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Im Rahmen des Nachwuchsférderungsprojektes «darwin21» wird von Studenten und Lehrlingen der Ber-

ner Fachhochschule eine Roboterfigur entwickelt, welche in der Lage ist, Uber eine eigene Kdrpersprache

zu kommunizieren. Das Ziel unserer Arbeit ist es, die Armbewegungen des vor der Vitrine stehenden Be-

trachters mittels zweier Kameras zu erfassen, die Bilder in einen Computer einzulesen und die Position

beider Arme in Abhangigkeit der Zeit zu ermitteln. Die so gewonnenen Daten sind in geeigneter Form an

die Steuerung der Roboterfigur zu GUbermitteln.

Ausgangslage

Um den richtigen Betrachter auch
aus einer Menschenmenge zu er-
kennen, muss dieser einen spe-
ziellen, an beiden Armen mit Mar-
kern bestlckten, Pullover tragen.
Um den Betrachter vollstandig
erfassen zu kdnnen, setzen wir
Weitwinkelobjektive ein. Die Bild-
verarbeitung beansprucht einen
eigenen PC, welcher mit der Ro-
botersteuerung Uber eine Ether-
net-Verbindung kommuniziert.

Vitrine mit Betrachter

Bildverarbeitung

Nachdem die Bilder von den bei-
den Kameras eingelesen wurden,
mussen die verschiedenfarbigen
Marker, welche auf dem Pullover
angebracht sind, in beiden Bil-
dern gesucht werden. Neben di-
versen Filter-Operationen kommt
hier vor allem das Back Projec-
tion Verfahren zum Einsatz. Da-
bei wird das ganze Bild oder der
interessierende Ausschnitt nach
méglichst guter Ubereinstimmung
mit einem gegebenen Farbhis-
togramm durchsucht. Um die
fur dieses Verfahren bendtigten
Farbhistogramme bilden zu kon-
nen, wurden Farbplattchen, nur
fur die Kameras sichtbar, auf der
Vitrine montiert. Diese Farbplatt-
chen haben dieselbe Farbe wie
die gesuchten Marker auf dem
Pullover.

Bildanalyse

Durch den Einsatz zweier Kameras
besteht die Moglichkeit, Aussagen
Uber die raumliche Position der er-
fassten Marker zu machen. Dazu
mussen zuerst die korrespondie-
renden Punkte in beiden Bildern
gefunden werden. Mit Hilfe der

korrespondierenden Punkte kann
man anschliessend die raumlichen
Koordinaten berechnen.

Roboter

Die Bewegungen des Betrachters
werden in «Echtzeit» verfolgt. Aus
den raumlichen Koordinaten wer-
den bestimmte Winkel berechnet
und dem Roboter Uber die Ether-
net-Verbindung gesendet. So st
es moglich, dass der Roboter die
Bewegungen des Betrachters na-
hezu verzdgerungsfrei nachahmt.

Kameraansicht

www.ti.bfh.ch

David Burri

Tim Wacher

53





