Positionsbestimmung von Lautsprechern
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In einer Richtungshoéranlage werden die Positionen der Lautsprecher mittels der Microsoft Kinect bestimmt.

Dazu wird ein Referenzaufbau bendtigt, von dem die Positionen der Lautsprecher als Soll-Positionen ab-

gespeichert werden. Danach kénnen die Lautsprecher nach einer Verschiebung jederzeit wieder an ihre

urspringliche Position gebracht werden. Dieses differenzielle Messverfahren ermoglicht reproduzierbare

Richtungshortests selbst mit einem wiederhergestellten Messaufbau.

Auftraggeber flr diese Bachelor
Thesis ist das <ARTORG Center
for Biomedical Engineering Re-
search» der Universitat Bern. Das
ARTORG-Center verflgt Uber eine
Richtungshdranlage, mit der au-
diologische Schallfeld-Experimen-
te durchgefthrt werden. Die An-
lage besteht aus zwdlf kreisformig
angeordneten Lautsprechern,
welche Uber eine Soundkarte von
einem Computer angesteuert wer-
den. Diese Einrichtung ermdglicht
das Durchfuhren von Richtungs-
hortests bei Patienten und gesun-
den Probanden.

Um bei den Richtungshdrtests
mdoglichst genaue Resultate zu er-
zielen, ist es wichtig, dass die
Lautsprecher genau im Raum po-
sitioniert sind. Diese Position soll
nun mit Hilfe der Microsoft Kinect
Uberprift werden. Die Lautspre-
cher sollen im Bild erkannt und die
Position berechnet werden. Die
Kinect wird in der Richtungshor-
anlage bereits zur Gestenerken-
nung verwendet. Damit kann die
vom Probanden angezeigte Rich-
tung der von ihm wahrgenomme-
nen Schallguelle erfasst werden.

Microsoft Kinect

Wéhrend der Analyse wurde die
Aufldsung der Kinect-Sensoren
eingehend untersucht. Es wurden
ebenfalls verschiedene Objekte
flr den Einsatz als Marker geprft.
Die Verwendung eines Markers ist
notwendig, da die Oberflachen
der Lautsprecher fur die Erken-
nung mit dem Tiefensensor der
Kinect nicht geeignet sind. Die
Wabhl flr den Marker fiel schliess-
lich auf eine weisse Styroporkugel.

Das Zentrum der Kugel wird im
RGB-Bild mittels digitaler Bildver-
arbeitung erkannt. Mit den be-
stimmten Koordinaten kann an-
schliessend die Distanzinformati-
on des entsprechenden Punktes
aus dem Tiefensensor der Kinect
gelesen werden. Somit wird die
Position der Kugel in einem drei-
dimensionalen Koordinatensystem

Richtungshéranlage

bestimmt. Bei dem genannten
Vorgehen wurde aus zeitlichen
Grunden auf die Kalibrierung der
Kamerasystemparameter verzich-
tet. Deshalb wurde die Positions-
bestimmung mit einem differen-
ziellen Messverfahren implemen-
tiert.

Die entwickelte Positionsbestim-
mungs-Applikation  ermdglicht,
dass der Messaufbau abgeraumt
und mit einfachen Mitteln schnell
wieder aufgebaut werden kann.
Damit werden reproduzierbare
Richtungshortests selbst mit ei-
nem wiederhergestellten Messauf-
bau moglich. Die Genauigkeit der
Positionsbestimmung der Laut-
sprecher liegt parallel zum Sensor
bei + 7 mm, bei der Bestimmung
der Distanz zum Sensor liegt die
Genauigkeit bei + 15 mm.

ti.bfh.ch

Daniel Wélchli



