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*Rechner 1 (Bildverarbeitung), AMD K6/II
300, mit Frame Grabber ITI IC- PCI,
Betriebssystem Windows NT 4.0.

T

*\/erbunden
Uber RS 232

#

*Rechner 2 (digitaler Regler), 486 DX 133,
mit AD/DA- Wandlerkarte, Betriebssystem
MS- DOS 6.22

*Monitor zur Online - Betriebskontrolle
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Verstarkerschaltung zum
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Vermeidung von MeRfehlern
aufgrund von Stérspannungen

wird das Signal gespreizt
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geférdertes Olvolumen V [cm?)

Lenkwinkel [Grad]
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Radwinkelgeberspannung [V]
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*Online - Binansierong durch
Nutzung der Differenz Grin - Rot

*Pflanze = positives Ergebnis

*Boden = negatives Ergebms



*RGB - Farbbild Rinarhild

*besteht mur aus Bildpunkten
mut dem Wert 0 (schwarz) fi

den Bildhintergrund oder 1
(weil) fir grime Ptlanzen

+Grin-Rot Farbditferenzbildung
und Binarisierung des RGB-Bildes
erfolgt online (50 Hz) auf der
Bildverarbeitungskarte
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Aufriss

Bildzeile 4
Bildzeile 5
Bildzeile 6
\_Bildzeile 7, unterer Bildrand, ZO 7S )
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B: Geradensteigung
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Olstrom ¢ [I/min]
10 = dmax
Links-
einschlag
a(u)
Uthr 2 Utpl Umax
Totband l
25 45 55 65 75
-2 Steuerspannung U
[in % der
Rechts- 6 Betriebsspannung]
einschlag
_ Quelle:
10 verandert nach [DANFOsS]
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Umax
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Q1\ ] < /q(U)
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ql\
7 + + + + >
IUl U, Steuer-
Ul spannung U
Quelle:
verandert nach [DANFOSS]
















Teilbild (a):
Bitmap aus dem Versuch 81,
mit offensichtlich falsch be-
rechneter Regressionsgerade
trotz eindeutiger Leitreihe
(links)

Teilbild (b):
etwas verbessertes Ergeb-
nis nach Modifikation der
Variablen corr_max

Teilbild (c):
gutes Ergebnis nach der
Verbesserung des Algo-
rithmus zur Einsetzpunkt-
ermittlung
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