczenia, aby pomdéc w ustawieniu

potgczen. Jest to przydatne do ustalenia, ile obszaru w potgczeniu jest

z przedniego lub tylnego obrazu (zielony), a ile z obrazéw bocznych

(czerwony).

9.3 Typ maski

Menu rozwijane ,Mask Type” (Typ maski) daje dostep do réznych typow potgczen (metoda stosowana do ,potgczenia”
obrazdw ze sobg). S to:

Potaczenie auto

Polaczenie pdl widzenia

Linia l

Opcja zalecana przez Brigade,
poniewaz daje najbardziej zblizone
do ideatu potgczenie dla
wiekszosci typowych instalacji,
stosujgc réwne przenikanie, tam
gdzie kazdy obraz spotyka sie z
drugim.
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Pozwala na dostosowane ,kata”
potaczenia pomiedzy obrazami z
przednich/tylnych i bocznych
kamer, w pewnych przypadkach
moze to by¢ wymagane, np. jezeli
czesci korpusu pojazdu zastaniajg
widoki z kamer.

Tworzy twarde” potgczenie
obrazow z kamery bocznej i
przedniej/tylnej z konfigurowalng
linig dzielgcg obrazy z kamer
zamiast stopniowego przenikania.
Jak w potaczeniu pdél widzenia
uzytkownik moze regulowac¢ kat
przedniego i tylnego pola widzenia.



9.3.1 Potaczenie auto

Potgczenie auto (automatyczne) jest opcjg zalecang przez Brigade, poniewaz daje 90% front camera
najbardziej zblizong do ideatu fuzje dla wiekszosci typowych instalacji, np. standardowe
pojazdy prostopadioscienne/z nadwoziem skrzyniowym.

Stopniowe przenikanie jest stosowane przez cate obszary zachodzgce na siebie,
z wykorzystaniem 10% obrazu z przedniej/tylnej kamery (pokazane na czerwono) i 90%
obrazu z kamery bocznej (pokazana na zielono) przy krawedzi maski pojazdu.

9.3.2 Polaczenie pdl widzenia

Potgczenie pdl widzenia daje uzytkownikowi o wiele wiekszg kontrole nad obszarami
taczonymi, dajgc uzytkownikowi mozliwos¢ wyboru, gdzie zaczyna sie przenikanie i jak
twarde lub migkkie jest potgczenie. Jest szczegdlnie uzyteczne w przypadkach, gdzie
czesci korpusu pojazdu zastaniajg widoki z kamer, np. wystajgce lusterka boczne itd.

Potgczenie zastosowane w tym widoku rézni sie od opcji Potgczenie Auto, w tym
przypadku wykorzystane jest 100% obrazu z przedniej/tylnej kamery przy krawedzi
maski pojazdu (gdzie zaczyna sie pole widzenia).

Przy wybieraniu tej opcji mozna dostosowa¢ opcje Front FOV, Rear FOV i Blending
Width.

Uwaga: moze by¢ konieczna tylko zmiana ustawien pola widzenia dla jednej lub
drugiej kamery przedniej lub tylnej np. zeby omingé przednie boczne lusterka. Dla
obszaru, w ktérym nie trzeba regulowaé¢ pola widzenia, Brigade zaleca ustawienie
pola widzenia dla tej kamery na 140° a szerokos¢ potaczenia na 10°, moze by¢
potrzebne dostosowanie tych wartosci w zaleznosci od kalibracji, ale zwykle sa
one podobne do tych w opcji Potaczenie Auto.

Zmiana opcji Front i Rear FOV (przednie i tylne pole widzenia) dostosowuje iloS¢  FrontFov [180 »
wykorzystywanego obrazu z przedniej i tylnej kamery (j. pole widzenia). R ET [0 -

Obrazy ponizej pokazujg skutek zmiany pola widzenia. Pole zaznaczone na zielono pokazuje cze$¢ obrazu widoku
otoczenia, ktéra jest brana z przedniej/tylnej kamery. Jezeli zwieksza sie pole widzenia, zwieksza sie tez ilos¢ obrazu
z przedniej i tylnej kamery, ktéry jest wykorzystywany do stworzenia obrazu widoku otoczenia.

Blending Width (Szerokos$¢ potgczenia) jest wielkoscig obszaru potgczenia, tj. : . I_ -
obszaru, gdzie dwa obrazy z kamer naktadajg sie na siebie, aby stworzy¢ obraz BTt 10
widoku otoczenia.

Zmniejszenie tej wartosci da ,twardsze” potgczenie, moze to wyglgdac lepiej w oknie podgladu, ale przy pracy
w Swiecie rzeczywistym obiekty w tym obszarze mogg by¢ ukryte lub znieksztatcone. Przy wiekszej szerokosci
potgczenia wykorzystane bedg obrazy z obu kamer na wiekszym obszarze, co zredukuje wszelkie martwe pola,
ktére mogg by¢ widoczne przy matej szerokosci potgczenia, ale moze powodowac, ze tgczone obszary bedg
wydawac sie znacznie znieksztatcone.
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Kiedy ,Front” lub ,Rear FOV” (Przednie lub Tylne pole Kiedy ,Front” lub ,Rear FOV” jest ustawione na
widzenia) jest ustawione na 0° lub 180°, opcja dowolng wartos¢ inng niz 0° lub 180°, wielko$¢ obszaru
,Blending Width” nie ma znaczenia, poniewaz nie ma zachodzenia na siebie obrazéw z bocznej i
zachodzacych na siebie obszaréw np. 100% przedniej/tylnej kamery jest okreslona przez ,Blending
przedniego pola widzenia wykorzystuje przednig Width”.
kamere.

100% front camera
100% side camera

0% front camera

i

7

| REAR CAMERA | '
e | .

Front FOV 180 °
Rear FOV 180 ° Front FOV
Blending Width I 20 C Rear FOV

Blending Width

9.3.3 Linial

Opcja Linia 1 tworzy ,twarde” potgczenie pomiedzy obrazami z kamery bocznej
i przedniej/tylnej, nie ma stopniowego lub konfigurowalnego przenikania dla tego typu
maski, sgsiednie obrazy sg zszywane razem, tj. nie ma przenikania, zachodzenia na
siebie lub stopniowego zanikania.

Ten typ maski rowniez zawiera konfigurowalng linie (mozna zmienic¢ jej grubos¢ i kolor),
ktéra pokazuje, gdzie taczg sie obrazy z kamer.

Tak jak w przypadku potgczenia pdl widzenia uzytkownik moze regulowac kat
przedniego i tylnego pola widzenia, zeby pokazac wiecej lub mniej obrazu z przedniej
i tylnej kamery.

Uwaga: ten widok moze wydawac¢ sie ,,najczystszym” potaczeniem, kiedy pojazd
stoi, jednak obiekty poruszajace sie pomiedzy obszarami rozdzielonymi linig
moga wyglada¢ jakby znikaly.
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Zalacznik 2: Tworzenie niestandardowych linii prowadzacych

BRIGADE

Linie prowadzgce mogg by¢ zastosowane w do pieciu widokow
z pojedynczej kamery i pozwalajg na zastosowanie dowolnych
ksztattow lub naprowadzen do roznych widokdéw z pojedynczej
kamery.

Linie prowadzgce sg skalowane na podstawie ,Vehicle Dimensions”
(Wymiary pojazdu) i nie mozna zmieni¢ ich wielkosci po natozeniu
ich na widok z pojedynczej kamery.

W tym przyktadzie podane wymiary pojazdu wynoszg 5000 x
2200 mm. Linie prowadzgce sg skalowane tak, ze w przyblizeniu 1
piksel = 1 cm, wiec wielkos¢ pojazdu na linii prowadzacej powinna
wynosi¢ 500 pikseli x 200 pikseli.

Uzyj narzedzia takiego jak Paint lub Paint.net do tworzenia lub
modyfikowania linii prowadzgcej. Utworz kanwe, kidra jest wieksza
od rozmiaru pojazdu np. 600 x 800 pikseli.

W srodku kanwy utworz prostokgt wielkosci pojazdu w pikselach np.
500 x 220 pikseli.

Narzedzie kalibracyjne Backeye 360 HD dopasuje naktadke linii
prowadzacej do srodka pozycji pojazdu w oknie ,,Apply AVM”.
Jesli zostala zmieniona pozycja pojazdu w widoku ,,Z gory”, to
trzeba zmieni¢ réwniez projekt naktadki, np. jezeli ,,Vehicle
Position” (pozycja pojazdu) zostala przesunieta o 100 pikseli
w Kierunku do gory widoku, wtedy pozycja pojazdu w naktadce
linii prowadzenia powinna zostaé przesunieta do 100 pikseli nad
srodkiem.

Pewne narzedzia do edycji obrazu bedg miaty opcje ustawiania linii
prowadzacych lub linii siatki, jednak inne nie. Dla oprogramowania,
ktére nie ma linii prowadzgcych, po prostu nakresl linie prostg od
jednego kata do przeciwlegtego kata po przekatnej, jak pokazano
w przyktadzie po prawe;.

Tak jak w przypadku obrazéw pojazdu, wielko$¢ kanwy musi by¢
mnoznikiem 4 np. 200 px x 400 px, 400 px x 800 px itd.

Utwoérz linie prowadzgce stosownie do potrzeb i wypetnij tto, wigcznie
z prostokagtem wielkosci pojazdu, na czarno (RGB 0,0,0). Kazdy
kolor, ktory jest RGB 0,0,0, zostanie usuniety przez narzedzie
kalibracyjne Backeye 360 HD.

W tym przyktadzie linie prowadzace zostaty nakre$lone po lewej
i prawej strony pojazdu.

Jezeli wszystko jest poprawne, zachowaj plik w formacie 24bit .bmp.

Uwaga: wyglad linii prowadzacych bedzie rézny, w zaleznosci
od koloru i grubosci linii. W tym przykladzie zastosowano rézne
kolory przy grubosci linii 4 piksele.

Overlay
[

[v Guide Lines

Vehicle Dimensions

Overall width

Overall length

Vehicle Position

Pixel size
\Width:
Height:

Resolution:

Load Owverly
Image

2200 mm

5000 mm

ik

240, 344 pixel

HE2 pixels
8002 pixels
378015 | pixelsicm w
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W narzedziu kalibracyjnym Backeye 360 HD wybierz widok, na ktory bedzie
natozona nakfadka linii prowadzacej. W tym przykfadzie linie prowadzgce
zostaly nakreslone po lewej i prawej stronie pojazdu, wiec wybrane sg widoki
z pojedynczych kamer — petny lewy i peiny prawy.

Wybierz widok z menu rozwijanego ,Select a View” (Wybierz widok), a
potem zaznacz pole wyboru ,Guide Lines”, (linie prowadzgce), kliknij ,Load
Overlay” (zataduj nakfadke) i nawiguj do linii prowadzacej, ktéra zostata
zachowana w poprzednim kroku.

Dozwolona jest tylko jedna naktadka linii prowadzacej, wiec musi to by¢
uwzglednione przy projektowaniu linii prowadzacych. Jezeli pojazd wymaga
innej linii prowadzacej dla widoku z pojedynczej kamery, nalezy ja nakresli¢
w nakfadce linii prowadzgce;j.

Petny lewy (bez linii
prowadzace;j):

Petny lewy (linia prowadzaca):

Petny prawy (bez linii
prowadzacej):

Petny prawy (linia
prowadzgca):

36

BRIGADE

Select a View  |[EZag0l -

— Overlay
[ Parking Lines Parking Lire
Assistance
[+ Guide Lines Load Overly
Image




Zalacznik 3: Ekran Informacje o systemie

Ekran informaciji o systemie zawiera informacje o tym, ktére wersje oprogramowania sprzetowego zostaty zatadowane

na jednostce sterujgcej BN360-300-ECU.

Oprogramowanie Funkcja

sprzetowe

UPDATE APP Podstawowe oprogramowanie operacyjne systemu

APP. Wersja konfiguracji wyswietlacza

APP.CONFIG Zastosowany plik konfiguracji kalibracji

CALIB.INFO Dane kalibracji z narzedzia oprogramowania kalibracyjnego

MICOM Oprogramowanie sterujgce pracg systemu, tj. wyzwalacze, sygnat
predkosci, opéznienia itd.

S3 dwie metody sprawdzania informaciji o wersji systemu BN360-300:

Informacje o systemie - przycisk wyboru widoku

Ekran informacji o systemie moze by¢ wyswietlony w kazde;j
chwili, kiedy wigczane jest =zasilanie systemu przez
nacisniecie i przytrzymanie przycisku ,Power” (zasilanie) na
przycisku ustawien i wyboru widoku.

Brigade zaleca stosowanie tego jako
preferowanego sposobu sprawdzania
informacji o systemie, poniewaz nie
wymaga dodatkowych urzadzen, tj. moze
to sprawdzi¢ kierowca pojazdu.

Ekran informacji o systemie — plik ,.cmd”

Jesli jeszcze tego nie zrobiono, skopiuj folder ,Backeye360D” z
zgdang konfiguracjg z pamieci BN 360-300-USB na karte SD.
Wiecej informacji na temat zawartosci karty SD mozna znalez¢
w rozdziale 4.1.

Dopilnuj, aby folder ,Backeye360HD” byt w katalogu gtéwnym
karty SD i plik w folderze ,cmd” miat nazwe ,sysinfo.cmd”.

WI6z narzedzie kalibracyjne do jednostki sterujgcej i wigcz
system. Zataduje sie ekran aktualizacji systemu.

W16z karte SD do narzedzia kalibracyjnego, ekran informag;ji
o systemie pokaze aktualng wersje oprogramowania
zatadowanego na jednostce sterujgcej. Opis réznych pozycji
i ich funkgciji jest podany w tabeli ponizej:

Uwaga: numery wersji pokazane na obrazie mogg nie by¢
numerami  najbardziej aktualnego oprogramowania.
Najbardziej aktualne dane wszystkich produktow patrz
http://brigade-electronics.com/.
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UPDATE APP
APP

CONF I1G
CALIB
MICOM

" SDHC (F)
Backeye360HD
app
crmd
canfig
data
image

param

O SYSTEM INFORMATION

INFORMATION = UPDATE APP.
APP.
APP. CONFIG
CALIB. INFO

MICOM

&

:01R00

*HDO100BL1EN

:00R01 (DEFAULTI1)
:01R00 (2019.03.28)
*HDNSO03R00

Mame

sysinfo.cmd

ON

OK (0500)
0K (0500)
OK (0100)
0K (0100)
OK (HDNSO3R00)
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Zalacznik 4: Kopia zapasowa systemu

Jest mozliwe utworzenie kopii zapasowej kalibracji i danych ustawien OSD za pomocg pliku cmd ,backup.cmd”. Jest
to szczegdlnie przydatne np. dla zastosowania niestandardowej konfiguracji OSD w catej flocie pojazddw.

Uwaga: Brigade zaleca zachowanie danych konfiguracji z narzedzia kalibracyjnego, wiecej informaciji patrz
rozdziat 6.5.10. Funkcja kopii zapasowej systemu powinna byé stosowana tylko tam, gdzie nie sg dostepne
dane kalibracyjne i planowane jest przywrécenie tych danych na tym samym pojezdzie z kamerami
zainstalowanymi dokladnie w tym samym miejscu (np. jezeli jest potrzeba wymiany/naprawy jednostki
sterujacej itd.). Wszelkie zmiany potozeh kamer moga mie¢ istotny wptyw na obraz widoku otoczenia.

Wykonywanie kopii zapasowej systemu

Skopiuj folder ,Backeye360D” z zgdang konfiguracjg na karte SD.
Wiecej informacji na temat réznych konfiguracji wyswietlacza mozna
znalez¢ w rozdziale 2.4. Konfiguracja zastosowana w tym przyktadzie

28 SDHC (F) A Name

Backeye360HD
capture.cmd

nie jest wazna, poniewaz uzywany jest tylko plik ,cmd”. Jest mozliwe °Pp
usuniecie nieuzywanych folderéw lub utworzenie struktury folderow cmd
bezposrednio na karcie SD, jednak aby unikng¢ wszelkich problemdw config
zawsze lepiej jest brac¢ oryginalne foldery i pliki z pamieci BN360-300- data
USB. image
Uwaga: Dopilnuj, aby folder ,Backeye360HD” byt w katalogu param
gtownym karty SD.
Zmien nazwe pliku ,capture.cmd” na ,backup.cmd”. S SDHC (F) A Name
Backeye360HD back q
ackup.cm
app
cmd
config
data
image
param

Wt6z narzedzie kalibracyjne do jednostki sterujgcej i wigcz system.
Pokaze sie nastepujacy ekran:

W6z karte SD, proces tworzenia kopii zapasowej zacznie sie
automatycznie. Karte SD mozna wyjaé po zakonczeniu procesu
tworzenia kopii zapasowej i wyswietleniu nastepujgcego ekranu.

Uwaga: pole ,WARNING” (OSTRZEZENIE) bedzie zawsze pokazywaé
,ERROR” (BLAD), poniewaz nie jest mozliwe zrobienie kopii komunikatu
ostrzegawczego (to jest komunikat, ktory jest wyswietlany przed
kalibracjg systemu).

W6z karte SD do uzywanego komputera. Karta SD bedzie teraz
zawierac folder ,backup”, w ktérym znajdujg sie kopie zapasowe danych
kalibracyjnych.

2 SDHC (F) ~  Name
Backeye360HD
app

| hbAppConfig.bin
| hbCalibinfo.bin

W celu przywrécenia danych kalibracyjnych trzeba przenie$c¢ pliki backup | hbCarimg.bin
“hbAppConfig.bin” i “hbCaliblnfo.bin” do folderu ,param”, a pliki emd | hbLogolmaubin
“’hbCarlmg.bin” i “hbLogolmg.bin” do folderu ,data”. Aby przywrécié config '
dane jednostki sterujgcej zgodnie z wymaganiami, postepuj zgodnie data
z krokami podanymi w rozdziale 8. :

image

param
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