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In der vorliegenden Arbeit wurde das Ziel verfolgt, ein kompaktes, mobiles, auto-

nomes Lokalisierungssystem zur Ortung markierter Roboter in einem vordefinier-

ten Bewegungsfeld zu entwickeln.

Zur Evaluierung der Machbarkeit wurden zwei verschiedene Kamerasetups unter-

sucht. Basierend auf den Ergebnissen von Schätzungen des Lokalisierungsfehlers 

in den beiden Kamerasetups, Offline-Tests der Kalibrierungs- und Lokalisierungs-

Algorithmen mit MATLAB sowie weiteren Kriterien zur Handhabung des Systems 

wurde die erfolgversprechendste Systemlösung für eine Real-Time-Implementie-

rung ausgewählt. Zur Implementierung des Prototyps wurden zwei Linux-basie-

rende CMOS-Kameramodule (leanXcam) eingesetzt, welche über ein Netzwerk 

verbunden mit dem Hostrechner das Lokalisierungssystem (Stereo Vision System) 

bilden. Die notwendigen Algorithmen wurden mit der Open Source Computer 

Vision Library OpenCV und Super Computing System’s OSCAR Softwareframe-

work umgesetzt. 

Abschliessende Tests zeigen, dass eine kompakte mobile Lösung eines Stereosys-

tems mit genügender Lokalisierungsgenauigkeit bzw. Lokalisierungsrate für eine 

Anwendung bei EUROBOT kaum realisiert werden kann.

Schätzung des Lokalisierungsfehlers
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