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Test und Dokumentation

Nachdem die Halterung fur das Polfilter mit 3D- Driicker hergestellt wurde,
wurde die Halterung bzw. das Polfilter mit Mix-Reality Small-tisch aufgebaut.
Danach wurden einige Testen durchgefiihrt, um die Einfliisse des Polfilters

herauszufinden.
Es wurde nach zwei Kriterien untersucht:

¢ Bildverarbeitungsgeschwindigkeit (entspricht die Frameraten ,FPS)

o Stabilitat oder Zuverlassigkeit der Simulation

Testvorgehensweise und Ergebnisse

Fur die Untersuchung der Frameraten gibt es keine vollstandige Funktion, die
Framerate der Bildverarbeitung ermittelt. Somit kann man nicht genau sagen,
wie schnell die Bildverarbeitung ist. Als Folge ist der Test so aufgebaut, dass

man Pi mal Daumen die Bildverarbeitungsgeschwindigkeit ermittelt kann.

Damit der Test durchfiihren kann, soll als erstes die Simulation gestartet werden.

Der Weg zur Simulation ist wie folglich:

1. Starte Vision tracking Project mit Eclipse.
2. Konfiguriere die Kamera.

3. Starte simServer( als Terminal ausfiihren)
4

. Starte Simulation

Zwel Testen, namlich Test mit Polfilter und Test ohne Polfilter, wurden

durchgefinhrt.
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Vorgehensweise des Tests:

1.

6.

Die Marke (oder Bot mit Marke) wird auf dem Bildschirm an Position 1
aufgelegt.

Es wird gewartet, bis die Marke erkennt und simuliert wird.

Sobald die Marke erkennt wird, wird die Marke nach Position 2

geschoben. Im gleichen Moment wird die Stoppuhr gestartet.

Der Vorgang wird widerholt, bis die Position 10 erreicht und die Stoppuhr
wird gestoppt.

Die gemessene Stoppuhrzeit wird gelesen und die Schritte 1-4 werden 4-
mal wiederholt.

Die Schritte 1-5 werden ohne Polfilter wiederholt.

Die Abbildung 1 stellt die Teststrategie dar.

Position 1 Position 2 Position 3 Position 4
/ Marke auf
Simulierte senEpE
Bot Bildschrim

Abbildung 1: Testvorgehensweise
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Ergebnisse:
Ohne Polfilter Mit Polfilter
Versuch 1 11,08 s 11,74 s
Versuch 2 10,78 s 9,82s
Versuch 3 10,37 s 11,84s
Versuch 4 10,01 s 12,86 s
Mean 10,56 s 11,56 s

Die Ergebnisse von beiden Testen zeigen, dass die durchschnittlich gemessene

Zeit besser ohne Polfilter ist. Das ist also eine unerwartete Ergebnis.

Fir die Untersuchung der Stabilitat wurden 8 Marken auf dem Bildschirm an
zufélligen Stellen aufgelegt. Das Ziel des Tests ist die simulierte Bots stabil zu
halten. Ohne Polfilter wackelten sich fast alle simulierten Bots wéhrend der
Simulation. Mit Polfilter zeigt die Testergebnis, dass 5-6 simulierten Bots ihre

Position auf einer Stelle halten, das Heil3t, es gibt kein Wackeln.
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Ausblick

Der Polfilter filtert das dargestellte Bild des Spielfeldes richtig gut heraus.

Trotzdem kann der Polfilter das reflektierende Sonnenlicht nicht herausfiltern.

Um dieses Problem zu l6sen, kann man eine nicht reflektierende Folie auf dem
Bildschirm auflegen. Darliber hinaus kann man auch ein geeignetes
Bandpassfilter verwenden, die nur das LED licht (White Led vgl.Abb.2)

durchlasst. Somit kann man das Sonnenlicht und unerwiinschtes licht wegfiltern.
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Bildquelle: www.olympsmicro.com

Abbildung 2:Lichtspektrum



