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A feladat

o Teljesitményfigyel6 rendszer fejlesztése evezOsok és edzdik
szdmara
e Adatok, amik az evezdre szerelt szenzorbdl rendelkezésre
allnak:
— Szenzor orientdcié (kvaternidkkal)
— Tengelymenti gyorsuldsok (mg-ben)
— Er6hatas
— (Szogsebességek)
e Feladatok:
— Csapdsszam
— Sebesség és teljesitménymérés
— Pozicié meghatarozas
— Zajszlirés



Orientacio kvaternidkkal

e Minden g =a+b-i+c-j+d- k egységkvaternié meghataroz
egy forgatast R3-ban a (b, ¢, d) vektor, mint tengely koriil.

e Egy v = (x,y,2) € R3 esetén:
qxi +yj+zk) gt =xXi+yj+ 2k és Vv = (X,y, ).

o Az "E-K-F” tengelyeket a standard bazisnak véve és ezeket
minden idGpillanatban az adott g-val elforgatva megkapjuk az
E-K-F abszoliit koordinitarendszerben az orientacidkat.



Sebességbecslések

e Onmagaban is hasznos és a teljesitményhez is sziikséges.
e Abszollt irdnyokba konvertdlds utan gyorsuldsokbdl
integralassal
— Kezdeti érték
— Drift correction
e Tegyiik fel, hogy egy gombfeliileten mozog a szenzor
— Er6s becslés, de ugy tiinik jél mikodik
— Az r sugdr bedllitdsaval az orientacié-adatokbdl konnyen
szdmolhaté (megtett tdvolsag ~ fékor kis ivének hossza,
At =1/100s)

e Mihez viszonyitjuk?



Kalman-sziro alapok

o Alapfeltevés: xx = Frxk—1 + Bruk + wi, wi ~ N(0, Q)

o Mérések: zx = Hixx + vk, vik ~ N(0, Ry)

e Modell becslés: % jx—1 = FxXk—1 + Byux,

o Végss becslés: % = (I — KicHi) &t + (Ki)(Hioxk + i),
ahol Ky az Gn. Kalman-gain.

e Ha a mérési zaj kicsi, akkor a Kalman-sziiré nagyobb sdllyal
szamitja be a mérést, mig, ha R, nagy, akkor inkdbb a modell
becslést veszi figyelembe.



Kalman-szuro alkalmazasa

o dr = (Vit, Vo, V3,31, 3¢, 33,t) = (V, ar) az allapotvektor
I |- At

° dt = 0 / dt,1 + Gtct = Atdtfl + GtCty ahol I a

3x3-as egységmatrix, At pedig két id6pillanat kozott eltelt
id6. ¢; a gyorsuldsvaltozas vektor, G; a ¢; hatdsat irja le di-re
a Newton-torvények alapjan.
e Amérés: zy =di + v (H=1).
— Gyorsulasok a szenzorbdl, sebességek a gombives
tbecslésbal

— A zajok a feltevésiink szerint normalis eloszlastak

a2l 0 0 O
v C —
0 o2l ov(ct) 0 o2l

— 0y, 04 és 0, paraméterek (tapasztalati szérdsokbdl).

— Cov(w) =



Eredmények, tovabbiak
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Eredmények, tovabbiak

Folytatas:

e Sebességszamitas tovabbi vizsgalata
— Bemutatott sebességmodell ellendrzése (edzésvidedval
val6 Osszevetése), javitasok eszkozolése
— Altaldnositott Kalman-sziiré modellek (Extended Kalman
filter, Unscented Kalman filter)
— Integraldssal szdrmaztatott sebesség (Kalman-sziiré a
drift kikiiszobolésére)
e Teljesitményszamolds akar az eddigi eredmények segitésével,
akar egy uj modellel.

e Vizualizicié a szenzor mozgasardl



Koszonom a figyelmet!



