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Alternativer Algorithmus zur Positionsbestimmung des Roboters

Die beschriebenen Rechenschritte sind jeweils mit Fehlerberiicksichtigung, also fiir
minimal und maximal gemessene Pixelh6he gedacht. Die Ergebnisse der einzelnen Schritte
werden an den Nachsten weitergereicht:

1. Bestimmung der Bildhéhe bei den Flaggen in Weltkoordinaten

Fi.BildhoeheMin = hSCﬁ * Fi.h / Fi-hBiIdMin
Fi.BiIdhoeheMax = hSC/? * Fi.h / Fi-hBildMax

2. Bestimmung der Distanz zu den Flaggen

Fi.distwn = 2 * Fi.Bildhoehew, / tan(2 phi)
Fi.diStMax =1h * Fi.B”dhOeheMax / tan(1/2 phl)

3. Bestimmung der Winkel alpha und gamma mit Hilfe von F..dist und Fs.dist

miégliche Position

Sei a = Fi.dist und ¢ = F..dist
b entspricht der Distanz zwischen F2 und F3: b = 2 * 1350 = 2700



Anwendung der Kosinussatze:

sgr(a) = sqr(b) + sqgr(c) — 2*b*c * cos(alpha)

sgr(a) = sqr(2700) + sqr(c) — 2*2700*c * cos(alpha)
(sqgr(a) - sqr(2700) — sqr(c)) / (— 2*2700*c)

cos*( (sqr(a) - sqr(2700) — sqr(c)) / (— 2*¥2700%c) )

cos(alpha)
alpha

sqgr(c) = sqgr(a) + sqr(b) — 2*a*b * cos(gamma)

sgr(c) = sqgr(a) + sqr(2700) — 2*a*2700 * cos(gamma)

(sqgr(c) - sgr(a) — sqr(2700)) / (— 2*a*2700) = cos(gamma)
cos*( (sqr(c) - sqr(a) — sqr(2700)) / (- 2*a*2700) ) = gamma

4. Bestimmen einer linearen Funktion f,(x), die durch (F,.x, F,.y) und (x,y) verlauft

- Bestimmen der Steigung m; fiir f,(x):
Flir 0° <= alpha < 90° sei alpha = -alpha
Flir 90° < alpha < 180° lassen wir alpha unverandert

m, = tan(alpha)

- Bestimmen des Schnittpunktes n; fir f,(x) mit der y-Achse mit Hilfe
von (F,.x = -1350, F,.y = 1950) und m;:

fz(X) = my*X + n,
1950 = my* (-1350) + n;
1950 - m;* (-1350) =n

- Aufstellen der Funktionsgleichung flr f,(x) mit den berechneten Werten n, und m;:
fz(X) = mz*X + Ny

5. Analog dazu bestimmen wir eine lineare Funktion f3(x), die durch (Fs.x, Fs.y) und (x,y)
verlauft

- Bestimmen der Steigung mj; fur f3(x):
Fir 0° <= gamma < 90° sei gamma = -gamma
Flr 90° < gamma < 180° lassen wir gamma unverandert

m; = tan(gamma)

- Bestimmen des Schnittpunktes n; fir f3(x) mit der y-Achse mit Hilfe
von (Fs.x = 1350, Fs.y = 1950) und ms:
F(x) = my*X + ns
1950 ms* 1350 + ns
1950 - m;* 1350 n;

- Aufstellen der Funktionsgleichung flir f3(x) mit den berechneten Werten n; und ms:
f3(X) = ms;*X + n3



6. Berechnen des Schnittpunktes von f, und f;:

- Gleichsetzen von f, und fs:

mz*X + Ny = m3*x + N3
(mz*X - m3*X) = N3 -N
(mz - m;3) *Xx ns - Ny

X (nz - nz) / (m2 - m3)

- Einsetzen von x in f;:
fz(X) = my*X + n,

y

--> Die Position der Kamera des Roboters (x,y) ist bestimmt

Allgemeines:

Die Schritte 3.-6. werden jeweils flr F..distwin und Fs.distwin bzw. F,.distmax und F3.diStyvax
durchgefiihrt. Man erhalt 2 verschiede mdgliche Positionen (x,y), die einen rechteckigen
Bereich aufspannen, wo sich der Roboter befindet.



