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A Kélman sziiré
Dinamikus rendszerek

o Altaldban
xk = f(xk—1)

Zj = h(Xk)
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A Kélman sziiré
Dinamikus rendszerek

o Altaldban
xk = f(xk—1)

Zj = h(Xk)

@ Linearis dinamikus rendszerek
Xk = Fxe_1

Z = Hxy
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A Kélman sziiré
Dinamikus rendszerek

o Altaldban
xk = f(xk—1)

Zj = h(Xk)

@ Linearis dinamikus rendszerek
Xk = Fxe_1

Z = Hxy

@ Zajjal perturbdlt linedris dinamikus rendszerek
Xk = Fkal + Wi

zi = Hxx + vi

Bécsi Botond Attila Targykovetés a robotikaban



A Kalman sziiré

A Kalman sziiro

@ Vizsgdlt dinamikus rendszer
X = Fxx_1 + Buy + wy

zie = Hxy + vi
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A Kalman sziiré

A Kalman sziiro

@ Vizsgdlt dinamikus rendszer
X = Fxx_1 + Buy + wy

zie = Hxy + vi

@ Megoldas formdja

Xk = Kixk—1 + Kiz
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Kétlépéses miikodés

© Joslas

Q Javitas

X, = FX;r_1 + Buy

P, =FPF FT+Q

Ki =P HT(HP, HT + R)™*
P = (I — KkH)P,

le_ =x, + Ki(zie — Hx)
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Kétlépéses miikodés

© Joslas

@ Javitas

X, = FXZil + Buy

P, =FP FT+Q

Ki =P HT(HP,HT + R)™*
P = (I — KkH)P,

x;r =x, + Ki(zie — Hx)
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Kétlépéses miikodés

© Joslas

Q Javitas

X, = FX;r_1 + Buy

P, =FPF FT+Q

Ki =P HT(HP, HT + R)™*
P = (I — KkH)P,

le_ =x, + Ki(zie — Hx)
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Targykovetés

Kalman sziiro a targykovetésben

@ x, = Fxp_1 + wy

X 1 010 Xk—1
ye | _ |10 1 01 Yik—1
A | =100 1 0] Axey | T
Ay 000 1]/ Ay,
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Kalman sziiro a targykovetésben

Targykovetés

@ x, = Fxp_1 + wy

Xk 1
Ye | _ 10
AXk 0
Ayy 0

o O+~ O
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Targykovetés

Kalman sziiro a targykovetésben

@ x, = Fxp_1 + wy

X 1 010 Xk—1
ye | 10 101 Yk—1
Axe | 1001 0| Axey | T
Ay, 000 1] Ay,
@ zx = Hxy + v
ZX) 1 000 X
Zyk (0100 Yk
Azxe | T 00 10 Ax, | TV
Azyy 0 001 Ay
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Az AIBO kutya programozasa
Technikai tudnivaldk

@ 576 Mhz MIPS processzor (R7000), 64 Mbyte RAM
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Az AIBO kutya programozasa
Technikai tudnivaldk

@ 576 Mhz MIPS processzor (R7000), 64 Mbyte RAM

@ Erzékeldk:

@ 300k pixeles kamera

Sztereo mikrofon

Infrakamera (tavolsdgérzékelés)
Sebsességméré

Nyoméasérzékeldk (2 fejen + 2 haton)
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Az AIBO kutya programozasa
Technikai tudnivaldk

@ 576 Mhz MIPS processzor (R7000), 64 Mbyte RAM

o Erzékeldk:
@ 300k pixeles kamera
Sztereo mikrofon
Infrakamera (tdvolsagérzékelés)
Sebsességméré
o Nyomadsérzékeldk (2 fejen + 2 haton)
@ Szabadsagfokok:
Fej (3)
Labak (4 x 3)
Farok (1)
Sz3j (1)
Hangszéré
Ledek (fejen, haton)
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Az AIBO kutya programozasa

AIBO SDK-ja

© Magas rendii:

o R-CODE
o specialis script nyelv
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Az AIBO kutya programozasa
AIBO SDK-ja

© Magas rendii:

o R-CODE
o specialis script nyelv

@ Alacsony rendii:
o OPEN-R (C++ alapti)
o Minden objektum
o Objektumok parhuzamosan miikodnek
o Kommunikacié lzenetkiildés segitségével
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Az AIBO kutya programozasa

Tudnak a kutyak focizni?
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