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2 EinfUhrung in Backeye®360 HD

Das 360°-HD-System Backeye® der BN360-300-Serie von Brigade ist ein leistungsfahiges Kamera-Monitor-System,
das in hoher Auflosung eine simulierte Vogelperspektive des Fahrzeugs erzeugt, damit der Fahrer in einem einzigen
Bild die gesamte Fahrzeugumgebung uberblicken kann. Mit dem Backeye® 360-HD-System kann der Fahrer seine
Sicht in toten Winkeln und die Mandvrierbarkeit des Fahrzeugs bei niedrigen Geschwindigkeiten im Vergleich zu
herkdbmmlichen Kamera-Monitor-Systemen erheblich verbessern. Das BN360-300-System besteht aus vier
Ultraweitwinkel-720p-HD-Kameras von Brigade, einer elektronischen Steuereinheit (ECU) sowie Strom- und
Schnittstellenkabelbdumen. Bei einer symmetrischen Positionierung der Ultraweitwinkel-HD-Kameras am Fahrzeug
kann die ECU die einzelnen Kamerabilder erfassen und zu einem einzigen Bild der gesamten Fahrzeugumgebung aus
der Vogelperspektive verarbeiten. Das BN360-300-System ist mit AHD-(30fps)- und CVBS-(NTSC)-Monitoren wie zum
Beispiel dem HD-Monitor-Sortiment von Brigade kompatibel.

Hinweis:

Bei der kombinierten Ansicht handelt es sich nicht um eine getreue Gesamtwiedergabe aus der
Vogelperspektive; vielmehr konnen einzelne Gegenstidnde verzerrt oder nur teilweise angezeigt werden oder
ndher bzw. weiter entfernt erscheinen. Dies gilt insbesondere fiir Bereiche, in denen die Bilder von zwei
Kameras miteinander kombiniert (bzw. ,fusioniert”“) werden. Brigade Backeye®360 HD muss unbedingt von
kompetenten und qualifizierten Technikern montiert und in Betrieb genommen werden. Der
Installationstechniker ist fiir die Zweckdienlichkeit des gesamten Systems und die Einhaltung aller giltigen
Gesetze und Vorschriften verantwortlich. Die Fahrer von Fahrzeugen mit installiertem Brigade Backeye®360
HD System miissen ausfiihrlich in der richtigen Interpretation der vom System gelieferten Bilder unterrichtet
werden, damit sie von den Bildern nicht abgelenkt werden und sich nicht ausschlieBlich auf sie verlassen.
Ablenkung verursacht Unféille. Das System ist als Hilfe fiir den Fahrer gedacht, der sich jedoch weiterhin auf
die Fiihrung seines Fahrzeugs und auf die Beachtung der Verkehrsregeln und sonstigen Vorschriften
konzentrieren muss; ebenso muss sich der Fahrer weiterhin auf seine Schulung und Sinne sowie auf die
tibrigen Vorrichtungen des Fahrzeugs (zum Beispiel die Spiegel) verlassen, als ob das System nicht vorhanden
ware. Nichts entbindet den Fahrer von seiner Verantwortung, das Fahrzeug auf ordnungsgeméaRe und legale
Weise zu fiihren.

2.1 Produkteigenschaften

¢ Vollstdndige 360°-Ansicht der Fahrzeugumgebung in einem einzigen Bild durch simulierte Vogelperspektive in 720p
AHD (30fps) oder CVBS (NTSC)
o 4 Ultraweitwinkel-720p-HD-Kameras mit horizontalem Blickfeld von bis zu 185° fiir verbesserten Sichtbereich selbst
mit einer einzelnen Kamera (im Vergleich zu herkdmmlichen Kamerasystemen)
e Mit Kalibriersoftware individuell anpassbare Ansichten
o Ansicht fir vorne/hinten kreuzenden Verkehr: Verarbeitung der Bilder der vorderen/hinteren Einzelkameras
unter Hervorhebung der dufReren Ecken des Sichtfelds
o Malgeschneiderte 360°-Bildpositionen (z. B. 270°-Ansicht fur Sattelauflieger)
4 Ausldsereingange: Rickwarts-/Links-/Rechts-/Geschwindigkeitssignal

2.2 Uberblick tiber Bildschirmanzeige (Standardansicht)

Brigade

BACKEYE360°

S | |

1. Anzeige von Einzelkamera — zeigt das normale Bild einer einzelnen Kamera (d. h. vorne, hinten, links oder
rechts) an

2. 360°-Rundumsicht-Bild: die simulierte 360°-Vogelperspektive des Fahrzeugs

3. Brigade-Logo: wird bei Vollbildschirm-Ansicht im Hochformat nicht angezeigt

4. Grafik mit Ansichtsinformationen: Piktogramm zur Verdeutlichung, von welcher Einzelkamera momentan ein
Bild angezeigt wird
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2.3 Anzeigekonfigurationen

Das BN360-300-System lasst sich wahlweise zur Anzeige im Quer- oder Hochformat installieren. Von der gewiinschten
Bildschirmausrichtung hangt es ab, welche Ansichtskonfiguration bei der Installation des Systems verwendet wird. Das
BN360-300-System ist mit dem Monitor-Sortiment von Brigade sowie mit anderen CVBS- oder AHD-1.0-kompatiblen
Monitoren kompatibel.

2.3.1 Querformat-Modus

Fir den Querformat-Modus wird der Monitor im Querformat installiert. Das System
kann wahlweise das Bild der 360°-Rundumsicht neben dem Bild einer einzelnen
Kamera oder auf dem gesamten Bildschirm nur das Bild einer einzelnen Kamera
anzeigen. Die Standardansicht und die nach einer Ausldsung gezeigten Ansichten
lassen sich im Konfigurationstool von Backeye 360 HD festlegen.

2.3.2 Hochformat-Modus

Fir den Hochformat-Modus wird der Monitor im Hochformat installiert. Das System

kann wahlweise das Bild der 360°-Rundumsicht fir eine gréRere 360°-Ansicht im [ T
Vollbildmodus anzeigen oder die 360°-Rundumsicht (fir die Heckkamera) Gber bzw. -
(fur die Front-/Seitenkamera) unter den Bildern der einzelnen Kameras anzeigen. Die |
Standardansicht und die nach einer Auslésung gezeigten Ansichten lassen sich im
Konfigurationstool von Backeye 360 HD festlegen.

E

2.4 Ansichtskonfigurationen

Fir jede Konfiguration (Querformat oder Hochformat) lassen sich zehn verschiedene Ansichten speichern:

Nr. Ansichtsmodus Querformat Hochformat

Ansicht von oben und gespiegelte
Rickansicht

N

Ansicht von oben und vorne

Ansicht von oben und links

Ansicht von oben und rechts

AN R NIERN
AN RN RN AN RN

Vollbildansicht von oben

Vollbildansicht vorne
Vollbildansicht hinten
Vollbildansicht links
Vollbildansicht rechts

© |0 (N |o|o |~ | w]|N

N
o

Frontansicht fir kreuzenden Verkehr

ANV NI NI N NN

N
N

Heckansicht fir kreuzenden Verkehr
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2.5 Ansichtsmodi

Bei den Ansichtsmodi handelt es sich um die verschiedenen Ansichten, die im jeweiligen Anzeigemodus angezeigt
werden kdnnen. Beispiele fir die Bilder der obigen Ansichtsmodi sind in der folgenden Tabelle aufgefihrt:

Ansicht Beschreibung Bildbeispiel
Ansicht von oben und »+Ansicht von oben* bezieht sich auf die

Rickansicht 360°-Vogelperspektive bzw. Rundumsicht.

Ansicht von oben und vorne Das Bild des Fahrzeugs ist innerhalb des

Ansicht von oben und links 360°-Bilds zentriert. Das 360°-Bild befindet

Ansicht von oben und rechts sich (bei Querformat-Konfigurationen)

rechts bzw. (bei Hochformat-
Konfigurationen) Gber/unter dem Bild der
einzelnen Kamera (d. h. Front-
/Heckkamera usw.).

Vollbildansicht von oben 360°-Vollbildansicht, nur im Hochformat-

Modus.
Vorne (Vollbild) Zeigt nur das Bild der vorderen, hinteren, Brigade
Hinten (Vollbild) linken oder rechten Kamera als Vollbild an. i

Links (Vollbild)
Rechts (Vollbild)

Frontansicht fiir kreuzenden Zeigt simulierte Kamerabilder der
Verkehr Fahrzeugecken zur Darstellung einer
Heckansicht fir kreuzenden Einmdndung an. Hierbei werden die
Verkehr auleren Ecken der Front- bzw.

Heckansicht besonders hervorgehoben, wo
FuRganger oder Fahrzeuge den
Fahrzeugweg kreuzen kénnen (nitzlich

z. B. bei einem grof3en Abstand des
Fahrersitzes zur Fahrzeugfront).

Hinweis: Dieser Anzeigemodus sollte
nur zur Kontrolle von Eckbereichen
genutzt werden und nicht in
Situationen, in denen der gesamte
Front- oder Heckbereich eingesehen
werden muss.




2.6 Querverkehr-Anzeige

Bei der Querverkehr-Anzeige werden simulierte Kamerabilder der Fahrzeugecken angezeigt, um eine bessere Kontrolle
des Front- oder Heckbereichs zum Beispiel beim Annahern an eine Einmiindung zu ermdéglichen (besonders nitzlich
bei einem grolRen Abstand des Fahrersitzes zur Fahrzeugfront).

Fur diese Ansicht werden die Bilder der Front- und Heckkamera unter Auslassung des mittleren Bildbereichs verarbeitet
und angezeigt. AnschlielRend werden diese beiden ,Eckbilder” nebeneinander angezeigt, wobei ein roter Balken
dazwischen verdeutlicht, dass es sich bei dem Bild nicht um die normale Ansicht einer Front- bzw. Heckkamera handelt.

Fur diese Ansichten werden nur die Eckbereiche der einzelnen Kamerabilder genutzt, wahrend der mittlere
Bildbereich (in der Regel die Zone unmittelbar vor bzw. hinter dem Fahrzeug) entfernt wird, wodurch ein groBer
toter Winkel entsteht. Eventuell werden die duBeren Ecken des Kamerabilds stark verzerrt angezeigt. Brigade
empfiehlt, diese Ansicht nicht zum Rangieren des Fahrzeugs zu nutzen, sondern nur zur Kontrolle der
Eckbereiche vor dem Umschalten auf eine normale Ansicht.

Vollbildansicht vorne Frontansicht fiir kreuzenden Verkehr

Brigade Brigade
BACKEYE360° BACKEYE360°
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Hinweis: Das obige Bild ist nur ein Beispiel zur Verdeutlichung, wie die Ansicht bei einer idealen
Montageposition der Kameras dargestellt werden kann. Wenn die Kameras niedrigerer montiert werden,
verschlechtert sich diese Ansicht.

Die folgenden Beispiele zeigen die mogliche Beschaffenheit dieser Ansichten, wobei die gezeigten Autos in ahnlichen
Abstanden vor und hinter dem Fahrzeug geparkt wurden.

Montagehohe der Kamera von 0,6 m:

Brigade Brigade

BACKEYE360° BACKEYE360°

Die Ansicht ist nahe am Boden, die duRReren Ecken sind Die Autos erscheinen im Bild und sind zwar verzerrt, aber gut zu
schlecht zu sehen, die Autos erscheinen nicht im Bild. sehen. GroRer toter Winkel in der Mitte des Sichtfelds.

Montagehohe der Kamera von 1,8 m:

Brigade

Brigade
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Die Perspektive liegt eindeutig in grofRerer Hohe, die Die Autos sind deutlich in der Mitte des Bildschirms zu
Gegenstande in den dufleren Bereichen sind besser sehen, die Gegenstande sind zwar verzerrt, aber gut sichtbar
sichtbar, aber weiterhin nicht genau/deutlich zu sehen, das und erheblich deutlicher. Das rote Auto ist voll im Sichtfeld.

rote Auto rechts im Bild ist fast unsichtbar.
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3 Komponenten des Systems

3.1 Backeye®-360°-Kit — BN360-300
Die folgenden Komponenten werden mit dem BN360-300-System mitgeliefert:

3.1.1 Elektronische Steuereinheit (ECU) — BN360-300-ECU

Schnittstelle zwischen Kameras und Monitor, fiihrt die komplexe Bildverarbeitung
durch und enthalt die Software fir das Bildschirm-Konfigurationsmenu.

3.1.2 Kameras (4 Stiick) — BN360-1000C

Vier Ultraweitwinkel-720p-HD-Kameras mit mitgeliefertem Montagebligel und
Gehause.

3.1.3 Kabelbaum fiir Videoeingang — BN360-VIN-01

Der Videoeingangs-Kabelbaum verbindet die vier Kameras mit der ECU.

3.1.4 Kabelbaum fiir Videoausgang — BN360-VO-01

Der Videoausgangs-Kabelbaum verbindet die ECU mit dem Monitor (entweder
CVBS oder AHD)

3.1.5 Stromversorqgungskabel — BN360-PWR-01

Das Stromversorgungskabel verbindet die ECU mit der Stromquelle des
Fahrzeugs.

3.1.6 Schnittstellenkabel — BN360-INT-01

Das Schnittstellenkabel verbindet die ECU mit der Konfigurations- und
Ansichtswahltaste.

3.1.7 Select-Videoausgangskabel — BN360-VBV-L4015

Das Videoausgangskabel ist das Hauptschnittstellenkabel zur Verbindung mit den
VBV-Monitoren von Brigade.

3.1.8 Konfigurations- und Ansichtswahltaste — BN360-CP-01

Die Konfigurations- und Ansichtswahltaste dient zur Kalibrierung und zur Auswahl
des angezeigten Bilds. Die Konfigurations- und Ansichtswahltaste muss nicht fur
eine Verwendung durch den Fahrer montiert werden.

3.1.9 Kamera-Montagekit — BN360-1000C-FIX

Das Montagekit enthalt samtliche erforderlichen Teile zur Befestigung der '
Kameras am Fahrzeug. Das Montagekit besteht aus selbstbohrenden Schrauben, ' Q
Maschinenschrauben, Muttern und Schraubenkappen.

x1

x8 x8



3.2 Instrumente zur Kalibrierung

Zum Kalibrieren des Backeye-360°-Systems werden die folgenden Teile bendtigt:
3.2.1 Kalibriertool — BN360-CT-01

Dient zur Ubertragung von Daten (z. B. Kalibrierdaten, erfassten Bildern, Backup-
Daten usw.) zwischen ECU und PC unter Verwendung von auf einer SD-Karte
gespeicherten Daten.

Hinweis: Brigade empfiehlt die Verwendung der mit dem Kalibriertool
mitgelieferten SD-Karte. Fiir beste Ergebnisse sollte eine 4-GB-Karte der
Klasse 6 eines renommierten Herstellers verwendet werden. Der BN360-300 ist
nicht mit SDXC-Karten kompatibel.

3.2.2 Kalibriermatten (4 Stiick) — BN360-CAL-MAT

Diese Matten werden zur Kalibrierung der 360°-Rundumsicht der Kameras im Umfeld
des Fahrzeugs ausgelegt.

3.2.3 USB-Stick — BN360-300-USB

Der USB-Stick enthalt samtliche Dokumente, Software und Support-Dateien zur
Installation und Kalibrierung des BN360-300-Systems, einschliellich der
Kalibriersoftware fir Brigade Backeye® 360°.

Flir die aktuellsten Versionen der USB-Dateien besuchen Sie bitte auf der Website
von Brigade Electronics den Bereich fiir Produktunterstiitzung: https://brigade-
electronics.com/product-support-area/.
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4 Daten der SD-Karte

4 1 Inhalt der SD-Karte

Die SD-Karte enthélt alle erforderlichen Dateien zum Erfassen der Bilder der
Kameras, Kalibrieren der Kamerapositionen und Hochladen der Kalibrierdaten. v | BN360-300(SEL)-USB (8618)

Die Daten der SD-Karte befinden sich auf dem USB-Stick fiir BN360-300(SEL)-USB T
im Ordner ,3.0 SD Card Data“. Welche Dateien fir die Kalibrierung bendtigt werden, e
hangt von der gewtinschten Konfiguration ab (siehe Abschnitt 2.4).

v 3.0 SD Card Data

v 3.1 Landscape
Weitere Informationen iber die verschiedenen Ansichtskonfigurationen finden Sie in Backeye360HD
Abschnitt 2.4. v 3.2 Portrait
Backeye360HD
4.0 Drawings

5.0 Documentation

6.0 Overlays

4.2 Backeye360HD-Ordner

Der Ordner ,Backeye360HD* enthalt alle fiir die Kalibrierung bendétigten Dateien und muss v § sbHC ()

ganz zu Beginn des Kalibrierverfahrens in den Stammordner der SD-Karte kopiert werden. v | | Backeye360HD
Der Backeye360HD-Ordner muss sich auf der obersten Ebene der SD-Karte befinden; app
wenn das Kalibriertool den Backeye360HD-Ordner nicht findet, kann die Kalibrierung cmd
nicht beginnen. config

data

param

Die Unterordner des Backeye360HD-Ordners dirfen auf keinen Fall in irgendeiner Weise geandert werden, sondern
mussen im Ordner verbleiben und dirfen beim Kopieren auf die SD-Karte nicht umbenannt werden. Die folgende
Tabelle enthalt eine Zusammenfassung der Unterordner des Backeye360HD-Ordners sowie ihrer Funktionen:

Hauptordner Unterordner | Beschreibung
app ECU-Firmware
Backup Enthalt die Sicherungskopien der ECU-Daten (werden nur bei Verwendung der
Backup-Funktion erstellt)
Backeve360HD cmd Befehlsdatei fir Funktionen des Kalibriertools
y config Konfigurationsdatei fur Kalibriersoftware
data Grafikdateien (Fahrzeugumriss, Logo, Warnhinweis)
image Erfasste Fahrzeugbilder (werden wéhrend der Bilderfassung erzeugt)
param Kalibrierdaten der Kameras
4.3 CMD-Datei
Die wichtigste Datei im Backeye360HD-Ordner ist die CMD-Datei im v 2 sbHc (7 A Name
~cmd“-Unterordner. Der Name dieser Datei legt fest, welche Funktion v || Backeye360HD
vom Kalibriertool ausgeflihrt wird. Zur Nutzung einer anderen Funktion spp capture.cmd
des Kalibriertools muss die CMD-Datei umbenannt werden. Als s
Standardeinstellung hat die CMD-Datei den Namen ,capture.cmd®, was .
dem Kalibriertool eine Erfassung der Kamerabilder ermdglicht. :O” 9
ata
Hinweis: Je nach den Einstellungen fiir Dateinamenerweiterungen param

in Windows Explorer wird die Endung ,,.cmd“ des Dateinamens
eventuell nicht angezeigt. Fiigen Sie in diesem Fall nicht die
Endung ,,.cmd* hinzu.

Die verschiedenen Dateinamen und ihre Funktionen werden in der
folgenden Liste aufgeflhrt:

Dateiname Funktion

Erstellt eine Sicherungskopie der ECU-Daten; nitzlich zur wiederholten
Installation derselben Konfiguration

backup.cmd

10



capture.cmd

Erfasst einzelne Kamerabilder zur Kalibrierung

update.cmd

Aktualisiert die ECU mit den Daten auf der SD-Karte

sysinfo.cmd

Zeigt einen Bildschirm mit Systeminformationen an
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5 Installation der Hardware

Brigade

5.1 Anschlussdiagramm

TO VBV RANGE MONITOR —— B[l 3——r=x

(1,000}

BN360-300 HD CABLES

(1,560)

VARIOUS LENGTHS ORANGE WIRE (FLASHER-L)

(NOT INCLUDED)

DIMENSIONS: mm

BROWN WIRE (FLASHER-R)
GREEN WIRE (SPEED)
BLUE WIRE (R_GEAR)

BLACK WIRE (VBAT_GND)
RED WIRE (ACC)

YELLOW WIRE (VBAT)[

XBLADE

3AFUSE

(1,500)

(1,000)

Bitte beachten Sie: Kamera-Verlangerungskabel sind nicht im Kit enthalten und miissen separat erworben werden.
Die Kabelldngen der einzelnen Kameraerweiterungen sollten 25 Meter nicht Uberschreiten.

Teil Teil Nr. Anzahl | Modell Nr.

1 8495 1 BN360-300-ECU(SEL)

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 (NICHT GEZEIGT)
12 8508 1 BN360-300-1G (NICHT GEZEIGT)
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5.2 Installation der Kamera

Die Kameras des BN360-300 sollten mdglichst symmetrisch auf dem a
Fahrzeug verteilt montiert werden, wobei eine mittige Position auf jeder a

Fahrzeugseite zu bevorzugen ist. Abweichend von diesen Idealpositionen -

kénnen die Kameras auch an anderen Stellen des Fahrzeugs montiert
werden, was sich allerdings auf die Gesamtqualitat des 360°-Bilds auswirkt. .

Es empfiehlt sich, die Kameras vor der endgiiltigen Installation zunachst nur . \ <
provisorisch zu befestigen, um die Kamerapositionen Uberpriifen und bei 22"
/ ot

Bedarf korrigieren zu kénnen. ; /

5.2.1 Montagewinkel der Kameras

Die Kameras wurden zur Montage auf einer vertikalen Oberfliche konzipiert, um eine richtige Ausrichtung zu
ermdglichen, bei der die Karosserie wie unten gezeigt ca. 10 % des Kamerabilds ausfillt. Falls dies nicht méglich ist,
wird zum Ausgleich ein Universal-Montierblgel von Brigade benétigt.

Die Kameras mussen bundig an die Fahrzeugkarosserie montiert werden.

Ideale Montageposition; Karosserie fullt
10 % des Kamerabilds aus

10%

Schlechte Montageposition; Karosserie ist
nicht im Kamerabild zu sehen

Mit Montierbligel korrigierte Kameraposition

In manchen Fallen missen die Kameras auf einer horizontalen Ebene, wie zum Beispiel unter der Karosserie
hangend, montiert werden. Brigade Electronics verfiigt Giber eine Reihe von Montagehalterungen, z. B.: BN360-100C-
BKTO1, die fiir verschiedene Installationsarten angepasst werden kénnen.

13



Brigade

5.2.2 Montagehohe der Kameras

Die Montagehdhe der Kameras ist fir die Qualitat des 360°-Bilds von entscheidender Bedeutung. Generell 1&sst sich
eine umso bessere 360°-Rundumsicht erzeugen, je hoher die Kameras montiert werden. Allerdings hangt die
Mindestmontagehdhe von verschiedenen Faktoren ab, wie z. B. der Fahrzeuglange, Kameraposition usw. Solange jede
Kamera wie in Abschnitt 6.2 gezeigt die Markierungen erkennen kann, Iasst sich das System kalibrieren, wobei aber
u. U. keine zufriedenstellende Funktionsfahigkeit gewahrleistet ist. Eine zu tief montierte Kamera beeintrachtigt die
Perspektive von Gegenstanden in Bodennahe. Im folgenden Bild wird der 1 m hohe Posten von den ausreichend hoch
montierten seitlichen Kameras ordnungsgemaf abgebildet, aber von einer 0,6 m hoch montierten vorderen Kamera
verzerrt dargestellt:

1 m langer Pfosten unter einer in 1,8 m Héhe
montierten Kamera

1 m langer Pfosten vor einer in 0,6 m Hohe Gesamtlange des Pfostens in Ansicht von oben
montierten Kamera sichtbar

5.3 Verlegung der Kabels

Die Kamerakabel missen an jedem Punkt des Fahrzeugs in Schutzschlauchen und entlang geeigneten Kabelstrecken
verlegt werden. Verlegen Sie die Kabel moéglichst nicht zusammen mit Stromkabeln des Fahrzeugs, um mdgliche
Interferenzen zu vermeiden. Achten Sie zum Schutz vor Kabelschaden beim Aufwickeln von Uberschiissigem Kabel
stets auf einen ausreichenden Radius und ziehen Sie die Kabelbinder nicht zu fest an. Hinweis: Zum Durchfihren der
Verbinder wird ein Loch mit einem Durchmesser von 13 mm benétigt.

5.4 Montage der ECU

Die ECU sollte geschutzt vor Feuchtigkeit und starker Hitze montiert werden. Hinweis: Das Gehause der ECU kann
im Normalbetrieb Warme abgeben.

5.5 Anschluss des Systems

Bitte beachten Sie grundsatzlich die Hinweise des Fahrzeugs- bzw. Aufbauherstellers fur den Einbau und Anschluss
von Systemen. Achten Sie darauf, dass die Strom- und Zindungsanschlisse an der Stromquelle mit Sicherungen
ausgestattet sind. Die Anschlisse fiir das System sind in der Systemzeichnung in Abschnitt 5.1 aufgefiihrt.
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5.6 Monitor

Der Monitor sollte an einer fiir den Fahrer gut einsehbaren Stelle unter Beachtung samtlicher giiltigen Gesetze und
Vorschriften eingebaut werden. Das System kann mit einer Ausrichtung der Bildansichten im Quer- oder Hochformat
installiert werden, weshalb der Monitor eventuell um 90° gedreht werden muss.

Anzeige von Standardsystem auf Monitor im Anzeige im Hochformat mit zur richtigen
Querformat Bildausrichtung gedrehten Monitor

5.7 Auswahl des Videoausgangs

Die AHD- und CVBS-Videoausgange der ECU kénnen nicht gleichzeitig verwendet werden. Das richtige Videoformat
muss Uber DIP-Schalter 3, an der ECU, ausgewahlt werden. Die ECU muss wahrend der Einstellung des DIP-Schalters
ausgeschaltet sein. Die Anderung wird Glbernommen, sobald die ECU eingeschaltet wird.

Hinweis: Die Standardeinstellung ist AHD.

Position des DIP-Schalters AHD-Ausgang CVBS-Ausgang
(Abdeckung des DIP-Schalters entfernen.) (DIP-Schalter 3 in (DIP-Schalter 3 in
Stellung OFF.) Stellung ON.)
TTT T
123 15203
{ON DIP JON DIP
5.8 Erstes Hochfahren des Systems
Wenn das System wie in Abschnitt 5.1 angegeben angeschlossen ist, Brigade

schalten Sie die Fahrzeugziindung ein und Uberprifen Sie das auf dem BACKEYE360°
Monitor angezeigte Bild.

Hinweis: Die Meldung ,,WARNING*“ erscheint, wenn noch keine
erste Kalibrierung durchgefiihrt wurde.

Die verschiedenen Ansichten kénnen durch wiederholtes Driicken der
Ansichtswahltaste auf der Konfigurations- und Ansichtswahltaste
nacheinander angezeigt werden. Bei einem langen Driicken der Taste
wechselt die Anzeige zwischen einer geteilten Bildschirmansicht und
einer Einzelkamera-Ansicht. Dieser Zeitpunkt ist eine gute
Gelegenheit zur Uberpriifung der Kamerapositionen wie in Abschnitt
5.2 beschrieben; vergewissern Sie sich hierflr, dass in jedem
Kamerabild zwei Dreiecke der Kalibriermatten zu sehen sind.
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6 Fahrzeugkalibrierung

Um eine brauchbare und zuverlassige 360°-Rundumsicht erzeugen zu kénnen, muss eine vollstandige Kalibrierung
durchgefiihrt werden. Zwischen jedem Fahrzeug und jeder Installation gibt es Unterschiede; deshalb missen die
Kamerapositionen mithilfe des Kalibrierkits flir Backeye 360° kalibriert werden. Die Kalibrierung umfasst die folgenden
Schritte:

Schritt 1 > Installation im Fahrzeug

Schritt 2 > Kopieren der Daten der SD-Karte vom BN360-300-USB-Stick auf die SD-Karte

Schritt 3 > Erfassung der Fahrzeugbilder auf der SD-Karte

Schritt 4 > Kalibrierung der Kamerapositionen mithilfe des Kalibriertools fiir Backeye 360 HD

Schritt 5 > Konfiguration der Ansichts- und Ausléseeinstellungen mithilfe des Konfigurationstools fiir Backeye
360 HD (wenn dieser Schritt nicht bendtigt wird, kann er Ubersprungen werden)

Schritt 6 > Hochladen der Kalibrier- und Konfigurationsdaten (falls erforderlich) zum BN360-300-System
Schritt 7 > Uberpriifung des Ergebnisses der Kalibrierung

6.1 Umagebung fiur Kalibrierung

Rund um das Fahrzeug wird mindestens 2 Meter Platz benétigt. Der Boden muss flach sein, da eine Kalibrierung bei
Unebenheiten eventuell nicht mdglich ist.

6.2 Ausrichtung von Kalibriermuster und Fahrzeug

Die in Abschnitt 3.2.2 angegebenen Kalibriermatten missen wie unten im (linken) Bild gezeigt symmetrisch um das
Fahrzeug herum ausgelegt werden. Die Kalibriermatten sollten sich moglichst nahe an den Kameras befinden, wobei
es aber je nach Fahrzeugtyp und Art der Installation Abweichungen geben kann. Generell gilt, dass eine Kalibrierung
moglich ist, wenn jede Kamera wie unten im (rechten) Bild gezeigt alle drei Punkte der beiden Dreiecke im Sichtfeld der
Kamera erkennen kann. Je genauer die Kalibriermatten um das Fahrzeug herum positioniert werden, desto besser das
Endergebnis. Fur mehr Genauigkeit empfiehlt sich der Einsatz einer Schlagschnur oder eines Lasergerats.

Sy N E— Ar\ A AN

/]

Hinweis: Die Kalibriermatten miissen unbedingt wie oben gezeigt ausgelegt werden. Bei einer anderen
Ausrichtung der Matten (z. B. einer Drehung um 90°) ist keine korrekte Kalibrierung méglich.
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6.3 Erfassung des Kamerabilds

Vor der Kalibrierung empfiehit sich grundsétzlich eine Formatierung der SD-
Karte.

Stecken Sie das Kalibriertool bei abgeschalteter Fahrzeugziindung in die
ECU des BN360-300 ein und schalten Sie die Ziindung ein. Anschlielend
erscheint der folgende Bildschirm:

Kopieren Sie den Ordner ,Backeye360HD“ mit der gewilnschten
Konfiguration auf die SD-Karte. Weitere Informationen {ber die
verschiedenen Anzeigekonfigurationen finden Sie in Abschnitt 2.4.
Vergewissern Sie sich, dass sich der Ordner ,Backeye360HD® im
Stammordner der SD-Karte befindet und dass die Datei im Ordner ,cmd®
den Namen ,capture.cmd” tragt.

Hinweis: Je nach den Einstellungen fiir Dateinamenerweiterungen in
Windows Explorer wird die Endung ,,.cmd“ des Dateinamens eventuell
nicht angezeigt. Fiigen Sie in diesem Fall nicht die Endung ,,.cmd“
hinzu.

Stecken Sie die SD-Karte in das Kalibriertool ein. AnschlieRend zeigt das
System die Ansichten der einzelnen Kameras an.

Uberpriifen Sie, ob in jedem Kamerabild zwei Dreiecke der Kalibriermatten
zu sehen sind.

Wenn die Kalibriermatten von den Kameras nicht erkannt werden, muss die
Position der Matten oder Kameras eventuell korrigiert werden.

Vergewissern Sie sich, dass in jedem Kamerabild (z. B. VORNE, HINTEN,
LINKS, RECHTS) zwei Kalibriermatten zu sehen sind und dass alle drei
Punkte von jedem Dreieck klar sichtbar sind und nicht abgedeckt werden.

Fir eine ideale Kalibrierung sollten sich die Dreiecke innerhalb des rechts
im Bild ROT eingekreisten Bereichs befinden.

Wenn die Kalibrierdreiecke von allen Kameras klar erkannt werden, driicken
Sie drei Sekunden lang auf die Ansichtswahltaste der Konfigurations- und
Ansichtswahltaste, um die Kameraansichten zu erfassen und auf die SD-
Karte zu Ubertragen.

Wenn die Bilder erfolgreich gespeichert wurden, erscheint der folgende
Bildschirm, und die SD-Karte kann aus dem Kalibriertool entfernt werden.

Hinweis: Verandern Sie wahrend dieses Vorgangs nicht die Position
des Fahrzeugs oder der Kalibriermatten, und nehmen Sie die SD-Karte
nicht heraus.

Nehmen Sie die SD-Karte aus dem Kalibriertool heraus und stecken Sie
sie in den PC ein, mit dem die Kalibrierung durchgefiihrt wird.

Uberpriifen Sie, dass der ,Backeye360HD“-Ordner der SD-Karte jetzt
einen Ordner namens ,image® enthalt, in dem sich die Dateien mit den

Brigade

~ 80 SpHC (R A Name
v Backeye3b60HD

app
cmd

capture.cmd

config
data

param
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verschiedenen Kameraansichten befinden; diese Dateien sollten die
Namen ,front.bmp*, ,rear.omp®, ,right.omp* und ,left.bmp* tragen.

6.4 Installation der Kalibriersoftware fiir Backeye® 360 HD

Installieren Sie die Kalibriersoftware vom BN360-300-USB-Stick (Ordner ,2.0 Software®) aus, indem Sie auf die
Installationsdatei doppelklicken und die Anweisungen befolgen. Verwenden Sie grundsatzlich nur die aktuellste Version
der Software, die Sie auf der Website von Brigade herunterladen kdnnen.

6.5 Verwendung der Kalibriersoftware fiur Backeye®360 HD lll

6.5.1 Ubersicht liber Kalibriersoftware

Wenn die Installation abgeschlossen ist, doppelklicken Sie auf das Desktop-Symbol der Kalibriersoftware flr Backeye®
360 HD. AnschlieBend erscheint der folgende Start-Bildschirm:

1 6 7 8 9 10

\ | | | | |

M1 untitled - 360 Calibration Tool HD v2.2.1

v v v v A

4

Statusanzeige fiir Systemversion
1. Statusanzeige fir Systemversion (zeigt die Softwareversion und die Version der momentan geladenen
Konfigurationsdatei an)

Fenster zur Anzeige des Kamerabilds und Auswahl der Kontrollpunkte
2. Bild und Kontrollpunkt von vorderer Kamera
3. Bild und Kontrollpunkt von hinterer Kamera
4. Bild und Kontrollpunkt von linker Kamera
5. Bild und Kontrollpunkt von rechter Kamera

Werkzeugleiste
6. Konfigurationsdatei laden (ladt die Konfigurationsdatei von der SD-Karte)
7. Bild laden (Iadt die Bilder von der SD-Karte)
8.  Vorschau der Rundumsicht (6ffnet den Bildschirm fir die Vorschau der Rundumsicht)
9. LUT speichern (speichert die Dateien mit den kalibrierten Daten auf der SD-Karte)
10. Beenden (beendet das Programm)
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Hinweis: Die Kalibriersoftware fiir Backeye® 360 HD ist nicht mit friiheren Modellen des Backeye®-360-Systems
(z. B. BN360-200) kompatibel.

6.5.2 Laden der Konfigurationsdatei

Klicken Sie auf die Schaltflache ,Config Load“ und anschlieend im

Fenster ,Config Load“ auf das Symbol ,0°, um die (QEIGEEINTEIT

Konfigurationsdatei auszuwahlen.

Config Load X

ConfigFile | < o >

Die Konfigurationsdatei befindet sich auf der SD-Karte im Ordner v . Removable Disk (E)  *  name

~config®. ~ | Backeye380HD N i .
« | hbConfigL1001.bin

Aus dem Namen der Konfigurationsdatei gehen die Art der app

Konfiguration und die Uberarbeitungsnummer hervor; die cmd

Uberarbeitung 1 einer Querformat-Konfigurationsdatei zum Beispiel config

hat den Namen ,hbConfigL1001.bin“. Verwenden Sie stets die data

aktuellste Uberarbeitung, indem Sie auf der Website von Brigade die

param
neuste Software herunterladen.

Sie kénnen auch die Konfigurationsdatei einer friiher gespeicherten
Kalibrierung erneut laden; Naheres hierzu finden Sie in Abschnitt
6.5.10.

Wenn die Konfigurationsdatei geladen ist, wird die verwendete EI Model : HD 8.40

BACKEYE® 360 HD CA

Konfiguration auf der Statusanzeige der Systemversion angezeigt;
diese Versionen sind:

e 8.40 = Querformat
e 8.41 = Hochformat [

Achten Sie darauf, dass die richtige Konfigurationsdatei fur die
Installation verwendet wird. Weitere Informationen zu den
verschiedenen Konfigurationstypen finden Sie in Abschnitt 2.4.

6.5.3 Offnen von Bilddateien

Klicken Sie in der Kalibrierwerkzeugleiste auf den Befehl ,iImage Load".

AnschlieRend 6ffnet sich das Dialogfeld ,Image Load*.

Wahlen Sie die SD-Karte im Aufklappmeni aus und wahlen Sie
anschlieBend ,Load®, um die Bilder der Fahrzeugkameras, die wie in
Kapitel 6.3 beschrieben erfasst wurden, von der SD-Karte zu laden.

Open File X

Enter or select the folder:
[E:\Removable Dis! j

C:aHavd Disk
Q:\Hard Disk
Load

Wenn die Daten einer friheren Kalibrierung gespeichert wurden, kénnen sie durch : ey
Aktivieren des Kontrollkastchens ,Load control points“ geladen werden. Weitere Load control points v
Hinweise zur Speicherung von Kalibrierdaten finden Sie in Abschnitt 6.5.10.
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Die Kamerabilder werden in den leeren Feldern automatisch angezeigt.

6.5.4 Kontrollpunkte zur Kalibrierung

Die Dreiecke der Kalibriermatten werden automatisch erkannt und die
Kontrollpunkte angezeigt. Die Software erkennt beim Laden eines Bilds
automatisch die Ecken der Dreiecke und leitet daraus die Koordinaten des
Bilds ab. Die Nummerierung der Kontrollpunkte beginnt mit dem
fahrzeugnachsten Punkt des Dreiecks und setzt sich im Uhrzeigersinn zu den
nachsten beiden Punkten fort. Wenn die Reihenfolge der Kontrollpunkte nicht
eingehalten wird, ist keine Kalibrierung maoglich.

WARNUNG: Achten Sie darauf, dass die Kontrollpunkte wie unten
gezeigt in der richtigen Reihenfolge gewahit werden. Bei einer
abweichenden Reihenfolge lasst sich keine Kalibrierung durchfiihren.

Eventuell missen die Kontrollpunkte nach dem Laden der Bilder korrigiert
werden. Wenn der Mauszeiger zum Kontrollpunkt bewegt wird, vergrofiert
sich das angezeigte Kontrollpunktbild. Auf diese Weise lassen sich die
Kontrollpunkte prazise positionieren. Klicken Sie mit der linken Maustaste auf
den Kontrollpunkt, den Sie verdndern mdchten. Das gewahlte Kontrollpunkt-
Fadenkreuz wird in roter Farbe angezeigt. Um die Auswahl des
Kontrollpunkts wieder rickgangig zu machen, klicken Sie mit der linken
Maustaste auf eine beliebige andere Stelle als den gewahlten Kontrollpunkt.

Tipp: Wenn Sie auf einen beliebigen Punkt des Kamerabilds
doppelklicken, wird das Bild im Anwendungsfenster im Vollbildmodus
angezeigt, was die Auswahl der Kontrollpunkte deutlich einfacher und
praziser gestaltet.

Richten Sie den Kontrollpunkt wie unten gezeigt an der aul3ersten Ecke aus,
indem Sie die blauen Linien am Dreieck ausrichten. Die Bilder rechts zeigen
die Anordnung vor und nach der Ausrichtung. Es empfiehlt sich, den
Kontrollpunkt in eine Position aufllerhalb des Dreiecks zu verschieben,
sodass zwischen Punkt und Dreieck eine Llcke vorhanden ist, und den
Kontrollpunkt anschlie®end wieder zum Dreieck zuriickzubewegen, bis er
den &uBeren Rand des Dreiecks beriihrt. Uberpriifen und adndern Sie alle
sechs Kontrollpunkte fiir jede Kamera.

Ansicht der vorderen und
hinteren Kamera

3 B
QA AG

Ansicht der linken und
rechten Kamera

€ 5
24 D )
@ @)

2

= 3
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Tipp:

Wenn Sie einen Kontrollpunkt ausgewahlt haben, kdnnen Sie das
Fadenkreuz mit der PC-Tastatur Pixel fir Pixel in die gewlinschte Richtung
verschieben, was eine deutlich genauere und kontrolliertere Anpassung
ermdglicht.

Wenn Sie im Bildschirm eines Kamerabilds doppelklicken, wird das Bild im
Vollbildmodus angezeigt, was kleine Anpassungen erheblich vereinfacht.

6.5.5 Vorschau von Rundumsicht

Wenn Sie auf die Schaltflache ,Apply AVM® klicken, 6ffnet sich ein
Fenster mit einer Vorschau der Rundumsicht. CONFIG LOAD | IMAGE L0 @

X
APPLY AVM | | 3 AVE LUT

Falls die Kontrollpunkte einen Fehler aufweisen, erscheint die Meldung
,Calibration Error mit einem Hinweis auf die betroffene Kamera. Diese

Fehlermeldung hat meist eine von zwei Ursachen: Calioration Error *
1. Die Kontrollpunkte sind nicht richtig ausgerichtet. Uberpriifen Sie Q Appropriate answer is not found (REAR camera). Confirm the
'S config file and pointing.

die Reihenfolge und Position der Kontrollpunkte fur die in der
Meldung erwahnte Kamera.

2. Die Kalibriermatten wurden nicht richtig bzw. genau um das
Fahrzeug herum ausgelegt. Korrigieren Sie die Positionen der
Matten.

Tipp:

¢ Wenn Sie in diesem Fenster ,OK* wahlen, wird die Meldung geschlossen und das ,Preview"-Fenster geoffnet.

e Lassen Sie das ,Preview“-Fenster gedffnet, wahrend Sie den Kontrollpunkt korrigieren.

e Wahlen Sie wahrend der Korrektur erneut ,Apply AVM®, um die Auswirkung der Veranderung auf das Bild der
Rundumsicht ,live“ kontrollieren zu kénnen.

¢ Korrigieren Sie nacheinander einen Kontrollpunkt nach dem anderen, um eine optimale Rundumsicht zu
erhalten.

e Bei manchen Kalibrierungen kann es sehr schwierig sein, die Kontrollpunkte auszuwahlen, ohne eine
Fehlermeldung zu erhalten. In diesem Fall kann der Vorgang trotz der Fehlermeldung fortgesetzt werden; es
empfiehlt sich jedoch, diesen Schritt nur zu berspringen, wenn zuvor samtliche obigen Punkte Uberprift
wurden.

6.5.6 Anpassung des Rundumsicht-Bilds

Wenn die Kontrollpunkte richtig ausgerichtet sind, sieht das ,Preview“-Fenster aus wie im folgenden Beispiel:

22



Hinweis:Das genaue Aussehen des Rundumsicht-Bilds hangt von der verwendeten Konfigurationsdatei ab. Das
obige Bild zeigt das Rundumsicht-Bild im Querformat. Fiir einige Konfigurationen miissen mehrere 360°-Ansichten
kalibriert werden. Fiihren Sie die folgenden Schritte fiir jedes Rundumsicht-Bild aus (z. B. Top 1, Top 2, Top 3

usw.).

Je nach der GréRRe des Computerbildschirms muss dieses Fenster eventuell vergrof3ert werden, um das gesamte Bild
sehen zu kénnen. Dies liegt daran, dass der Bildschirm fir ein méglichst genaues Kalibrierergebnis im Verhaltnis 1:1

aufgebaut wird, d. h. ein Pixel des Bilds entspricht einem Pixel auf dem Computerbildschirm. Um diesen Bildschirm zu
vergrofiern, klicken Sie auf die Vergréfern-Schaltflache in der oberen rechten Ecke, oder dndern Sie die GréRe durch

Ziehen der unteren Ecke.

Die Lange der Markierungen muss fir Standard-Kalibriermatten von
Brigade nicht geandert werden (der Standardwert liegt bei 1500 mm).
Wenn die Kalibriermatte nicht das Standardformat von Brigade aufweist,
geben Sie hier die Breite des Kalibrierdreiecks ein.

Geben Sie unter ,Vehicle Dimensions” die MalRe des Fahrzeugs ein.

Die Genauigkeit dieser MalRe hangt von der GréRe des Fahrzeugs und
der Hohe der Kamera ab. Generell sollte jedoch die Fahrzeugmaske (das
schwarze Feld, in dem das Fahrzeug dargestellt wird) samtliche roten
Bereiche abdecken, die fir die toten Winkel der Kamera stehen. Der hier
angegebene Wert kann daher zum Definieren der gewilinschten GréRe
der Fahrzeugmaske geandert werden.

Fir die Fahrzeugmaske kann ein grof3erer Wert eingegeben werden als
die tatsachliche Fahrzeuggréfe, was sich vor allem fur Fahrzeuge mit
Uberstehenden Teilen empfiehlt. Allerdings entstehen hierdurch tote
Winkel in der Nahe der Karosserie.

Hinweis: Bei Konfigurationen mit mehreren 360° -Ansichten mussen
diese Schritte fur jede 360° -Ansicht wiederholt werden. Die "Portrait" -
Konfiguration kann bis zu 3 verschiedene 360° -Ansichtsmodi haben. Z.B

Top1: 360° -Ansichtin  Top2: 360° -Ansicht in Top Full: 360°
der oberen Halfte des der unteren Halfte des Vollbildansicht.
Displays. Wird nur im Displays. Kann in den
Ansichtsmodus "Rear"  Ansichten "Front", "Left"
angezeigt. und "Right" gesehen

werden.

Surround View Property

| Enter length of marker (rmm)

Vehicle Dimensions

Overall width 2200 I
Overall length o000 mim
Vehicle Position 240, 344 pixel
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Die Standard-Fahrzeugposition ist der Mittelpunkt des Bildschirms mit
dem 360°-Rundumsicht-Bild; diese Position lasst sich jedoch bei Bedarf
andern. Eine Anderung empfiehlt sich vor allem fiir Falle, in denen nur
ein bestimmter Fahrzeugbereich erfasst werden soll. Bei Sattelaufliegern
zum Beispiel kann das Bild der Rundumsicht durch die Veranderung der
Position des Fahrerhauses gegenliber dem Auflieger stark verzerrt
werden; in diesen Fallen Iasst sich die Fahrzeugposition so dndern, dass
nur die Seiten und das Heck des Fahrzeugs erfasst werden (eine 270°-
Ansicht).

Sobald die richtige Position und GroRRe des Fahrzeugs festgelegt wurden,
l&sst sich das Bild der Rundumsicht drehen, horizontal bzw. vertikal
verschieben und vergroRern bzw. verkleinern, um die ideale Ansicht
herzustellen. Anders als bei der Einstellung fiir die Fahrzeugposition wird
die Fahrzeugmaske hierdurch nicht verschoben; stattdessen wird bei
einer Anderung dieser Einstellungen das Bild der Rundumsicht hinter der
Fahrzeugmaske verschoben. Diese Schaltflachen ermoglichen
geringfugige Anpassungen am Rundumsicht-Bild; wenn umfangreichere
Anderungen erforderlich sind, sollte die Ausrichtung der Kontrollpunkte
Uberprtft werden. Die Funktionen der einzelnen Schaltflachen werden im
Folgenden erlautert.

Vor allen horizontalen oder vertikalen
Anpassungen sollte eine
Rotationsanpassung vorgenommen werden.
Die Anpassungen am Rundumsicht-Bild
mussen vor dem Einblenden eines
Fahrzeugbilds vorgenommen werden.

Durch  die horizontalen oder vertikalen
Anpassungen lassen sich tote Winkel der
Kameras (in Rot gezeigt) oder unerwinschte
Verzerrungen des Bilds (siehe unten links)
korrigieren.

Sobald die gewtlinschte Maskenposition festgelegt
wurde, Uberprifen Sie, ob das Kamerabild zu viel
Karosserie oder (rot gekennzeichnete)
Blindbereiche der Kamera enthalt.

In einigen Fallen bleiben bei einer Eingabe der
genauen Fahrzeugmalle manche Karosserie-
oder Blindbereiche (aufgrund der Kameraposition
und des Montagewinkels) sichtbar. Passen Sie die
Werte fur die Fahrzeugmale an und positionieren
Sie die Fahrzeugmaske neu, um die Karosserie-
oder Blindbereiche aus der Ansicht zu entfernen.

Brigade

Vehicle Position 240, 344 pixel

24



Eventuell missen Sie die Fahrzeugmaske vergroftern oder das Rundumsicht-Bild vergréoRern bzw.
verkleinern, um mehr bzw. weniger von der Fahrzeugumgebung anzuzeigen. Passen Sie hierflr
die Ansicht mithilfe der Pfeil-Schaltflachen unter dem Rundumsicht-Bild wie gewiinscht an.

Es empfiehlt sich, im Feld ,,Mask Type“ die Einstellung ,,Blending
Auto“ beizubehalten. Weitere Informationen zu den verschiedenen
Maskentypen finden Sie in Abschnitt 0.

Klicken Sie im Feld ,Vehicle Image“ auf ,Load Car Image®, um ein
Fahrzeugbild zu laden.

Die Fahrzeugbilder sind auf dem BN360-300-USB-Stick im Ordner ,6.0
Overlays” gespeichert.

Sie kdnnen auch eigene Fahrzeugbilder erstellen. Das Bild muss ein 24-
bit-.bmp-Format mit schwarzem Hintergrund (RGB 0,0,0) aufweisen; fir die
Fahrzeugfarben darf kein RGB-Wert von 0 gewahlt werden. Eine Farbe mit
einem RGB-Wert von 0 wird transparent dargestellt. Auf Wunsch kénnen
die Fahrzeugbilder auch mithilfe von Software wie Paint oder Paint.Net
erstellt bzw. vorhandene Fahrzeugbilder verandert werden.

Die GroRRe des Fahrzeugbilds muss sich durch 4 teilen lassen, z. B. 200
Pixel x 400 Pixel, 400 Pixel x 800 Pixel usw.

Das gewahlte Fahrzeugbild wird in die Rundumsicht eingeblendet.

Um die GréRe des Fahrzeugbilds an die der Fahrzeugmaske anzupassen,
klicken Sie am Bildrand die Justierpunkte an und ziehen Sie sie, um das
Bild wie gewtinscht zu vergréf3ern bzw. zu verkleinern. Um das Bild auf die
Fahrzeugmaske zu verschieben, klicken Sie es an und ziehen Sie es an
die gewinschte Position. Fir eine Feinjustierung der Position des
Fahrzeugbilds kénnen Sie auch die Pfeiltasten auf der Tastatur verwenden.

Wenn das Fahrzeugbild die richtige Gr6e und Position hat, klicken Sie auf
die Schaltflache ,Apply“, um die Anderungen zu speichern.

Um eine andere Fahrzeugmaske zu verwenden, klicken Sie erneut auf
,Load Car Image“ und wiederholen Sie die obigen Schritte.

Mask Type |Blending Auto j

Vehicle Image

Load Car Image |
[+ Manual Fitting
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Wenn das Kontrollkastchen ,Manual Fitting“ aktiviert ist, wird die Gréf3e
des Fahrzeugbilds nach Klicken auf die Schaltflache ,Apply“ automatisch
an die Fahrzeugmaske angepasst. Mit dieser Option wird das
Fahrzeugbild von der Software unter Beibehaltung des urspriinglichen
Bildseitenverhaltnisses auf die passende GroRe gebracht. Wenn das
Seitenverhaltnis des Bilds von dem der Fahrzeugmaske abweicht, kann
es zu unerwiunschten Ergebnissen kommen — wie zum Beispiel bei
Verwendung eines quadratischen Fahrzeugbilds fiir eine rechteckige
Fahrzeugmaske wie rechts im Bild gezeigt.

Fir beste Ergebnisse empfiehlt sich eine korrekte Anpassung des
Fahrzeugbilds an die Fahrzeugmaske unter Verwendung der Option
»Manual Fitting“.

Im Menul ,Select a View" konnen Sie sich die verschiedenen Ansichten ]
anzeigen lassen und wie erforderlich anpassen. Welche Ansichten hier ~ Selecta View T':":' -
aufgefiihrt werden, hangt von der gewahlten Konfiguration ab; nahere surround View W
Hinweise hierzu finden Sie in Abschnitt 2.4. Front

Front Full
Mirrared Rear

Wenn es fiir eine Konfiguration mehrere 360°-Ansichten gibt (z. B.

im Hochformat), miissen samtliche Ansichten kalibriert werden. Die Mask Type E::tr Ful
Kalibrierung fiir eine Ansicht wird nicht automatisch auf die anderen Left Eull
Ansichten iibertragen. Wihlen Sie in diesem Fall sdmtliche Front FOV' | pight v

gezeigten Ansichten (z. B. ,,Top 2“) und wiederholen Sie die obigen
Schritte zur Kalibrierung samtlicher verfiigbaren Ansichten.

6.5.7 Parklinien-Eigenschaften

Um die Eigenschaften der Parklinien zu andern, 6ffnen Sie das Fenster ,Preview®, wahlen Sie im Feld ,Select a View*
eine Heckansicht, und klicken Sie auf die Schaltflache ,Parking Line Assistance®. Es erscheint der folgende Bildschirm:

Parking Line Assistance X

Vehicle Dimensions

Overall width 2200 mm

Overall length 5000 mm

Tread 2000 mm

Rear overhang offset 0 mm

Parking Guide Setting
Preview
@ Aiorid coordinate;

" Rear image coordinate

Line Property

Select a line ’—;l
Line width ’f pixels
Lne Colour [ -
Distance ,7 mm
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Vehicle Dimensions

e Tread: zur Anderung der Breite der Parklinienmarkierungen
¢ Wheel base: Abstand zwischen den Radern des Fahrzeugs; wird
zusammen mit dem Lenkwinkel verwendet

Preview

e World Coordinate: zur Festlegung der Parklinien mithilfe des
Rasterbilds (wie oben gezeigt)

o Rear Image Coordinate: zur Festlegung der Parklinien mithilfe
des Bilds der Heckkamera

Line Property

. Select a Line: zur Auswahl der Linie, die geandert werden soll
(rot/gelb/blau)

e  Line Width: zur Auswahl der Breite der Linie (in mm)

. Line Colour: zum Andern der Farbe der Linie (fiir jede Linie
getrennt)

. Distance: zum Andern des Abstands der einzelnen Linien
6.5.8 Hilfslinien

Fir bis zu finf verschiedene Ansichten von einzelnen Kameras Overlay
kénnen frei gestaltbare Hilfslinien bzw. Formen eingeblendet werden.
Weitere Hinweise zum Erstellen und Einblenden von Hilfslinien finden [

Sie in Anhang 2.

[v Guide Lines Load Overty
Image
6.5.9 LUT-Version
Bei der Installation kann auf Wusch eine Kennzabhl fiir die Kalibrierung LUT Version
erstellt werden. Wenn der Wert nicht geandert wird, lautet die 1 0
Standardversion 1.0. Die LUT-Version muss aus zweistelligen Zahlen .

ohne Buchstaben bestehen.

Diese Angabe ermoglicht beim Speichern von Kalibrierungen eine
einfache Identifizierung der aktuellen Kalibrierversion.

6.5.10 Speichern der Kalibrierdaten

Wenn die Kalibrierung abgeschlossen ist, klicken Sie in der x
Werkzeugleiste auf die Schaltfliche ,Save LUT". APPLY AVM | SAVELUT || EXT




Es erscheint das rechts gezeigte Feld zur Auswahl des Orts, wo die
Kalibrierdaten gespeichert werden sollen. Wahlen Sie hier die SD-
Karte (z. B. F:\Wechseldatentrager).

Um die Kalibrierdaten in einer neuen Konfigurationsdatei zu
speichern, aktivieren Sie die Kontrollkastchen ,Save control points®
und ,Save config“. Auf diese Weise kdnnen Sie spater die aktuelle
oder eine frihere Kalibrierung erneut laden und bei Bedarf
Anderungen vornehmen, ohne samtliche obigen Schritte erneut
durchgehen zu mussen.

Geben Sie im nachsten Feld fir die neue Konfigurationsdatei einen
neuen Dateinamen ein. Die Datei kann beliebig benannt werden; es
empfiehlt sich jedoch, den urspriinglichen Dateinamen zur einfachen
Wiedererkennung beizubehalten und lediglich am Ende durch einen
Zusatz (z. B. das Fahrzeugkennzeichen, die Kalibrierdaten usw.) zu
erganzen.

Wenn die Datei gespeichert wurde, andern Sie im ,cmd“-Ordner der
SD-Karte den Namen der Datei ,capture.cmd” zu ,update.cmd®.
Dieser Schritt ist erforderlich, damit das Kalibriertool die neuen
Kalibrierdaten akzeptiert.

Hinweis: Achten Sie beim Umbenennen der Datei darauf, dass
der Dateityp ,,cmd“ als ,Windows Command Script“ definiert
ist. Je nach den Einstellungen fiir Dateinamenerweiterungen in
Windows Explorer ist eventuell keine Eingabe der Endung
,».cmd“ des Dateinamens erforderlich.

Brigade

Save As *

Enter or select the parent folder:

| F:\Removable Disk ﬂ
Save control points |+

Save Config  [v

Save control points [+

Save Config v

oK

Config Save X

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

Save

~ 80 spHc (R A Name
v Backeye360HD

app
cmd

update.cmd

config
data

param

Type

Windows Command Script
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7 Konfigurationstool fiir Backeye 360 HD

Mit dem BN360-300-Konfigurationstool lassen sich verschiedene Systemeinstellungen wie Ausloser, Ansichten usw.

andern.

Installieren Sie das Konfigurationstool vom BN360-300-USB-Stick (Ordner ,2.0 Software®) aus, indem Sie auf die
Installationsdatei doppelklicken und die Anweisungen befolgen. Verwenden Sie grundsatzlich nur die aktuellste Version
der Software, die Sie auf der Website von Brigade herunterladen kénnen.

Wenn das Tool installiert ist, doppelklicken Sie auf das Desktop-Symbol des Backeye®360-Konfigurationstools. Es
erscheint der folgende Bildschirm, wobei die Felder wie unten gezeigt keine Werte enthalten:

File Tools Help

Screen Mode

Parking Lines

Speed Signal

Main View Mode

I Backeye® 360 HD Configuration Tool 1.0.2 - No Workspace

Scenario

Speed Pulse Frequency 1

BRIGADE

BACKEYE® 360 HD CONFIGURATION TOOL

Sub View Mode Total View Info.

No. View D

No.  View

D No.  View

Trigger View Setting

Default

R_GEAR

EMERGENCY View

FLASHER-L View

FLASHER-R View

Over Speed Trigger View
R_GEAR Views

EMERGENCY View Delay
FLASHER-L View

FALSHER-R View

7.1 Verwendung des Konfigurationstools fiir Backeye 360 HD

Wahlen Sie als Erstes im Menu ,Tools > Set Default” eine

Standard-Konfiguration.

Die hier gewahlte Option sollte der von der Backeye-360-HD-
Kalibriersoftware verwendeten Option entsprechen; wenn in der
Software z. B. eine Querformat-Konfiguration festgelegt wurde,

wahlen Sie die Option ,Landscape®.

Nach Wahlen von ,Landscape®

Konfigurationsoptionen.

(Querformat)
(Hochformat) erscheinen die Standardwerte fur die verschiedenen

oder

it Backeye360 Configuration Tool 1.0.1 No Workspace

File Tools Help
Make BinFile [
: Set Default > Landscape
Portrait

Parking Guide Line

,Portrait*
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Die Option ,Screen Mode® sollte wie oben erldutert der tatsachlichen
Konfiguration entsprechen.

Screen Mode LANDSCAPE Scenario 'DEFAULTL |~

Mit der Option ,Scenario® wird das Betriebsszenario fir die
verschiedenen Ausloser und flir die Konfigurations- und
Ansichtswahltaste festgelegt.

DEFAULT1 = Wenn ein Ausloser nicht mehr aktiv ist oder die Konfigurations- und Ansichtswahltaste gedriickt wird,
kehrt das System zur Standardansicht zurlick. Die Ausloser haben gegenlber der Konfigurations- und
Ansichtswahltaste Vorrang.

PREVIOUS1 = Wenn ein Ausléser nicht mehr aktiv ist, kehrt das System zur letzten angezeigten Ansicht zurtick.
Wenn die Konfigurations- und Ansichtswahltaste gedruckt wird, bleibt die Ansicht unverandert, bis die Taste erneut
gedrickt oder ein Ausldser aktiviert wird. Die Ausléser haben gegenuber der Konfigurations- und Ansichtswahltaste
Vorrang.

DEFAULT2 = Wie DEFAULT1, aber die Konfigurations- und Ansichtswahltaste hat gegenlber den Auslésern
Vorrang. Wenn ein Ausloser aktiv ist und die Konfigurations- und Ansichtswahltaste gedrickt wird, wird die nachste
Ansicht der Liste angezeigt.

PREVIOUS2 = Wie PREVIOUS1, aber die Konfigurations- und Ansichtswahltaste hat gegenliber den Auslésern
Vorrang. Wenn ein Ausldser aktiv ist und die Konfigurations- und Ansichtswahltaste gedriickt wird, wird die nachste
Ansicht der Liste angezeigt. Wenn ein Ausloser nicht mehr aktiv ist, kehrt das System zur Ansicht zurtick, die vor der
Aktivierung des Ausldsers angezeigt wurde.

Die Standardoption fiir ,Parking Guide Line“ lautet , Trigger Only®. Wenn

im Kalibriertool Parkhilfslinien konfiguriert wurden, werden diese Linien Parking Guide Line Trigger Only -
bei Aktivierung des entsprechenden Ausldsers im Backeye-360-HD-

System angezeigt.

Der Geschwindigkeitssignal-Ausléser ist als Standardeinstellung — spesdsignal oFF ~|  SpesdPulse Frequeney 7
abgeschaltet. Wahlen Sie zum Einschalten die Option ,,On®.

Der unter ,Speed Pulse Frequency* eingegebene Wert legt fest, bei welcher Fahrzeuggeschwindigkeit das System
reagiert. Hierbei wird vorausgesetzt, dass das Kabel des Geschwindigkeitssignals mit dem Fahrtenschreiber des
Fahrzeugs verbunden ist (Pol B8 fiir europaische Standard-Fahrtenschreiber). Ein europaischer Standard-
Fahrtenschreiber z. B. nutzt bei einer Geschwindigkeit von 30 Meilen pro Stunde ein Geschwindigkeitssignal von 4
Impulsen pro Meter (p/m).

30 Meilen pro Stunde = ca. 48 Kilometer pro Stunde (km/h) = 4800 Meter pro Stunde
4800 + 3600 = 13,3 Meter pro Sekunde (m/s) (3600 Sekunden = 1 Stunde)
13,3 m/s x 4 p/m = 53,2 Impulse pro Sekunde (in diesem Fall wird 53 p/s verwendet)

Dieselbe Berechnung eignet sich fur verschiedene Geschwindigkeiten sowie fur andere als europaische Standard-
Fahrtenschreiber; ersetzen Sie die 4 Impulse pro Meter einfach durch den richtigen Wert fir das betreffende
Fahrzeug (den richtigen Wert entnehmen Sie bitte den Angaben des Herstellers).

Beispielwerte (ausgehend von 4 Impulsen pro Meter):

Geschwindigkeit
(Meilen pro Impulse pro Sekunde
Stunde)
10 18
20 36
30 53
40 71
50 89
60 107
70 124
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Unter ,Main View Mode” werden die Ansichten
aufgefihrt, die nach Drucken der Konfigurations- und

Main View Mode

v view o Caunt

+ Sub View Mode Count | 6| =

Sub View Mode

Total View Mode Count

Total View Info.

Ansichtswahltaste angezeigt werden.

=

wne o &

. View D

ox01
0x02
003
x4

Top + Mirror Rear
Top + Front

Top + Left

Top + Right

Die Liste von ,Sub View Mode* enthalt die zweite Gruppe
von Ansichten, die nach einem langen Drlcken der
Konfigurations- und Ansichtswahltaste angezeigt
werden, wobei die einzelnen Ansichten dieser Gruppe
durch erneutes Drlicken der Taste nacheinander

z

o
i
o s we e B

. View
Front Full
Rear Full
Left Full
Right Full
Front Crossing Tr...
Rear Crossing Tra...

D
0x05
0x06
0x07
0x08
0x09
0x0A

=

CoeNa N AwN O &

. View D

ox01
0x02
003
x4
0x05
0x06
007
0x08
0x09
0x0A

Top + Mirror Rear
Top + Front

Top + Left

Top + Right

Front Full

Rear Full

Left Full

Right Full

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

aufgerufen werden.

Unter ,Total View Info” werden samtliche Ansichten
aufgefihrt, die in dieser momentanen Konfiguration
moglich sind.

Die Standardansichten  werden

jeder  Gruppe

Sub View Mode

. View
Front Full
Rear Full
Left Full
Right Full

automatisch hinzugefugt.

Um eine Ansicht einer Gruppe hinzuzufiigen, klicken Sie
in der gewilnschten Ansichtsmodusgruppe auf die
Schaltflache ,ADD". Hierdurch wird am Ende der Liste
automatisch eine neue Ansicht hinzugefligt. Klicken Sie
auf den Namen der Ansicht und wahlen Sie die
gewtnschte Ansicht im Aufklappmeni aus.

[T I R =]

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

ADD

DEL

CLR

Die Gesamtanzahl der Ansichten wird
unter ,Total View Mode Count“ angezeigt;
die Hochstzahl an Ansichten im BN360-

Main View Mode Count +

300-System liegt bei 10. Achten Sie

darauf, dass die Zahl in diesem Feld nicht

Uber 10 liegt.

Mit den Optionen von ,Trigger View oo Vewsetig

Setting“ lassen sich die verschiedenen Defoult View  [Top + MrorRer ¥

Einstellungen fir die Ausléser des REAtver R

Systems andern EMERGENCY View  Top + Mirror Rear ~
FLASHER-L View  Top + Left ~
FLASHER-R View  Top + Right ~

Unter ,Default View* wird die Ansicht aufgefihrt, die als

Standardeinstellung angezeigt wird (z. B. beim Einschalten des Systems
oder wenn ein Ausldser nicht mehr aktiv ist und die Option DEFAULT1
oder DEFAULT2 gewahlt wurde).

Unter ,R_GEAR" (Ruckwartsgang), ,FLASHER-L® (Blinker links) und
-FLASHER-R* (Blinker rechts) werden die Ansichten aufgeflihrt, die beim
Aktivieren des entsprechenden AuslOsers angezeigt werden.

Unter ,Emergency” wird die Ansicht aufgeflihrt, die beim gemeinsamen
Aktivieren der Ausléser FLASHER-L und FLASHER-R angezeigt wird.

Als Ansicht nach einem Ausléser oder als Standardansicht kann jede
beliebige Ansicht gewahlt werden. Um die Ansicht zu &ndern, klicken Sie
auf den Namen der Ansicht und wahlen Sie im Aufklappmeni die
gewunschte Ansicht.

Die unter ,Speed Signal View* aufgeflihrte Ansicht wird angezeigt, wenn
der Geschwindigkeitssignal-Ausldser aktiviert wird.

Als Ansicht bei Aktivierung eines Auslosers kann jede beliebige Ansicht
gewahlt werden, oder der Bildschirm kann abgeschaltet werden (in diesem
Fall sendet das System ein komplett schwarzes Bild, damit auf dem
Monitor nicht die Meldung ,KEIN SIGNAL* erscheint; der angeschlossene
Monitor bleibt jedoch eingeschaltet). Um die Ansicht zu andern, klicken Sie

Sub View Mode Count lIl

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

FALSHERR View Delay

Default View

R_GEAR View
EMERGENCY View
FLASHER-L View

FLASHER-R View

Sub View Mode

No. View

Front Full

Rear Full

Left Full

Right Full

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

Top + Mirror Rear ~

Top + Mirror Rear

0x05
0x06
0x07
0x08
0x09
Ox0A
0x01

o u kWO

Front Crossing Traffic
Rear Crossing Traffic

Qver Speed

Total View Mode Count

off

3 Sec
3 Sec
3 Sec

3 Sec

Top + Mirror Rear

Top + Mirror Rear
Top + Front

Top + Left

Top + Right

Front Full

Rear Full

Left Ful

Right Full

Front Crossing Traffic
Rear Crossing Traffic

_ oft
R_GEAR View Top + Mirror Rear
Top + Front
EMERGENCY View Delay |Top + Left
Top + Right
FLASHER-L View Front Full
Rear Full
Left Full
FALSHER-R View Right Full

Front Crossing Traffic
Rear Crossing Traffic
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auf den Namen der Ansicht und wahlen Sie im Aufklappmeni die
gewunschte Ansicht.

Bei den Werten unter ,R_GEAR Delay“, ,EMERGENCY Delay*, ,FLASHER-L R_GEAR View Delay [3 Sec -
Delay“ und ,FLASHER-R Delay“ handelt es sich um die Verzégerungszeit, guercency view peiay

wahrend der die ausgeldste Ansicht noch angezeigt wird, wenn der Ausldser
inaktiv geworden ist. Als Standardeinstellung wird die ausgeldste Ansicht noch drei

Sekunden lang angezeigt, wenn ein aktiver Ausldser inaktiv geworden ist. FALSHER-R View Delay (¢ goc

Um diese Option zu andern, klicken Sie auf die Verzdgerungszeit und wahlen Sie
im Aufklappmen( die gewiinschte Verzdgerungszeit.

Wenn samtliche Optionen wie gewlinscht eingestellt wurden, wahlen Sie im Menl
»1ools“ die Option ,Make BinFile*, um die Konfigurationsdatei zu speichern.
File

m

Speichern Sie die Datei im nachsten Dialogfeld auf der SD-Karte im Unterordner > & SoHC ¢

,data“ des Ordners ,Backeye360HD". ¥

Fir Querformat-Konfigurationen sollte der Dateiname ,hbAppConfig_Land.bin*
lauten.

Fir Hochformat-Konfigurationen sollte der Dateiname ,hbAppConfig_Port.bin®
lauten.

Die Konfigurationsdatei kann auf die SD-Karte kopiert und wahrend der
Kalibrierung im BN360-300-System geladen werden, oder sie kann auf die
SD-Karte kopiert und zu einem spateren Zeitpunkt geladen werden, solange
sich auf der SD-Karte die Konfigurationsdatei im oben gezeigten Ordner und
die Datei ,,Update.cmd” im Ordner ,,cmd“ befindet.

FLASHER-L View Delay

Brigade

0 Sec
1 Sec
2 Sec

4 Sec
5 Sec

7 Sec
8 Sec
9 Sec
10 Sec

I Backeye® 360 HD Configuratic

Tools  Help
Make BinFile

Set Default b

" MName

Backeye360HD .
| hbCarimg.bin
app ;
| hbLogolmg.bin
cmd
config
data

param

Um die Konfiguration z. B. fiir eine kiinftige Nutzung oder Anderung zu speichern, “ _ _
wahlen Sie im ,File“-Menii die Option ,Save TLV File*. AnschlieRend werden die Backeye360 Configuration
Konfigurationsdaten als ,..tlv“-Datei gespeichert. File Tools Help

Mew

Load TLV File tTk

Save TLV File

Close

Cnaoad Pulca ~Arr

Speichern Sie die Datei auf die entsprechende Aufforderung hin am Il zackeye® 360 HD configuration Tool 1.0.2 - hbAppConfig_testiv

gewtunschten Ort (z. B. Desktop, bestimmter Ordner, Netzlaufwerk usw.). File Tools Help

Wenn die TLV-Datei gespeichert wurde, erscheint in der Werkzeugleiste S T
der Name der TLV-Datei.

LANDSCAFE Scenario

Die gespeicherten TLV-Dateien kdnnen im Kalibriertool von Backeye 360 HD geladen
werden, indem im ,File“-Menu die Option ,Load TLV File* gewahlt wird.

Wenn die TLV-Datei geladen wurde, erscheinen die verschiedenen
Konfigurationsdaten der gespeicherten TLV-Datei automatisch im Konfigurationstool
von Backeye 360 HD.

n Backeye360 Configuration Tool

File Tools Help

MNew

Load TLV File
Save TLV File

Close

Speed Pulse OFF
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8 Installation von Kalibrierdaten

Wenn die Kalibrierdaten wie in Abschnitt 6beschrieben auf der SD-Karte
gespeichert wurden, stecken Sie das Kalibriertool in die ECU des BN360-
300 ein und schalten Sie das System ein. AnschlieRend erscheinen auf
dem Bildschirm die Meldung ,UPDATE SYSTEM" und eine Aufforderung
zum Einstecken einer SD-Karte.

Vergewissern Sie sich, dass die SD-Karte die richtigen Dateien enthalt
und dass die ,cmd®-Datei zu ,update.cmd” umbenannt wurde.

Stecken Sie die SD-Karte ein; die Aktualisierung beginnt automatisch.

Nach Abschluss der Aktualisierung erscheint der folgende Bildschirm.

Alle aktualisierten Dateien sind mit ,OK* gekennzeichnet. Einige Dateien,
wie z. B. ,WARNING*, ,LOGO*, ,MICOM“ und ,V2W*, werden eventuell
nicht gedndert und sind in diesem Fall nicht mit ,OK" gekennzeichnet.

Die Aktualisierung der ECU-Firmware verlduft in zwei Phasen. Um
sicherzustellen, dass samtliche Dateien ordnungsgemaly aktualisiert
wurden, ist ein erneutes Hochladen erforderlich. Wenn der Bildschirm
,INFORMATION" angezeigt wird, ziehen Sie die SD-Karte nicht heraus,
sondern driicken Sie auf dem Kalibriertool auf die ,Reset*-Taste, um das
Hochladen der Kalibrierdaten zu wiederholen. Warten Sie erneut, bis die
Aktualisierung abgeschlossen ist.

Wenn der Bildschirm ,INFORMATION® zum zweiten Mal angezeigt wird,
ziehen Sie die SD-Karte heraus und warten Sie auf die Meldung ,Please
Insert SD Card“. Entfernen Sie anschliefend das Kalibriertool (das
System kann dabei eingeschaltet bleiben).

Anschliefend wird das System automatisch neu gestartet, und die neuen
Kalibrierdaten werden auf dem Bildschirm angezeigt.

O UPDATE SYSTEM

Please insert SD Card

v 30 SpHC (F) A Name
v Backeye360HD

app
cmd

update.cmd

config
data

param

O UPDATE SYSTEM

Flash writing

O UPDATE SYSTEM

INFORMATION | UPDATE APP
APP,
CALIB. INFO
APP, CONF 1G
AR
LOGO

O UPDATE SYSTEM

Please insert SO Card
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9 Uberpriifung der Funktionen des Systems

Nach einem Zuriicksetzen der ECU ist es wichtig zu (iberpriifen, ob eine normale Anzeige erscheint. Uberpriifen Sie
grindlich samtliche fusionierten Bereiche, um sicherzustellen, dass keine toten Winkel im Fahrzeugumfeld verbleiben.
Es empfiehlt sich, die Rundumsicht zu wahlen und einen Assistenten um das Fahrzeug gehen zu lassen, um die
Kalibrierung zu tberprifen. Wenn die Kalibrierung zu keinem befriedigenden Ergebnis flihrte, missen die einzelnen
Schritte der Kalibrierung eventuell wiederholt werden (siehe Abschnitt 6).

9.1 Gute Kalibrierung

Alle Gegenstande in Bodenhdhe (z. B. Brigade
Fahrbahnmarkierungen) werden BACKEYE360°
wirklichkeitsgetreu dargestellt (es empfiehlt
sich, die Kalibriermatten auf dem Boden zu
lassen, um die Uberpriifung der Kalibrierung
zu vereinfachen).

Es gibt keine toten Winkel in der Rundumsicht
oder in den Fusionsbereichen.

Das Fahrzeugbild ist nicht gréer als das
eigentliche Fahrzeug, z. B. werden keine
Gegenstande in der Nahe des Fahrzeugs vom
Fahrzeugbild verdeckt.

Ein Objekt Uber Bodenhdhe (z. B. ein Mensch)
sollte an jedem Punkt der Fahrzeugumgebung
sichtbar sein. Im Fusionsbereich kénnen
Objekte Uber Bodenhohe aus zwei
Perspektiven dargestellt werden und von einer
Kamera zur nachsten Gbergehen. Es sind
keine unerwiinschten Fahrzeugteile in der
Rundumsicht zu sehen.

9.2 Schlechte Kalibrierung

Gegenstande in Bodenhdhe werden schrag oder verzerrt
dargestellt.

Es sind Teile des Fahrzeugs sichtbar.

Gegenstande in Bodenhdhe erscheinen nicht parallel zum
Fahrzeug.

34



Anhang 1: Bildfusionen fir Rundumsicht

Die Kalibriersoftware von Backeye 360 HD ermdglicht die Festlegung von mafRgeschneiderten ,Fusionierungen® zur
Erzeugung des flr eine 360°-Rundumsicht optimalen Bilds. Wahrend der Kalibrierung lassen sich tiber die Option ,Mask
Type“ die folgenden Optionen zur Fusionierung der Bilder der vorderen, hinteren und seitlichen Kameras festlegen:

= Mask Type: zur Anderung der Methode zur Fusion der Kamerabilder
(ndhere Informationen Uber die verschiedenen Maskentypen stehen
weiter unten)

=  Front FOV (FOV = Sichtfeld): Der auf die vordere Kamera entfallende
Anteil an der Frontansicht, wobei es sich beim Mittelpunkt um die mittlere
Vorderseite der Fahrzeugmaske handelt. Je groRer der Winkel des
Sichtfelds, desto groRer der auf die vordere Kamera entfallende Anteil
an der Frontansicht.

Mask Type |Elending Auto j

150 o

Rear FOV 150 ]

Front FOV
= Rear FOV: wie oben, aber fiir Fahrzeugheck.

= Line Width: Breite der Trennungslinie zwischen angrenzenden
Kamerabildern Line Width 4 pixel
= Line Colour: Farbe der Trennungslinie zwischen angrenzenden Line Col _ .
Kamerabildern e Lalor
= Blending Width: Breite des Fusionsbereichs im Bild; bei einer groReren  Blending Width | 10 o

Breite fallt die Fusion abgestufter und bei einer kleineren Breite deutlich

abrupter aus. [ Show Overlay Blend

= Show Overlay Blend: Mit dieser Option werden die Fusionsbereiche
farbig dargestellt, um die Einstellung der Fusion zu erleichtern. Auf diese
Weise lasst sich einfacher feststellen, welche Anteile der Fusion jeweils
auf die Bilder der vorderen und hinteren (griin) bzw. der seitlichen (rot)
Kameras entfallen.

9.3 Maskentyp

Im Aufklappmenu ,Mask Type“ stehen verschiedene Fusionsarten (d. h. Methoden zum ,Verschmelzen® der Bilder) zur
Verfligung. Die Optionen lauten:

Blending Auto Blending FOV

Line 1

Die von Brigade empfohlene
Option, da hiermit fur die meisten
typischen Installationen eine
optimale Fusion erzielt wird und
die Fusion bei jedem
Bildibergang gleich ausfallt.

Ermaoglicht eine Anpassung des
,Fusionswinkels“ zwischen den
vorderen/hinteren und den
seitlichen Kameras; dies ist in
bestimmten Fallen erforderlich,
z. B. wenn Karosserieteile die
Sicht der Kamera behindern.

Erzeugt einen ,harten“ Ubergang
zwischen den Bildern der
vorderen/hinteren und der

seitlichen Kameras; statt eines

allimahlichen Ubergangs wird eine

individuell anpassbare Trennlinie
eingeblendet. Wie bei der Option
,Blending FOV “ Iasst sich auch
hier der Winkel des vorderen und
hinteren Sichtfelds einstellen.
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9.3.1 Blending Auto

Bei ,Blending Auto “ handelt es sich um die von Brigade empfohlene Option, da mit ihr fir 90% ff}’"‘ camera
die meisten typischen Installationen (d. h. fir Fahrzeuge mit normaler Rechteck- bzw. cnedos Mool
Kastenform) eine optimale Fusion erzielt wird.

Fir die Uberschneidungsbereiche wird eine abgestufte Fusion erzeugt, wobei an der
Kante der Fahrzeugmaske 10 % des Bilds der Front- und Heckkamera (in Rot) und 90 %
des Bilds der seitlichen Kameras (in Griin) genutzt werden.

9.3.2 Blending FOV

Die Option ,Blending FOV* erméglicht eine deutlich prazisere Kontrolle der Fusion und
eine Festlegung, wo die Fusion beginnt und wie hart oder weich sie ausfallt. Dies ist vor
allem in Fallen hilfreich, in denen die Sicht der Kameras durch Karosserieteile (z. B.
Uberstehende Aulienspiegel usw.) behindert wird.

Die Fusion in dieser Ansicht weicht von der ,Blending Auto“-Option ab, da an der Kante
der Fahrzeugmaske (wo das Sichtfeld beginnt) 100 % der Front- und Heckkamera genutzt
werden.

Wenn diese Option gewahlt wird, lassen sich die Optionen ,Front FOV* (vorderes
Sichtfeld), ,Rear FOV* (hinteres Sichtfeld) und ,Blending Width* (Fusionsbreite) andern.

Hinweis: Eventuell muss nur das Sichtfeld einer Kamera (d. h. Front- oder
Heckkamera) gedandert werden, um beispielsweise eine Sichtbehinderung durch
einen vorderen AuBenspiegel zu vermeiden. Fiir den Bereich, dessen Sichtfeld nicht
angepasst werden muss, empfiehlt Brigade eine Einstellung des Sichtfelds der
entsprechenden Kamera auf 140° und der Fusionsbreite auf 10°. Je nach
Kalibrierung kénnen auch andere Werte erforderlich sein; diese Werte kommen
jedoch der ,,Blend Auto“-Option am nachsten.

Durch Andern der Optionen fir ,Front FOV“ und ,Rear FOV* Iasst sich festlegen, welche  FrantFov | 180 o
Anteile (d. h. welches Sichtfeld) der Front- bzw. Heckkamera genutzt werden. ——— [w0 -

Die Auswirkung einer Anderung des Sichtfelds (also des ,FOV“-Werts) wird unten in den Bildern verdeutlicht. Der
grine Bereich verdeutlicht den Anteil des Rundumsicht-Bilds, der von der Front- bzw. Heckkamera stammt. Wenn der
,FOV“-Wert erhoht wird, erhoht sich auch der Anteil der Front- bzw. Heckkamera am Rundumsicht-Bild.

100° FOV

Mit der Option ,Blending Width* wird die Breite des Fusionsbereichs festgelegt, i . I_
also des Bereichs, in dem sich die Bilder von zwei Kameras bei der Erzeugung Blending Width 10 :
eines Rundumsicht-Bilds Uberschneiden.

Ein niedrigerer Wert fuhrt zu einer ,harteren® Fusion. In der Vorschau kann dies besser aussehen, aber im
Praxisbetrieb kdnnen die Gegenstande in diesem Bereich verzerrt dargestellt werden oder eventuell Gberhaupt nicht
zu sehen sein. Bei einer hdheren Fusionsbreite werden die Bilder beider Kameras Uber einen gréf3eren Bereich
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hinweg miteinander kombiniert. Hierdurch entstehen weniger Blindbereiche als bei einer niedrigen Fusionsbreite,

aber dafur kdnnen die fusionierten Bereiche stark verzerrt dargestellt werden.

Wenn fur die Optionen ,Front FOV* oder ,Rear FOV*
ein Wert von 0° oder 180° gewahlt wird, hat die Option
,Blending Width“ keine Auswirkung, da sich keine
Bereiche Uberschneiden (zum Beispiel wird fur 100 %
des vorderen Sichtfelds die Frontkamera genutzt).

s—r}

'FRONT CAMERA

\ |
\ &
|

i
REAR CAMERA |
by Ss | |

Front FOV 180 o
Rear FOV 180 °

Blending Width | 20 L

Wenn fur die Optionen ,Front FOV* oder ,Rear FOV*
ein anderer Wert als 0° oder 180° gewahlt wird, wird
der Umfang der Uberschneidung zwischen den
seitlichen und den Front- bzw. Heckkameras mithilfe
der Option ,Blending Width“ festgelegt.

100% front camera
100% side camera

100% front camera
0% side camera

- ;‘Y“"
B \ RONT CAMERA |

yad

0% front camera
100% side camera

RIGHT
CAMERA

Front FOV 150 2
Rear FOV 150 °

Blending Width I 20 °

9.3.3 Line1

Mit der Option ,Line 1 wird zwischen den Bildern der seitlichen und der Front- bzw.
Heckkameras eine ,harte” Trennung eingefligt. Fir diesen Maskentyp gibt es keine
abgestufte oder verstellbare Fusion; stattdessen werden die angrenzenden Bilder
nebeneinander, d. h. ohne Fusion, Uberschneidung oder allmahliche Ubergange,
angezeigt.

Fir diesen Maskentyp gibt es eine individuell anpassbare Linie (mit frei wahlbarer
Starke und Farbe) zur Verdeutlichung der Grenze zwischen den Kamerabildern.

Wie bei der Option ,Blending FOV “ |asst sich auch hier der Winkel des vorderen und
hinteren Sichtfelds einstellen, um einen gréReren bzw. kleineren Bereich der Front-
oder Heckkamera anzuzeigen.

Hinweis: Bei stehendem Fahrzeug kann diese Ansicht wie die ,,sauberste‘
Fusion aussehen; allerdings konnen Gegenstinde, die sich uber die Linie
hinweg von einem Bereich zum anderen bewegen, in der Ansicht verschwinden.
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Anhang 2: Erstellung individueller Hilfslinien

Brigade

Fir bis zu funf verschiedene Ansichten von einzelnen Kameras kénnen
frei gestaltbare Hilfslinien bzw. Formen eingeblendet werden.

Der MaRstab der Hilfslinien richtet sich nach den unter ,Vehicle
Dimensions” eingegebenen Fahrzeugmalen und lasst sich nach der
Einblendung in die Ansicht einer einzelnen Kamera nicht mehr andern.

In diesem Beispiel wurden die Fahrzeugmale 5000 x 2200 mm eingegeben. Die
1cm auf; die Width: 500

Hilfslinien weisen einen Malstab von ungefahr 1 Pixel =
Fahrzeuggrofie auf der Hilfslinie sollte also bei 500 x 220 Pixel liegen.

Zur Erstellung oder Anderung der Hilfslinie sollte ein Programm wie Paint oder

Overlay
[

[v Guide Lines

Vehicle Dimensions

Overall width

Overall length

Vehicle Position

Load Owverly
Image

2200 mm
5000 mim

240, 344 pixel

ik

Pixel size

Height: 800+ pixels

0
Resolution: 37.80

pixels/cm

Paint.net genutzt werden. Erstellen Sie einen Hintergrund, der gréRer ist als die

Fahrzeuggrofie, z. B. 600 x 800 Pixel.

Zeichnen Sie in der Mitte des Hintergrunds ein Rechteck, dessen
Grole der FahrzeuggréfRe in Pixel entspricht, z. B. 500 x 220 Pixel.

Das Kalibriertool von Backeye 360 HD richtet die eingeblendete
Hilfslinie im Fenster ,Apply AVM“ an der Mitte der
Fahrzeugposition aus. Wenn die Fahrzeugposition in der Ansicht
von oben (, Top“) gedndert wurde, muss sie auch fiir die
eingeblendete Hilfslinie geandert werden. Wenn zum Beispiel die
Fahrzeugposition in der Ansicht um 100 Pixel nach oben
verschoben wurde, muss auch die Fahrzeugposition in der
eingeblendeten Hilfslinie um 100 Pixel uber den Mittelpunkt
verschoben werden.

Eine Option zur Festlegung von Hilfs- bzw. Rasterlinien steht nicht in
allen Bildbearbeitungsprogrammen zur Verfugung. Wenn die Software
kein Anlegen von Hilfslinien ermoglicht, zeichnen Sie einfach wie rechts
im Beispiel gezeigt eine gerade Linie von einer Ecke in die diagonal
gegeniberliegende Ecke.

Die GroRe des Hintergrunds muss sich — wie die Grofle von
Fahrzeugbildern — durch 4 teilen lassen, z. B. 200 Pixel x 400 Pixel, 400
Pixel x 800 Pixel usw.

Erstellen Sie die gewlnschten Hilfslinien und fiullen Sie den
Hintergrund, einschlieRBlich des Rechtecks fiir die Fahrzeuggrolie,
schwarz aus (RGB 0,0,0). Jede Farbe mit einem RGB-Wert von 0,0,0
wird im Kalibriertool von Backeye 360 HD geldscht.

In diesem Beispiel wurden links und rechts vom Fahrzeug Hilfslinien
gezeichnet.Wenn alle Eingaben stimmen, speichern Sie die Datei im
24-Bit-.bmp-Format.

Hinweis: Das genaue Aussehen des Hilfslinien hangt von der
Farbe und Stidrke der Linien ab. In diesem Beispiel wurden
verschiedene Farben und eine Linienstarke von 4 Pixel verwendet.

/

~
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Wahlen Sie im Kalibriertool von Backeye 360 HD die Ansicht, in die
die Hilfslinien eingeblendet werden sollen. In diesem Beispiel wurden
links und rechts vom Fahrzeug Hilfslinien gezeichnet, weshalb die
Einzelkamera-Vollbildansichten fur die linke und rechte Kamera
gewahlt werden.

Wahlen Sie im Aufklappmeni ,Select a View" eine Ansicht aus und
aktivieren Sie das Kontrollkdstchen ,Guide Lines®. Klicken Sie auf
,Load Overlay” und wahlen Sie die im letzten Schritt gespeicherte
Hilfslinie aus.

Es lasst sich nur eine Hilfslinienzeichnung einblenden, was beim
Zeichnen der Hilfslinie berlcksichtigt werden sollte. Wenn fir jede
einzelne Kameraansicht verschiedene Hilfslinien bendtigt werden,
mussen diese Linien in der eingeblendeten Hilfslinienzeichnung
gezeichnet werden.

Vollansicht links (keine
Hilfslinie):

Vollansicht links (Hilfslinie):

Vollansicht rechts (keine
Hilfslinie):

Vollansicht rechts
(Hilfslinie):

Select a View  |[X=isgl -

— Overlay

[T Parking Lines Parking Line
Assistance

[¥ Guide Lines Load Overly
Image
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Anhang 3: Bildschirm ,,System Information*

Der Bildschirm ,System Information“ enthalt Informationen tber die in der ECU von BN360-300 geladenen Versionen
der Firmware.

Firmware Funktion

UPDATE APP Betriebssoftware des Basissystems

APP. Version der Anzeigekonfiguration

APP.CONFIG Verwendete Kalibrierungs-Konfigurationsdatei

CALIB.INFO Kalibrierdaten vom Kalibriersoftware-Tool

MICOM Software zur Steuerung des Systembetriebs, d.h. Auslbser,
Geschwindigkeitssignal, Verzégerungen usw.

Die Informationen Uber die Systemversionen des BN360-300-Systems lassen sich mit zwei Methoden (berprifen:

Systeminformationen — Auswahlansicht-Taste

Die Systeminformationen lassen sich jederzeit Uberprifen, Brigade
indem das System durch Dricken und Festhalten der BACKEYE360°
Einschalttaste auf der Konfigurations- und Ansichtswahltaste |

eingeschaltet wird. :

¢ UPDATE APP :01R00

APP HDO100BL1EN
CONF IG :00R01 (DEFAULT1)
CALIB *01R00 (2019.03.28)

Brigade empfiehlt dies als bevorzugte
Methode zur Uberpriifung der
Systeminformationen, da hierfiir keine
zusatzliche Ausriistung benétigt wird; die
Uberpriifung kann zum Beispiel vom
Fahrer im Fahrzeug vorgenommen
werden.

Micom :HDNSO3R00

Bildschirm ,System Information® — ,cmd“-Datei

Falls nicht berglts (geschehen, kopieren Slg den Ordner 25 SDHC (F) ~ Name
.Backeye360HD" mit der gewlinschten Konfiguration vom
BN360-300-USB-Stick auf die SD-Karte.  Weitere Backeye360HD _
Informationen Uber den Inhalt der SD-Karte finden Sie in app sysinfo.cmd
Abschnitt 4.1.

cmd

Vergewissern Sie sich, dass sich der Ordner ,Backeye360HD*
im Stammordner der SD-Karte befindet und dass die Datei im config
Ordner ,cmd® den Namen ,sysinfo.cmd® tragt.

data

image

param
SchlieRen Sie das Kalibriertool an die ECU an und schalten : X
Sie das System ein. AnschlieRend erscheint der Bildschirm \ - - .

,Update System®. OFF ON
Stecken Sie die SD-Karte in das Kalibriertool ein. Auf dem T B

Bildschirm ,System Information® wird die Version der
momentan in der ECU geladenen Software angezeigt. Die romarion 1 iveoneace BT ox ToSo0)
verschiedenen Dateien und ihre Funktionen werden in der APP. : 0K (0500)

Y APP. CONFIG : 0K (0100)
folgenden Tabelle aufgefiihrt. e s

MICOM : OK (HDNSO3R00)

Hinweis: Die im Bild gezeigten Versionsnummern
entsprechen eventuell nicht der aktuellsten Software. Die
aktuellsten Daten fir alle Produkte finden Sie unter
http://brigade-electronics.com/
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Anhang 4: System-Backup-Funktion

Von den Kalibrierdaten und den Daten der Bildschirmkonfiguration Iasst sich mithilfe der cmd-Datei ,backup.cmd® eine
Sicherungskopie erstellen. Dies ist z. B. besonders niitzlich, wenn eine mafligeschneiderte Bildschirmkonfiguration flr
mehrere Fahrzeuge genutzt werden soll.

Hinweis: Brigade empfiehlt ein Speichern der Kalibrierdaten des Kalibriertools; weitere Hinweise hierzu finden
Sie in Abschnitt 6.5.10. Die System-Backup-Funktion sollte nur genutzt werden, wenn keine Kalibrierdaten zur
Verfiigung stehen und die Daten im selben Fahrzeug mit unverdnderten Kamerapositionen wiederhergestellt
werden sollen (z.B. fiir einen Austausch bzw. eine Reparatur der ECU usw.). Jede Anderung der
Kamerapositionen kann sich erheblich auf das Rundumsicht-Bild auswirken.

Durchfuhrung eines System-Backups

Kopieren Sie den Ordner ,Backeye360HD“ mit der gewilinschten S SDHC (F) ~  Name
Konfiguration auf die SD-Karte. Weitere Informationen uber die Backeye360HD capturecmd
verschiedenen Anzeigekonfigurationen finden Sie in Abschnitt 2.4. app '
Welche Konfiguration verwendet wird, spielt in diesem Fall keine Rolle, emd

da nur die ,cmd*“-Datei verwendet wird. Prinzipiell ist es moglich, die nicht config

genutzten Ordner zu l6schen oder die Ordnerstruktur direkt auf der SD- data

Karte zu erstellen. Zur Vermeidung von Problemen empfiehlt es sich image

aber, stets die Originalordner und Originaldateien vom BN360-300-USB- param

Stick zu verwenden.

Hinweis: Vergewissern Sie sich, dass sich der Ordner
,Backeye360HD“ im Stammordner der SD-Karte befindet.

Andern Sie den Namen der Datei ,capture.cmd® zu ,backup.cmd®. 5 SDHC (F) A Name
Backeye360HD
backup.cmd
app
cmd
config

data

image

param

SchlieRen Sie das Kalibriertool an die ECU an und schalten Sie das
System ein. AnschlieRend erscheint der folgende Bildschirm:

Stecken Sie die SD-Karte ein; der Backup-Prozess beginnt automatisch.
Wenn der Backup-Prozess abgeschlossen ist und der folgende
Bildschirm erscheint, kann die SD-Karte wieder herausgenommen
werden.

Hinweis: Im Feld ,WARNING* erscheint stets der Hinweis ,ERROR®. Dies
liegt daran, dass sich vom Warnhinweis (dem Hinweis, der vor der ersten
Kalibrierung des Systems angezeigt wird) keine Sicherungskopie
erstellen lasst.

Stecken Sie die SD-Karte in den verwendeten PC ein. Die SD-Karte S SDHC (F) A Name

enthalt jetzt einen ,backup“-Ordner mit den Sicherungskopien der Backeye360HD ) hbAppConfigubin
Kalibrierdaten. prku ] hbCalibinfo.bin
Um die Kalibrierdaten wiederherzustellen, miissen die Dateien amd ’ } hbCarimg.bin
,hbAppConfig.bin“ und ,hbCaliblnfo.bin* in den Ordner ,param* und die config | hbogolmg.bin
Dateien ,hbCarlmg.bin“ und ,hbLogolmg.bin“ in den Ordner ,data“ data

verschoben werden. Befolgen Sie die Schritte von Abschnitt 8, um die image

ECU-Daten wie erforderlich wiederherzustellen. param
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