Einfiihrung in die Kiinstliche Intelligenz WS 2006/2007
Ubung: Mi 09-13 Uhr Serie 2 14.12.2006
Gruppe: Symantic Fabian Gallien: 197790 ; Daniel Herrmann: 624730 ; Maik Lange: 501747

Aufgabe 1:

Ci={x|-1350 <x < 1350}

Begriindung:
Der Roboter sieht auf allen drei Bildern eine AuBlenlinien. Folglich muss er im Spielfeld stehen.

C,={y|-1800 <x < 1800}

Begriindung:
Der Roboter sieht auf allen drei Bildern genau eine Fahne und zwar fast mittig, so dass der

Peilungswinkel gering ist. Folglich muss er im Bereich zwischen den den Fahnen stehen.

Cs = { x| -tan(68°) * h <x < tan(68°) * h}

Begriindung:
Der Roboter sieht in keinem der 3 Bilder die Mittellinie. Das heif3t er kann nur in einem bestimmten

Abstand zu der Mittellinie stehen, denn dann fehlt diese in einen seiner Totenwinkel. Da er 3
Fahnen sieht durch die 3 Blickrichtungen muf} er einmal {iber die Mittellinie gekukt haben, da diese
nicht zu sehen ist bedeutet dies das er ihr so nah stand das er durch seine Kopfhohe sie iibersehen
hat. Daher folgende Skizze:

Skizze:

halber Offnungswinkel [bekannt]: 44°/2 \

\ Kamera
T 90° 4492 — 68°

[ Hohe h [bekannt]

— 90°

/

nicht sichtbarer Bereich x RoboterfuB

=>

Es gilt: tan (68°) = % - tan (68°) * h=x
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Ci={xy|di-t < (%) (yiy) <dité }
Cs={xy|d-t <y (oxP+(yry)? <doté }
Cs={xy|dt <\ (X (yry) <ditt }

Begriindung:
Mittels der Hohe der sichtbaren Fahnen lassen sich die Entfernungen d,,d,,d; vom Stadtpunkt (x,y)

zu den Stadtpunkten der Fahnen F1 (xi, y1), F2 (X2, y2) und F3 (X3, y;)berechnen. Allerdings muss
dabei berticksichtigt werden, dass die berechnete Entfernung nicht exakt ist. Deshalb wird ein
Abweichung um¢ ermoglicht.

Skizze:

Projektionsebene

Landmarke

-~
o

v

- g Bildmitt
a - Peilungswinkel fiamitie

d =tan a * h (Abstand zum Objekt)

Zur Berechnung des Abstandes bendtigt man den Peilungswinkel zum Fuf3punkt der
Landmarke. Dieser Winkel kann bis zu 10% fehlerbehaftet vom Imageprozessor
geliefert werden.
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Aufgabe3:

Implementation mittels Visual Studio 2006 unter Windows XP, ein C# Projekt mit .Net2.0
verwendung. Implementation liefert leider kein Ergebniss weil die Berechnung der Entfernung zu
den Flaggen falsch ist.

Seite 3 von 3



