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@ Vorbereitungen

o Ziel der Ballerkennung
@ Mogliche Losungswege

© Kamera
@ Voriiberlegungen

@ Eigener Algorithmus
@ Graphische Darstellung

© Vergleich
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Vorbereitungen
Kamera
Vergleich

Ziel der Ballerkennung
Mbgliche Lésungswege

ZIEL DER BALLERKENNUNG

@ Zu ermittelnde Informationen:
© Ballmittelpunkt
@ Richtungsvektor
© Geschwindigkeitsvektor

@ Richtungs- und Geschwindigkeitsvektor kénnen aus mehreren,
aufeinanderfolgenden Ballkoordinaten ermittelt werden

@ Die ermittelten Koordinaten so schnell wie mdglich liefern

@ So viele Koordinaten wie mdglich pro Sekunde liefern
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Ziel der Ballerkennung
Mogliche Losungswege
LOSUNGSANSATZE

@ Hochgeschwindigkeitskamera

MC1302 der Firma Mikrotron (sw)
@ Lichtgitter

FCDMO082 der Firma Baumer (0,25cm Abstand)
@ Wiimote

Fernbedienung der Spielekonsole Wii (Infrarotkamera)
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@ Sinnvolle Kameraaufldsung?

640 x 480 px (bzw. genauer 640 x 368 px)
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@ Sinnvolle Kameraaufldsung?

640 x 480 px (bzw. genauer 640 x 368 px)
@ Welche Bildwiederholrate (fps)?
100 fps
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Voriiberlegungen
Eigener Algorithmus

GRUNDLEGENDE UBE

@ Sinnvolle Kameraaufldsung?
640 x 480 px (bzw. genauer 640 x 368 px)
@ Welche Bildwiederholrate (fps)?
100 fps
@ Von wo wird das Bild aufgenommen?
Von unten, Stérung von oben durch Figuren und Spieler
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Vorbereitungen
Kamera
Vergleich

Voriiberlegungen
Eigener Algorithmus

GRUNDLEGENDE UBERLEGUNGEN

@ Sinnvolle Kameraauflésung?
640 x 480 px (bzw. genauer 640 x 368 px)

@ Welche Bildwiederholrate (fps)?
100 fps

@ Von wo wird das Bild aufgenommen?
Von unten, Stérung von oben durch Figuren und Spieler

@ Wie weit muss die Kamera entfernt sein?
2m bei 12.5mm Brennweite
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Vorbereitungen
Kamera
Vergleich

Voriiberlegungen
Eigener Algorithmus

GRUNDLEGENDE UBERLEGUNGEN

@ Sinnvolle Kameraauflésung?
640 x 480 px (bzw. genauer 640 x 368 px)

@ Welche Bildwiederholrate (fps)?
100 fps

@ Von wo wird das Bild aufgenommen?
Von unten, Stérung von oben durch Figuren und Spieler

@ Wie weit muss die Kamera entfernt sein?
2m bei 12.5mm Brennweite

@ Wie stark muss belichtet werden?
Abhingig von Exposure Time
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Vorbereitungen
Kamera
Vergleich

Voriiberlegungen
Eigener Algorithmus

GRUNDLEGENDE UBERLEGUNGEN

@ Sinnvolle Kameraauflésung?
640 x 480 px (bzw. genauer 640 x 368 px)

@ Welche Bildwiederholrate (fps)?
100 fps

@ Von wo wird das Bild aufgenommen?
Von unten, Stérung von oben durch Figuren und Spieler

@ Wie weit muss die Kamera entfernt sein?
2m bei 12.5mm Brennweite

@ Wie stark muss belichtet werden?
Abhingig von Exposure Time

@ Maximale Ballgeschwindigkeit?
6 m/sec
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Vorbereitungen
Kamera
Vergleich

Voriiberlegungen
Eigener Algorithmus

GRUNDLEGENDE UBERLEGUNGEN

@ Sinnvolle Kameraauflésung?
640 x 480 px (bzw. genauer 640 x 368 px)

@ Welche Bildwiederholrate (fps)?
100 fps

@ Von wo wird das Bild aufgenommen?
Von unten, Stérung von oben durch Figuren und Spieler

@ Wie weit muss die Kamera entfernt sein?
2m bei 12.5mm Brennweite

@ Wie stark muss belichtet werden?
Abhingig von Exposure Time

@ Maximale Ballgeschwindigkeit?
6 m/sec

@ Wie lange dauert die Auswertung eines Bildes?
1/600 sec = 1,7 msec
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Vorbereitungen
Kamera
Vergleich

Voriiberlegungen
Eigener Algorithmus

GRUNDLEGENDE UBERLEGUNGEN

@ GroBe des Spielfelds: 120 x 69 cm

@ Auflésung: 640 x 368 px

o — 5,335—;

@ Durchmesser des Spielballs: 34 mm

@ — Agy =r?-m=(1,7cm)? - m = (9)?px - ™ = 258px

@ Max Ballbewegung in einem Bild: vpax = STDZ’ exp.time = ﬁsec
o % . ﬁsec =2,9cm

o

— 2,9cm - 5,332 = 15px (vgl. Balldurchmesser: 18 px)
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@ Jedes Pixel priifen, ob iiber (aktiv = 'x")
oder unter (passiv = ".") dem Schwellwert
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Voriiberlegungen
Eigener Algorithmus

AKTIVE PIXEL HORIZONTA

Algorithmus xxx X
. i X X XX X

@ Jedes Pixel priifen, ob iiber (aktiv = 'x") % % XX XX

oder unter (passiv = ".") dem Schwellwert X% . XXX XX
@ Aktive Pixel in Zeilengruppen .. .XXXXXXXX

zusammenfassen ... . XXX .XX

XX XX
o = = = = 9ac



Voriiberlegungen
Eigener Algorithmus

AKTIVE PIXEL HORIZONTA

Algorithmus xxx X
) ) X . .XXXX X

@ Jedes Pixel priifen, ob iiber (aktiv = 'x") % % XX XX

oder unter (passiv = ".") dem Schwellwert X% . XXX XX
@ Aktive Pixel in Zeilengruppen .. .XXXXXXXX

zusammenfassen ... . XXX .XX

XX XX
o = = = = 9ac



Voriiberlegungen
Eigener Algorithmus

AKTIVE PIXEL HORIZONTA

Algorithmus xxx X
. i X X XX X

@ Jedes Pixel priifen, ob iiber (aktiv = 'x") % % XX XX

oder unter (passiv = ".") dem Schwellwert X% . XXX XX
@ Aktive Pixel in Zeilengruppen .. .XXXXXXXX

zusammenfassen ... . XXX .XX

XX XX
o = = = = 9ac



Voriiberlegungen
Eigener Algorithmus

AKTIVE PIXEL HORIZONTA

Algorithmus x*xx X
. i X X XX X

@ Jedes Pixel priifen, ob iiber (aktiv = 'x") % % XX XX

oder unter (passiv = ".") dem Schwellwert X% . XXX XX
@ Aktive Pixel in Zeilengruppen .. .XXXXXXXX

zusammenfassen ... . XXX .XX

XX XX
o = = = = 9ac



Voriiberlegungen
Eigener Algorithmus

AKTIVE PIXEL HORIZONTA

Algorithmus <. s lxx x
) ) X . .XXXX X

@ Jedes Pixel priifen, ob iiber (aktiv = 'x") % % XX XX

oder unter (passiv = ".") dem Schwellwert X ¥ . XX XXX
@ Aktive Pixel in Zeilengruppen .. .XXXXXXXX

zusammenfassen ... .XXX . XX

X X XX
o = = = = 9ac



Voriiberlegungen
Eigener Algorithmus

AKTIVE PIXEL HORIZONTA

Algorithmus R x
) ) X . .XXXX X

@ Jedes Pixel priifen, ob iiber (aktiv = 'x") % % XX XX

oder unter (passiv = ".") dem Schwellwert X ¥ . XX XXX
@ Aktive Pixel in Zeilengruppen .. .XXXXXXXX

zusammenfassen ... .XXX . XX

X X XX
o = = = = 9ac



Voriiberlegungen
Eigener Algorithmus

AKTIVE PIXEL HORIZONTA

Algorithmus < e 111 x
) ) X . .XXXX X

@ Jedes Pixel priifen, ob iiber (aktiv = 'x") % % XX XX

oder unter (passiv = ".") dem Schwellwert X% . XXX XX
@ Aktive Pixel in Zeilengruppen .. .XXXXXXXX

zusammenfassen ... .XXX . XX

X X XX
o = = = = 9ac



Voriiberlegungen
Eigener Algorithmus

AKTIVE PIXEL HORIZONTA

Algorithmus < e 111 2
) ) X . .XXXX X

@ Jedes Pixel priifen, ob iiber (aktiv = 'x") % % XX XX

oder unter (passiv = ".") dem Schwellwert X% . XXX XX
@ Aktive Pixel in Zeilengruppen .. .XXXXXXXX

zusammenfassen ... .XXX . XX

X X XX
o = = = = 9ac



Voriiberlegungen
Eigener Algorithmus

AKTIVE PIXEL HORIZONTA

Algorithmus A A R 2.
) . 3..4444 5
@ Jedes Pixel priifen, ob iiber (aktiv = 'x") % % XX XX
oder unter (passiv = ".") dem Schwellwert X% . XXX XX
@ Aktive Pixel in Zeilengruppen .. .XXXXXXXX
zusammenfassen ... . XXX .XX
X XXX
o = = = = 9aco



Voriiberlegungen
Eigener Algorithmus

AKTIVE PIXEL HORIZONTA

Algorithmus A A R 2.
_ i .. 3 4444, 5
@ Jedes Pixel priifen, ob iiber (aktiv = 'x") .66 . .7TTTT
oder unter (passiv = ".") dem Schwellwert XX . XXX XX
@ Aktive Pixel in Zeilengruppen XXX XXXZXX
zusammenfassen ... . XXX .XX
X XXX
o = = = = 9ac



Voriiberlegungen
Eigener Algorithmus

AKTIVE PIXEL HORIZONTA

[ErOE

Algorithmus - 11. -
_ i .3..4444...5.
@ Jedes Pixel priifen, ob iiber (aktiv = 'x") 66 . .77T7TT
oder unter (passiv = ".") dem Schwellwert . 88.99999 .
@ Aktive Pixel in Zeilengruppen aaaaaaaa
zusammenfassen bbb.cc
dddd
o = = = = 9aco



Voriiberlegungen
Eigener Algorithmus

AKTIVE PIXEL HORIZONTAL IN ZEILENGRUPP.

Algorithmus e
. . . . vy .. 111 .
@ Jedes Pixel priifen, ob iiber (aktiv = 'x 3 4444
oder unter (passiv = ".") dem Schwellwert ’ 6 6 ’ 777 7
@ Aktive Pixel in Zeilengruppen .88.99999 .
zusammenfassen aaaaaaaa
@ Zeilengruppen vertikal miteinander bbb.cc
verbinden dddd
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Voriiberlegungen
Eigener Algorithmus

ZEILENGRUPPEN VERTIKAL MITEINANDER VE

Algorithmus e
. . . . vy .. 111,
@ Jedes Pixel priifen, ob iiber (aktiv = 'x 3 44424
oder unter (passiv = ".") dem Schwellwert ’ 6 6 ’ 777 7
@ Aktive Pixel in Zeilengruppen .88.99999 .
zusammenfassen aaaaaaaa
@ Zeilengruppen vertikal miteinander bbb.cc
verbinden dddd
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Voriiberlegungen
Eigener Algorithmus

ZEILENGRUPPEN VERTIKAL MITEINANDER VE

Algorithmus e
. . . . vy .. 111,
@ Jedes Pixel priifen, ob iiber (aktiv = 'x 3 4444
oder unter (passiv = ".") dem Schwellwert ’ 6 6 ’ 777 7
@ Aktive Pixel in Zeilengruppen .88.99999 .
zusammenfassen aaaaaaaa
@ Zeilengruppen vertikal miteinander bbb.cc
verbinden dddd
[m] = = =
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Voriiberlegungen
Eigener Algorithmus

ZEILENGRUPPEN VERTIKAL MITEINANDER VE

Algorithmus e
. . . . vy .. 111.
@ Jedes Pixel priifen, ob iiber (aktiv = 'x 3 1111
oder unter (passiv = ".") dem Schwellwert ’ 6 6 ’ 777 7
@ Aktive Pixel in Zeilengruppen .88.99999 .
zusammenfassen aaaaaaaa
@ Zeilengruppen vertikal miteinander bbb.cc
verbinden dddd
[m] = = =
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Voriiberlegungen
Eigener Algorithmus

ZEILENGRUPPEN VERTIKAL MITEINANDER VE

Algorithmus e
. . . . vy .. 111.
@ Jedes Pixel priifen, ob iiber (aktiv = 'x 3 1111
oder unter (passiv = ".") dem Schwellwert ’ 6 6 ’ 777 7
@ Aktive Pixel in Zeilengruppen .88.99999 .
zusammenfassen aaaaaaaa
@ Zeilengruppen vertikal miteinander bbb.cc
verbinden dddd
[m] = = =

it
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Voriiberlegungen
Eigener Algorithmus

ZEILENGRUPPEN VERTIKAL MITEINANDER VE

Algorithmus e
. . . . vy .. 111.
@ Jedes Pixel priifen, ob iiber (aktiv = 'x 3 1111
oder unter (passiv = ".") dem Schwellwert ’ 6 6 ’ 777 7
@ Aktive Pixel in Zeilengruppen .88.99999 .
zusammenfassen aaaaaaaa
@ Zeilengruppen vertikal miteinander bbb.cc
verbinden dddd
[m] = = =

it
N)
yel
Q



Voriiberlegungen
Eigener Algorithmus

ZEILENGRUPPEN VERTIKAL MITEINANDER VE

Algorithmus e
. . . . vy .. 111.
@ Jedes Pixel priifen, ob iiber (aktiv = 'x 3 1111
oder unter (passiv = ".") dem Schwellwert ’ 6 6 ’ 777 7
@ Aktive Pixel in Zeilengruppen .88.99999 .
zusammenfassen aaaaaaaa
@ Zeilengruppen vertikal miteinander bbb.cc
verbinden dddd
[m] = = =

it
N)
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Voriiberlegungen
Eigener Algorithmus

ZEILENGRUPPEN VERTIKAL MITEINANDER VE

Algorithmus e
. . . . vy .. 111.
@ Jedes Pixel priifen, ob iiber (aktiv = 'x 3 1111
oder unter (passiv = ".") dem Schwellwert ’ 6 6 ’ 777 7
@ Aktive Pixel in Zeilengruppen .88.99999 .
zusammenfassen aaaaaaaa
@ Zeilengruppen vertikal miteinander bbb.cc
verbinden dddd
[m] = = =

it
N)
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Q



Voriiberlegungen
Eigener Algorithmus

ZEILENGRUPPEN VERTIKAL MITEINANDER VE

Algorithmus e
. . . . vy .. 111.
@ Jedes Pixel priifen, ob iiber (aktiv = 'x 3 1111
oder unter (passiv = ".") dem Schwellwert ’ 6 6 ’ 777 7
@ Aktive Pixel in Zeilengruppen .88.99999 .
zusammenfassen aaaaaaaa
@ Zeilengruppen vertikal miteinander bbb.cc
verbinden dddd
[m] = = =

it
N)
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Q



Voriiberlegungen
Eigener Algorithmus

ZEILENGRUPPEN VERTIKAL MITEINANDER VE

Algorithmus e
. . . . vy .. 111.
@ Jedes Pixel priifen, ob iiber (aktiv = 'x 3 1111
oder unter (passiv = ".") dem Schwellwert ’ 3 3 ’ 777 7
@ Aktive Pixel in Zeilengruppen .88.99999 .
zusammenfassen aaaaaaaa
@ Zeilengruppen vertikal miteinander bbb.cc
verbinden dddd
[m] = = =

it
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yel
Q



Voriiberlegungen
Eigener Algorithmus

ZEILENGRUPPEN VERTIKAL MITEINANDER VE

Algorithmus e
. . . . vy .. 111.
@ Jedes Pixel priifen, ob iiber (aktiv = 'x 3 1111
oder unter (passiv = ".") dem Schwellwert ’ 3 3 ’ 777 7
@ Aktive Pixel in Zeilengruppen .88.99999 .
zusammenfassen aaaaaaaa
@ Zeilengruppen vertikal miteinander bbb.cc
verbinden dddd
[m] = = =

it
N)
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Q



Voriiberlegungen
Eigener Algorithmus

ZEILENGRUPPEN VERTIKAL MITEINANDER VE

Algorithmus R .
. . . . s . 111. 2. .
@ Jedes Pixel priifen, ob iiber (aktiv = 'x 3 1111 5
oder unter (passiv = ".") dem Schwellwert Cas . 1111
@ Aktive Pixel in Zeilengruppen .88.999909 .
zusammenfassen aaaaaaaa
@ Zeilengruppen vertikal miteinander bbb .cc
verbinden dddd
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Voriiberlegungen
Eigener Algorithmus

ZEILENGRUPPEN VERTIKAL MITEINANDER VE

Algorithmus R .
. . . . s . 111. 2. .
@ Jedes Pixel priifen, ob iiber (aktiv = 'x 3 1111 5
oder unter (passiv = ".") dem Schwellwert Css . 1111
@ Aktive Pixel in Zeilengruppen .88.999909 .
zusammenfassen aaaaaaaa
@ Zeilengruppen vertikal miteinander bbb .cc
verbinden dddd
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Voriiberlegungen
Eigener Algorithmus

ZEILENGRUPPEN VERTIKAL MITEINANDER VE

Algorithmus .
.o 11.
@ Jedes Pixel priifen, ob iiber (aktiv = 'x’ 3 111
oder unter (passiv = ".") dem Schwellwert ’ 3 3 ’ 111 1
@ Aktive Pixel in Zeilengruppen .33.11111.
zusammenfassen aaaaaaaa
@ Zeilengruppen vertikal miteinander bbb.cc
verbinden dddd
[m] = = =
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Voriiberlegungen
Eigener Algorithmus

ZEILENGRUPPEN VERTIKAL MITEINANDER VE

Algorithmus e
. . . . vy .. 111.
@ Jedes Pixel priifen, ob iiber (aktiv = 'x 3 1111
oder unter (passiv = ".") dem Schwellwert ’ 3 3 ’ 111 1
@ Aktive Pixel in Zeilengruppen .33.11111.
zusammenfassen aaaaaaaa
@ Zeilengruppen vertikal miteinander bbb.cc
verbinden dddd
[m] = = =

it
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Voriiberlegungen
Eigener Algorithmus

ZEILENGRUPPEN VERTIKAL MITEINANDER VE

Algorithmus e
. . . . vy .. 111.
@ Jedes Pixel priifen, ob iiber (aktiv = 'x 3 1111
oder unter (passiv = ".") dem Schwellwert ’ 3 3 ’ 111 1
@ Aktive Pixel in Zeilengruppen .33.11111
zusammenfassen 33333333
@ Zeilengruppen vertikal miteinander bbb.cc
verbinden dddd
[m] = = =
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Voriiberlegungen
Eigener Algorithmus

ZEILENGRUPPEN VERTIKAL MITEINANDER VE

Algorithmus e
. . . . vy .. 111.
@ Jedes Pixel priifen, ob iiber (aktiv = 'x 3 1111
oder unter (passiv = ".") dem Schwellwert ’ 3 3 ’ 111 1
@ Aktive Pixel in Zeilengruppen .33.11111
zusammenfassen 33333333
@ Zeilengruppen vertikal miteinander bbb.cc
verbinden dddd
[m] = = =
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Q



Voriiberlegungen
Eigener Algorithmus

ZEILENGRUPPEN VERTIKAL MITEINANDER VE

Algorithmus e
. . . . vy .. 111.
@ Jedes Pixel priifen, ob iiber (aktiv = 'x 3 1111
oder unter (passiv = ".") dem Schwellwert ’ 3 3 ’ 111 1
@ Aktive Pixel in Zeilengruppen .33.11111
zusammenfassen 33333333
@ Zeilengruppen vertikal miteinander bbb.cc
verbinden dddd
[m] = = =
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Voriiberlegungen
Eigener Algorithmus

ZEILENGRUPPEN VERTIKAL MITEINANDER VE

Algorithmus e
. . . . vy .. .333.
@ Jedes Pixel priifen, ob iiber (aktiv = 'x 3 3333
oder unter (passiv = ".") dem Schwellwert ’ 3 3 ’ 333 3
@ Aktive Pixel in Zeilengruppen .33.33333
zusammenfassen 3333333
@ Zeilengruppen vertikal miteinander bbb.cc
verbinden dddd
[m] = = =
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Voriiberlegungen
Eigener Algorithmus

ZEILENGRUPPEN VERTIKAL MITEINANDER VE

Algorithmus e
. . . . vy .. .333.
@ Jedes Pixel priifen, ob iiber (aktiv = 'x 3 3333
oder unter (passiv = ".") dem Schwellwert ’ 3 3 ’ 333 3
@ Aktive Pixel in Zeilengruppen .33.33333
zusammenfassen 3333333
@ Zeilengruppen vertikal miteinander bbb.cc
verbinden dddd
[m] = = =
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Voriiberlegungen
Eigener Algorithmus

ZEILENGRUPPEN VERTIKAL MITEINANDER VE

Algorithmus e
. . . . vy .. .333.
@ Jedes Pixel priifen, ob iiber (aktiv = 'x 3 3333
oder unter (passiv = ".") dem Schwellwert ’ 3 3 ’ 333 3
@ Aktive Pixel in Zeilengruppen .33.33333
zusammenfassen 3333333
@ Zeilengruppen vertikal miteinander 333 .cc
verbinden dddd
[m] = = =
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Voriiberlegungen
Eigener Algorithmus

ZEILENGRUPPEN VERTIKAL MITEINANDER VE

Algorithmus e
. . . . vy .. .333.
@ Jedes Pixel priifen, ob iiber (aktiv = 'x 3 3333
oder unter (passiv = ".") dem Schwellwert ’ 3 3 ’ 333 3
@ Aktive Pixel in Zeilengruppen .33.33333
zusammenfassen 3333333
@ Zeilengruppen vertikal miteinander 333.33
verbinden dddd
[m] = = =
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Voriiberlegungen
Eigener Algorithmus

ZEILENGRUPPEN VERTIKAL MITEINANDER VE

Algorithmus e
. . . . vy .. .333.
@ Jedes Pixel priifen, ob iiber (aktiv = 'x 3 3333
oder unter (passiv = ".") dem Schwellwert ’ 3 3 ’ 333 3
@ Aktive Pixel in Zeilengruppen .33.33333
zusammenfassen 3333333
@ Zeilengruppen vertikal miteinander 333.33
verbinden 3333
[m] = = =
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Vorbereitungen
Kamera
Vergleich

Voriiberlegungen
Eigener Algorithmus

ZEILENGRUPPEN VERTIKAL MITEINANDER VERBINDEN

Algorithmus .
.o .3
@ Jedes Pixel priifen, ob iiber (aktiv = 'x’

. ' .3 . .3

oder unter (passiv = ".") dem Schwellwert 33
@ Aktive Pixel in Zeilengruppen .33.3
zusammenfassen 333
@ Zeilengruppen vertikal miteinander 33
verbinden ) 3

Manuel Zimmermann Automatische Ballerkennung
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Vorbereitungen
Kamera
Vergleich

GRUPPEN MIT XPM GRAPHISCH DARSTELLEN

Voriiberlegungen
Eigener Algorithmus

f* KPM ¥ S

static const char * xpm_datal]l = {

"l6 16 3 1"

c None",

" c #0000000000G0",

" IO
" OO
" IO
" OO
" IO
" OO
" IO

"X c #FFFFFFFFFFFF"

Manuel Zimmermann

Automatische Ballerkennung
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VeriaaringEn Voriiberlegungen

V:ragT::: Eigener Algorithmus
GRUPPEN MIT XPM GRAPHISCH DARSTELLEN
SEOEPM S
static char * xpm_datall = {
"14 11 4 1",
c #36c21f",
"2 c #fFFFFf",
"3 C #000000",
"4 c #ffoo0R",
P 333...2..",
"..3..3333...2.",
" 33.,3332 LR A A
"..33.34333... ", - P
"...33333333...", 23323235
N 332323 .33.33333
SRR i ..33333333
.............. N .333.33
. "],; ..... 3333.....

Manuel Zimmermann Automatische Ballerkennung



Vorbereitungen
Kamera
Vergleich

Voriiberlegungen
Eigener Algorithmus

ORIGINALBILD

Manuel Zimmermann Automatische Ballerkennung



Vorbereitungen
Kamera
Vergleich

Voriiberlegungen
Eigener Algorithmus

AUSGEWERTETES XPM-BILD

o F
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Vorbereitungen

Kamera
Vergleich
MESSREIHEN KAMERA VS. LICHTGITTER

Al el c ol e | ¢ T O Y <SS n| ol rplael r | s ]| 7
1 Kamera Sourcecode Lichtschranke (Abstand je 2,5mm)
5 |Pic- [Time [Delta ~RMS ~'CGRAVX/CGRAVY flPic- RMS ~ CGRAVX CGRAVY | t[sec]f Mess-[ Time * Delta  Anz. Unterbs erste unterhr

[Nr. [msec] [msee] [msec] [pixel] [[pixel] [ [msec] [pixel] [pixel] noofl Nr. | [msec] [msec]  Lichtschranken Lichtschranke
3 20 187 0 0 60031 197 01 20 0 600 198 0.28| 9 156 0 6 0x0006 244 0x0244
4 | 21 203 16 10 5854 2009 2 10 5665 202 o3f 10 172 16 7 00007 238 00238
5 | 22 218 31 19 e6361 o04s2f 2 19 569 206 033 11 188 32 6 | Ox000B 232 | 0x0232
6 23 218 31 29 553439 208,17 23 29 553 209 031 12 203 47 7 0x0007 222 0x0222
7 24 234 A7 33 53837 21173 24 339 538 213 032} 13 219 63 6 0x0006 214 0x0214
8 | 25 24 47 49 sm71 215054 25 49 523 216 029f 14 2% 79 7 0:0007 207 00207
9 | 26 250 63 58 50314 21852 26 58 508 219 029f 15 260 94 6 0x0006 193 0x0199
10 27 265 78 B8 49512 221 8| 27 68 494 223 0.29| 16 266 110 6 0x0006 193 0x0193
11 28 265 78 78 48137 224 92| 8 78 481 226 0.29| 17 281 125 5 0x0005 186 0x0186
12 | 29 281 94 88 46813 2011 29 m8 467 29 o0z 18 297 141 6 0:0006 179 0x0178
13 | 30 296 109 97 45499 23103] 30 o7 454 23 o29f 18 313 157 7 0x0007 | 171 | Ox0171
14 31 296 109 107 44213 233 99| 31 107 441 235 0.29| 20 328 172 7 0x0007 165 0x0165
15 32 312 125 117 429 4 236 89| 32 117 429 238 0.28| 21 344 188 5 0x0005 158 0x0158
16 | 33 312 125 127 41657 2398 33 127 416 241 026 22 360 204 7 0:0007 150 00160
17 | 34 38 141 136 40383 24267f 34 136 403 244 024 23 376 219 B 0x0008 143 0x0143
18 35 343 156 146 391 245 69| 35 146 330 247 0.25| 24 391 235 7 0x0007 138 0x0138
19 36 343 156 156 378,38 248 | 36 156 378 250 0.23 25 406 250 8 0x0008 131 0x0131
20 | 37 39 172 165 36556 25163 7 165 365 52 024 6 422 266 7 0:0007 123 0x0123
21 | 38 375 188 175 36278 25441 38 175 3852 255 025 27 43 282 7 0:0007 117 0x0117
22 39 375 188 185 340,08 257 35| 39 185 339 258 0.25| 28 453 297 7 0x0007 m 0x0111
23 40 330 203 195 327 29 260 2| 40 195 327 261 0.24f 29 463 313 7 0x0007 102 0x0102
24 | 41 390 203 204 31443 2631 41 204 314 264 025 30 485 329 7 0:0007 96 0x00%
25 | 42 408 219 214 30174 oeeozf 42 214 301 267 025 31 500 344 4  0x0004 90 0x0090
26 43 421 234 224 28892 268 92| 43 224 288 270 0.25| 32 516 360 7 0x0007 81 0x0081
27 44 421 234 234 276,21 271 85 A4 234 275 273 0.25| 33 531 375 7 0x0007 75 0x0075
28 | 45 437 250 243 26353 27avef 45 243 263 276 025 34 547 391 7 0:0007 69 0x0089
29 | 46 453 266 253 25075 2772 46 253 250 279 025 3 563 407 7  0x0007 63  OxO0B3
30 47 453 266 263 238,04 280 62 47 263 237 282 0.25| 36 578 422 7 0x0007 57 0x0057

Manuel Zimmermann

Automatische Ballerkennung
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