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e AdaptiveFaceTracking, AClI,
"[Allg] Face Exchange"

e Ziele: Rechteck beim AdTracking aufziehen
und per direkte Steuerung festen Abstand zur
Objekt | Person halten, dh. folgen, drehen,
aber auch zurickfahren
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IMA - Intelligence Motion Alogrithm
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StandDrehenlinks
entry:
Speed=10;

Dir ection=1{[BildBr eite/Z)-}Fos J*{ 100 {BildBreite/2j)
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entry:

Diraction=-17 (BildBreite/2)-XPos | 100/ BildBreite
Speed =100;

L )

\ [Mantenlaenge == Swii=]

[Mantenlsenge < Swilax

w [({Kantenlzenge = Swiviin)&&(Fantenlsenge < Swivls)&& X Fos>=BildBreite
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StandDrehenRechs
entry.

[XFos>BildBreite 2]

Spesd=0;
Direction={{Bild Breite/2}-*FPos 1 100/{BildBr =it/ 2));

[XFos<BildBreite 2]
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Dire cion={{BildBrete.2)- P os (1 00/{BildBr eite/2)
Spead=-100;
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 Antriebe auf Sollwerte des DUC setzen
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Problematik

Treiber zur direkten Ansteuerung existiert
nicht

Keine LOW-Level-Funktion zur direkten
Steuerung der Antriebseinheit

Verschiebung der Projektziele
Keine Validierung auf SCITOS madglich
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