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Localizzazione robusta
per il veicolo USAD

Pietro Colombo
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3D State Estimate




Lavoro Svolto

- Determinare |la covarianza per 'odometria

- Risoluzione dei problemi nel driver delle IMU




GPS

- Riflessione del segnale sugli
edifici che provoca una errata
localizzazione

- Incertezza della posizione
legata al numero di satelliti in




Odometria

Propagazione degli errori nel
tempo

Differenze dei diametri delle
ruote

Condizioni ambientali es.
slittamento delle ruote
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Traccia Odometrica

Errore di chiusura maggiore di 7 metri



IMU

IMU sistema che combina
giroscopi, accelerometri,
magnetometri e barometri.

Misura l'orientamento, le
accelerazioni lineari e angolari







Odometria + 1 IMU

Errore di chiusura maggiore di 4 metri
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Odometria + 2 IMU

Errore di chiusura maggiore di 3 metri



Odometria + 2 IMU + GPS
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Odometria + 2 IMU + 2 GPS
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“All New Cars Will Be Self-Driving in 10




