ЧАСТО ЗАДАВАЕМЫЕ ВОПРОСЫ Программного обеспечения Видения(Зрения) RoboRealm
1. Как я могу добавить зрение к моему Роботу?
2. Вы даёте исходный текст или пригодную для редактирования библиотеку?
3. Какие ресурсы(средства) видения(зрения) являются доступными?
4. Как я написал бы переменные RoboRealm файлу?
5. Я могу использовать RoboRealm во вложенных окружающих средах?
6. RoboRealm мог работать в Linux?
7. Я хочу построить робота. Как мне начать?
8. Как я могу загрузить картинку JPEG в RoboRealm?
9. У вас есть особенности?
10. RoboRealm присоединяются к каким-нибудь Университетам?
11. какие минимальные требования RoboRealm?
12. Как я делаю Dlink DCS900 интернет-работой камеры с программным обеспечением RoboRealm?
13. RoboRealm жалуется на недостающий(пропавший) компонент подлинника(сценария)?

1. Как я могу добавить зрение к моему Роботу? 

В зависимости от вашего  бюджета есть три возможных варианта: 

1. Передача NTSC - Подключение камеры NTSC к вашему роботу. Они бывают очень небольших размеров и обычно требуют батареи на 9 вольт. Вам также надо будет купить передатчик NTSC, чтобы передать видео сигнал к вашему компьютеру. Ваш компьютер также нуждается в плате видео ввода, ТВ тюнер или внешняя плата видео ввода. Это позволт принимать вам видео с робота. Эта техника также уменьшает требования к мощности аккумуляторов, так как Вы не нуждаетесь в них на вашем роботе. 

2. Интернет-Камера - Вы можете купить чтото вроде DLink DCS900 камеры, которая является сетевой камерой, тоесть посылает видео отдаленной машине по протоклу  802.11. Это – самый лучший вариант camera+computer. Компьютер необходим, чтобы обработать видео поток (отметим, что RoboRealm поддерживает камеру DCS900), также  в будет нужен 802.11 беспроводной адаптер. 

3. Набортная - Покупается плата управления аля PC104, чтобы перевести видео в цифровую форму от usb webcam в компьютер на борту робота. Это - самая надежная и устойчивая система, но требует большого количества всякой хрени и ещё самый дорогой выбор, так как вам нужна будет компактный компьютер типа микроATX чтобы запустить на нём RoboRealm. 

Если бы Вы - программист, я бы рекомендовал опцию *2. Мы пробовали опцию *1 на  ноуте, но прием был не очень, и изображение было очень нервным и непригодным для использования. Возможно более мощный передатчик-приёмник лучше подошел бы для задачи. 

Если Вы имеете какие-нибудь вопросы о вышеупомянутом спрашивайте мы всё попробовали
2. Вы даёте исходный текст или пригодную для редактирования библиотеку? 

Мы не обеспечиваем библиотеке или исходному тексту, есть другие альтернативы установлению связи с компьютером с применением RoboRealm. 

Мы хотели объединять VBScript в пределах применения непосредственно, чтобы учесть начинающихся пользователей, чтобы легко добавить код, определенный для их цели, не нуждаясь в VC ++ компиляторе или понимании C/C ++. 

Для более наклонных программировать мы включили расширения, с пом которых вы можете соединятся с RoboRealm, используя сокеты или пайпы. (то есть. RoboRealm пошлет обработанное изображение вашей собственной автономной программе). Это клёво, Вы можете написать ваше собственное программное обеспечение, используя любой язык, который Вы любите. 

Наконец, мы обеспечиваем интерфейс, который позволяет Вам писать ваш собственный модуль RoboRealm и включать его в пределах программы как plugin. Это подразумевает более сложное программирование DLL C ++ программирование, но это лучший вариантдля  RoboRealm и самый мощный. 

См. Расширения RoboRealm за дополнительной информацией. 

Такчто, даже при том, что мы не включаем исходный текст или библиотеку, мы действительно предлагаем много альтернатив(некоторые намного легче чем реальное кодирование), все еще позволяя расширять систему. 

Это рассуждение было достигнуто после наблюдения проекта OpenCV (Интел спонсировал открытый исходный набор инструментов зрения), форум и сколько проблем поднято на том форуме, которые происходят просто неудач в компилировании и управлении системой(юзеры лохи достали разрабов (прим. Переводчика)). В RoboRealm, мы хотели сосредоточиться на том, чтобы помогать работе пользователей с алгоритмами и создавать решения вместо того, чтобы работать на обучение дураков из-за несовместимых систем. 

3. Какие ресурсы зрения являются доступными? 
(скушный пункт редактировать не стал (Мур)) 

4. Как записать переменные RoboRealm в файл? 

Вы можете использовать Loading/Saving->, написать модуль Переменных, или Вы можете использовать Расширения-> модуль VBScript со следующим кодом. Сначала создайте файл с кодом и затем добавьте модуль VBScript к вашему RoboRealm пайпу, и сошлитесь на файл, который Вы только шо создали. Файл должен содержать следующий код: 

  Dim fi

  Dim fso

  set fso = CreateObject("Scripting.FileSystemObject")

  set fi = fso.OpenTextFile("c:\temp\test.txt", 8, true)

  if err.number = 0 then

    ' Append the cog coordinates to the file.

    ' You can specify other variables here

    fi.writeLine GetVariable("cog_x") & ":" & GetVariable("cog_y")

    fi.close

  end if

  set fi = nothing

  set fso = nothing

Есесно папка c:\temp\ существует! 

5. Я могу использовать RoboRealm в embedded средах? 

Для embedded систем, которые не используют бортовые компьютеры, передача NTSC с робота на настольный компьютер, управляемый Windows - хорошая альтернатива. Вы можете найти много таких систем 
 Если у вас набортная камеру CMOS с встроенным FPGA или другим внутренним процессором тогда, мы - вероятно не то что вам надо. Однако, если Вы развиваете ваши собственные алгоритмы зрения, Вы конечно можете использовать RoboRealm, чтобы экспериментировать, чтобы видеть, какие идеи являются правильными. Поиск большинства имен модуля(в гугле вестимо =)) покажет много исходного текста на многих языках, которые могут выручить Вас. Мы даже продвигаем открытые исходные продукты в Открытом Программном обеспечении Видения(Зрения) Источника/Свободно распространяемого обеспечения, чтобы помочь вам в обнаружении необходимого исходного текста. 

6. RoboRealm может работать в Linux?
Неа низя

 Однако, можно написать видео сервер, который работал бы на linux, буферизуя и посыля изображение с RoboRealm, в Windу или использование передатчик NTSC с вашего Робота на машину Windows. 

7. Я начинаю строить робот. Где я могу начать?
(Скучно перевдить не стал(Мур)) 

8. Как я могу загрузить изображение(образ) JPEG в RoboRealm? 

Если у вас возникает проблема загружая JPEG, или другие изображения в RoboRealm убедитеся, что загрузили FreeImage и поместили freeimage.dll рядом с вашей программой RoboRealm или в вашей system32 папке (иногда c:\winnt\system32 или c:\windows\system32 и т.д.). 

В RoboRealm, нажимают на главную кнопку Load. Вам надо буит выключить предварительный просмотр камеры (только отжать кнопку предварительного просмотра, если она  уже нажата) чтоб разрешить кнопку Load! 

9. Вы имеете дорожную карту ? (тоже хрень перевёл не всё(Мур))
Мы имеем длинный список, чтоб добавить. Мы имеем 2 главных дороги развития,  применение  и вебсайт. 

1. Развитие вебсайта - главным образом вокруг документации и инструментов сообщества (большинство которых мы должны все же начать). 

2. Разработка изделия врывается в две части. Там тогда более известны особенности, которые существуют в других продуктах как OpenCV, который включает вещи как фильтры, типа Kuwahara, Способа Цветного Движения, и т.д. Вторая дорожка развития - больше исследования, ориентируемого, типа Соответствия Изображения(Образа), которые работают от переменных степеней(градусов) в других продуктах. Эта дорожка развития не имеет никакого текущего существующего эквивалента в других заявлениях(применениях) или только неравнодушна, поддерживал из-за технических или алгоритмических ограничений. 

Типично новые особенности ведут(везут) реальные мировые сценарии случая. То есть мы хотим, чтобы робот сделал X и затем установил собирающийся, выполняют эту задачу. Мозговая атака того, как выполнять эту задачу создает много МНОГО новых особенностей, которые должны быть добавлены прежде, чем комбинация их может использоваться, чтобы выполнить задачу под рукой. Интересная вещь - то, что многие из тех sub особенностей задачи могут использоваться для многих других различных(других) задач. Накопление этих стандартных блоков - главный интерес(процент) и полноценность в пределах RoboRealm. 

10. RoboRealm присоединяются к каким-нибудь Университетам? 

Нет
11. минимальные требования RoboRealm? 

Большинство требований весьма низко, должно быть достаточно: 

· Память – 64метра
· Диск – 100метров 

· Видео Карта - труколор - 1024x768 

· Клавиатура, Мышь 

· веб или DirectX WebCam - 320x240 решение, 30 fps, USB1.0 

· Центральный процессор - пошустрее- 2GHz и выше 

В то время как RoboRealm нифига не поддерживает номано 2х ядерные процы рекомендуется добавить фильтры парами, чтобы  увеличить скорость работы(походу смысл в том что программа  работает на 1м проце а фильтры раскидываются по процессорам равномерно и за счёт этого нагружается и второй проц). 

Вы можете управлять RoboRealm на даже медленных 386 машинах (наш робот BucketBot - 386), но Вы должны уменьшить разрешение 80x60 и получать около 10fps ..., это будет в значительной степени зависеть от того, что Вы хотите сделать. 

Ещё типа надо побольше памяти ибо память лишней не бувает 

