
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
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ält

m
an

:

[x
w

,i Y
i

y
w

,i Y
i

Y
i

−
x

w
,i µ

X
i

−
y

w
,i µ

X
i

]



v
1

v
2

v
3

v
4

v
5



=
µ
X

i

w
ob

ei
x

x
,i

u
n
d

y
w

,i
d
ie

x
u
n
d

y
K

o
ord

in
aten

d
es

i-ten
K

alibration
sp

u
n
ktes

sin
d
.

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
4
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:

T
sa

i’s
R
A
C
-b

a
sie

rte
K

a
m

e
ra

k
a
lib

rie
ru

n
g

K
a
m

e
ra

ka
lib

rie
ru

n
g

n
a
ch

T
sa

i:
S
ch

ritt
1

●
D

ie
m

in
im

ale
A
n
zah

l
an

n
otw

en
d
igen

n
ich

t
ko

lin
e
are

n
K

alibration
sp

u
n
kten

ist
N

=
5.

●
In

d
er

P
raxis

sollte
N

>
5

gew
äh

lt
w
erd

en
.

●
B

e
m

e
rk

u
n
g
:
F
alls

t
y

=
0

kan
n

ob
ige

G
leich

u
n
g

au
ch

in
A
b
h
än

gigkeit
von

t
x

form
u
liert

w
erd

en
.

●
E
rh
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tert

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
4
6

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

K
a
m

e
ra

ka
lib

rie
ru

n
g

n
a
ch

T
sa

i:
S
ch

ritt
2

B
e
stim

m
u
n
g

d
e
r

P
ara

m
e
te

r
t
z ,k

,f
x

u
n
d

f
y

●
W

en
n

R
,
t
x

u
n
d

t
y

b
ekan

n
t

sin
d
,
kön

n
en

d
ie

ü
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