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Der Plan

°© Objekterkennung und unabhdngige Wegfindung

N einer gegebenen Umgebung

°© Leichte Objekipermanenz erzielen
°© Gestensteuerung Uber Kamerabild
° Lokal gehostetes Web Frontend

N



* Infos

(O ©° Verwendete Software

b Python

o Pitop SDK
o Tensorflow
o Open CV

° Schwierigkeiten
o Limitierte Leistung des Raspberry Pi
o Ungenaue Motorik Gestenerkennung
o Zusammenfuhrung vieler Komponenten
o Effektives multi Threading auf 4 Kernen
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