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— . Hareket Modeli —» Dogrulanmig

Durum

Pozisyon Kalman
Takibi Fuzyon

‘ Gomulu sistemlerde Kalman .

Genel Icerik

Projemiz, Carla simulatorunden

alinan GNSS, LIiDAR ve IMU filtresi algoritmalarinin
sensoOr verileriyle bir aracin uygulanabilirligini ve
yerini tespit etmek icin Error State| |performansini degerlendirmeyi de
Extended Kalman Filter yontemini amagclamaktadir.
kullanir. IMU, yiksek frekansta Bu calisma, otonom arag
aracin hareketini izlerken, teknolojilerinde
GNSS ve LIiDAR, sensor fuzyonu ve durum
konum bilgisini saglar. ESEKF, bu tahmininin
verileri entegre ederek aracin optimize edilmesine yonelik
durumunu gercek zamanl onemli bir katki saglamay!

\ gunceller. / \ amaclamaktadir. /




