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1. Das Team

® Dennis Kinzlin (Teamleiter)
®* Tom Grope

® Jana Vos
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2. Projekt

Bildverarbeitung
® Evaluierung und Ansteuerung der Hardware
® Evaluierung verfiigbarer Bibliotheken

® Erkennung definierter Gegenstande wahrend der Exploration
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3. Ziele

Muss-Ziele:

® Evaluierung der Kameras

® Guter Umgang mit Labview

® Kamera in LabView einbetten
® Losungen flr Probleme finden

® Kamera auf Bot installieren
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3. Ziele

Soll -Ziele:

® Verarbeitung des einkommenden Signals mittels LabView
® Erkennung bekannter Objekte

® Reaktionen des Bots

® |nteraktion mit der Kartographie

Optionale Ziele:

® Genauere Objekterkennung

® Bessere Interaktion
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4. Betriebsmittel

Hardware

® VolksBot

® |ogitech QuickCam UltraVision

® Allnet All 2210
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4. Betriebsmittel
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Festlegung des Szenarios

Einstellung auf Szenario

Abschlussprasentation
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5. Projektplan
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Vielen Dank fiir eure Aufmerksamkeit!
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