
A
B

T
A

M
S

F
a
c
h
b
e
re

ic
h

In
fo

rm
a
tik

V
o
rle

su
n
g
:
A

n
g
e
w
a
n
d
te

S
e
n
so

rik

V
o
rle

su
n
g
:
A
n
g
ew

an
d
te

S
en

sorik

P
ro

f.
J
.
Z
h
a
n
g

zh
a
n
g
@

in
fo

rm
a
tik

.u
n
i-h

a
m

b
u
rg

.d
e

U
n
ive

rsitä
t

H
a
m

b
u
rg

F
a
ch

b
ereich

In
fo

rm
a
tik

A
B

T
ech

n
isch

e
A

sp
ek

te
M

u
ltim

o
d
a
ler

S
y
stem

e

2
3
.
D

ecem
b
er

2
0
0
5

P
ro

f.
J
.
Z
h
a
n
g

z
h
a
n
g
@

in
fo

rm
a
tik

.u
n
i-h

a
m

b
u
rg

.d
e

2
3
.
D

e
c
e
m

b
e
r

2
0
0
5

A
B

T
A

M
S

F
a
c
h
b
e
re

ic
h

In
fo

rm
a
tik

V
o
rle

su
n
g
:
A

n
g
e
w
a
n
d
te

S
e
n
so

rik

In
h
a
ltsv

e
rze

ich
n
is

T
sa

i’s
R
A
C
-b

a
sierte

K
a
m

era
ka

lib
rieru

n
g

.
.

.
.

.
.

.
.

.
.

.
.

.
.

.
.3

3
7

S
ch

n
elle

R
A
C
-b

a
sierte

K
a
lib

rieru
n
g

.
.

.
.

.
.

.
.

.
.

.
.

.
.

.
.

.
.3

5
0

Im
p
lizite

K
a
m

era
ka

lib
rieru

n
g

.
.

.
.

.
.

.
.

.
.

.
.

.
.

.
.

.
.

.
.

.3
5
5

B
eisp

iel:
B
estim

m
u
n
g

ein
er

Z
eig

erich
tu

n
g

.
.

.
.

.
.

.
.

.
.

.
.

.
.

.3
5
8

H
a
n
d
ka

m
era

-K
a
lib

rieru
n
g

.
.

.
.

.
.

.
.

.
.

.
.

.
.

.
.

.
.

.
.

.
.

.3
6
7

V
isu

ell
g
ereg

eltes
G
reifen

.
.

.
.

.
.

.
.

.
.

.
.

.
.

.
.

.
.

.
.

.
.

.3
7
2

P
ro

f.
J
.
Z
h
a
n
g

z
h
a
n
g
@

in
fo

rm
a
tik

.u
n
i-h

a
m

b
u
rg

.d
e

2
3
.
D

e
c
e
m

b
e
r

2
0
0
5

A
B

T
A

M
S

F
a
c
h
b
e
re

ic
h

In
fo

rm
a
tik

K
a
p
ite

l:
S
ic

h
tsy

ste
m

e
in

d
e
r

R
o
b
o
tik

A
b
sch

n
itt:

T
sa

i’s
R
A
C
-b

a
sie

rte
K

a
m

e
ra

k
a
lib

rie
ru

n
g

T
sa

i’s
R
A
C
-b

a
sie

rte
K

a
m

e
ra

ka
lib

rie
ru

n
g

●
A
n
n
ah

m
e

C
x ,C

y
u
n
d

µ
sin

d
b
ekan

n
t.

●
Z
iel

ist
d
ie

E
rm

ittelu
n
g

d
er

extrin
sisch

en
P
aram

eter
R

u
n
d

t
sow

ie
d
er

in
trin

sisch
en

P
aram

eter
f

x ,f
y

u
n
d

k
.

●
F
ü
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fü
r

d
en

i-ten
K

alibration
sp

u
n
kt

b
eid

e
S
eiten

d
er

R
A
C
-G

leich
u
n
g

d
u
rch

t
y

teilt
u
n
d

d
en

en
tsteh

en
d
en

A
u
sd

ru
ck

u
m

arran
giert,

erh
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ö
rig

en
E
p
ip

o
larlin

ie
in

B
ild

2
g
efu

n
d
en

w
erd

en
.

P
ro

f.
J
.
Z
h
a
n
g

V
o
rle

su
n
g
:
A

n
g
e
w
a
n
d
te

S
e
n
so

rik
S
e
ite

3
6
0

2
3
.
D

e
c
e
m

b
e
r

2
0
0
5

A
B

T
A

M
S

F
a
c
h
b
e
re

ic
h

In
fo

rm
a
tik

K
a
p
ite

l:
S
ic

h
tsy

ste
m

e
in

d
e
r

R
o
b
o
tik

A
b
sch

n
itt:

B
e
isp

ie
l:

B
e
stim

m
u
n
g

e
in

e
r

Z
e
ig

e
ric

h
tu

n
g

B
e
stim

m
u
n
g

e
in

e
r

Z
e
ig

e
rich

tu
n
g
:
E
p
ip

o
larlin

ie
n

B
ei

p
ara

llelen
o
p
tisch

en
A

ch
sen

sin
d

d
ie

E
p
ip

o
larlin

ien
h
o
rizo

n
ta

le
L
in

ien
.

P
ro

f.
J
.
Z
h
a
n
g

V
o
rle

su
n
g
:
A

n
g
e
w
a
n
d
te

S
e
n
so

rik
S
e
ite

3
6
1

2
3
.
D

e
c
e
m

b
e
r

2
0
0
5

A
B

T
A

M
S

F
a
c
h
b
e
re

ic
h

In
fo

rm
a
tik

K
a
p
ite

l:
S
ic

h
tsy

ste
m

e
in

d
e
r

R
o
b
o
tik

A
b
sch

n
itt:

B
e
isp

ie
l:

B
e
stim

m
u
n
g

e
in

e
r

Z
e
ig

e
ric

h
tu

n
g

U
n
ka

lib
rie

rte
S
te

re
o
-V

isio
n

(1
)

●
C
ip

olla
et.

al.
(1994)

präsen
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