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Kdrperlich benachteiligte Menschen, die nicht in der Lage sind Tidren ohne fremde
Hilfe zu offnen, kénnen sich in o6ffentlichen Einrichtungen nur mihsam selbstandig
fortbewegen. Zur Unterstitzung wirde an dieser Stelle ein Roboterarm hilfreich sein.
Damit die/der Behinderte sich nebst der Steuerung ihres/seines Rollstuhls nicht auch
um die Steuerung des Roboters kiimmern muss, entstand die Idee, den Roboter tber
ein Bildverarbeitungssystem zu kontrollieren.

Realisiert wurde eine visuelle Tirfallenerkennung, die robust die Koordinaten eines
Targriffes findet und unabhéngig von Beleuchtung, Distanz und Drehlage der Kamera
arbeitet. Das System besitzt eine Bibliothek mit verschiedenen Turfallenmodellen.

Der Algorithmus arbeitet hauptsachlich mit der verallgemeinerten Hough-
Transformation. Diese macht es maoglich, mehrdimensionale, bekannte Objekte in
einem Bild zu suchen. Zur Auswertung der gefundenen Objekte wird ein Entschei-
dungsprozess in mehreren Schritten angewandt. Im ersten Schritt wird das Objekt
einer Turfallengruppe zugeordnet. Im zweiten Schritt wird das Turfallenmodell inner-
halb seiner Gruppe ermittelt. Dazu werden alle Modelle einer Ttrfallengruppe aus der
Bibliothek beriicksichtigt. Schliesslich wird die Position des gefundenen Objektes
(Tarfalle) moglichst exakt eruiert. Anhand dieser Information werden die Relativ-
Koordinaten (X, Y und Z) errechnet und schliesslich die gefundene Paosition in einer
graphischen Oberflache dem Benutzer angezeigt. Darliber hinaus werden Informatio-
nen, wie die Koordinaten, der Modellname, der Yerdrehungswinkel etc. angezeigt.
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