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Zakladni popis

HTC Tracker ma svUj soufadny systém (s.s.) Ftr = {Otr-Xtr, Ytr,Ztr}, ktery je definovan jak je

znazornéno na Obrazku 1. Data, které vraci HTC Tracker prostfednictvim bloku MAVLink
MAV_RECV_VISION_POSITION_ESTIMATE

na vystupech x, y, z resp. covariance reprezentuji translaci v mm resp. orientaci (matice

rotace poskladana do sloupcového vektoru po fadcich) s.s. Ftr vuéi s.s. zakladny Fb =

{Ob-Xb,Yb,Zb}, ktery je ovSem neznamy (dany pravdépodobné umisténim zakladnich

stanic).
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Obrazek 1: Souradny systém HTC Trackeru

Abychom mohli homovat Tracker, je nutné definovat znamy vztazny s.s. Fc = {Oc-Xc, Yc,Zc},
vli¢i kterému bude Tracker vracet data. K tomuto Uc¢elu se pouziva tfibodova metoda
definice s.s..

Blok, ktery vykonava homovani je znazornén na Obrazku 2.

O E XY ZHomed
rothatHomed

Quat
guatHomed

TeachHomePoint FYHEAHomed

Resat TeachPeointOrder

Home_done

Fero
Zero_done

LoadFarams WaitingForAVG

TrackerHoming
Obrazek 2: Funkéni blok pro homovani Trackeru
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Parametry bloku TrackerHoming:

AVGnumOfsamples

ZeroAfterHome

ConfigPath

Pocet vzork( pro priimérovani dat na vstupech XYZ, rotMat
(pro rezim Homovani i Nulovani)

= True Po homovani dojde automaticky ke nulovani

orientace v nau¢eném bodé P1

= False Orientace dana dle aktualniho nato¢eni Trackeru (s.s.
Ftr) v bodé P1 vidi s.s. Fc

Nazev souboru pro uloZzeni homovani a nulovani

(napft.: calibration.json)

Vstupy bloku TrackerHoming:

XYZ
Quat

TeachHomePoint
Reset

Zero

LoadParams

Surova data z Trackeru - translace [m]

Surova data z Trackeru - orientace (kvaternion)

False— True: Postupny zaznam bodl P1, P2, P3

Resetovani homovani a nulovani (po resetu jsou na
vystupech surova data - resp. poloha Trackeru (s.s. Ftr)
vzhledem k s.s. Fb)

Vynulovani translace a orientace v bodé a orientaci, ve které
se nachazi Tracker

Vynuti nacteni parametrl homovani a nulovani ze souboru
ConfigPath. (NapF. po provedeném resetu, vstup: Reset)
Nacteni parametrt se provadi automaticky s inicializaci bloku.
Ukladani parametra se provadi automaticky po dokon&eni
procesu Homovani (vystup: Home_done) &i procesu nulovani
(vystup: Zero_done)

Vystupy bloku TrackerHoming:

XYZHomed
rotMatHomed

quatHomed

ZYXEAHomed

TeachPointOrder

Home_done

Zero_done
WaitingForAVG

Translace Trackeru (po homovani) vzhledem k s.s. Fc [m]
Orientace (matice rotace) Trackeru (po homovani)
vzhledem k s.s. Fc

Orientace (kvaternion) Trackeru (po homovani)

vzhledem k s.s. Fc

Orientace (Eulerovy uhly gama, beta, alpha dle postupné
rotace okolo os Z, Y, X) Trackeru (po homovani)
vzhledem k s.s. Fc [deg]

PFiznak pfi homovani (zaznam bodu P1, P2, P3)

=0 ... Zadny zaznamenany bod

=1 ... uloZen bod P71 (po¢atek Oc s.s. Fc)

=2 ... ulozen bod P2 (smér osy Xc s.s. Fc)

=3 ... uloZzen bod P3 (smér osy Yc s.s. Fc)

= True Tracker homovan

= True Tracker nulovan

= True Po aktivaci TeachHomePoints a Zero (False—True)
indikuje ¢ekani na pramérovani dat
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Algoritmus homovani

Pro homovani (Homing) Trackeru (nalezeni s.s. Fc) je potfeba vykonat nasledujici kroky. viz
Obrazek 3:

1.

o

Zresetuj homovani a nulovani - vstup Reset => vystup Homed_done = False,
Zero_done = False
Umisti Tracker (v libovolné orientaci) do bodu P71 reprezentujici po€atek Oc s.s. Fc a
vstupem TeachHomePoint (False— True) uloZ pozici bodu P17 (viz vystup
TeachPointOrder)
Umisti Tracker (v libovolné orientaci) do bodu P2 lezici na ose Xc s.s. Fc a vstupem
TeachHomePoint (False— True) uloz pozici bodu P2 (viz vystup TeachPointOrder)
Umisti Tracker (v libovolné orientaci) do bodu P3 reprezentujici smér osy Yc s.s. Fc
(nemusi lezet na ose) a vstupem TeachHomePoint (False— True) uloz pozici bodu
P3 (viz vystup TeachPointOrder)
Pozn.: Po kazdém uloZeni vstupem TeachHomePoint &i nulovani vstupem Zero se
¢eka AVGnumOfsamples*TaskPeriod na pramérovani dat - tento stav je indikovan
vystupem WaitingForAVG
Vystup Home_done (False— True) indikuje ukon&eni homovani
Od této doby je na vystupech *Homed translace a orientace s.s. Trackeru Ftr vici
nauc¢enému s.s. Fc. Tzn., pokud je Tracker umistén svym pocatkem Ofr v bodé P1
se shodnou orientaci jako byl v bodé P71 nato€en, translace na vystupu bloku je
nulova a

e pro ZeroAfterHome = False Orientace odpovida aktualnimu natoCeni

Trackeru (s.s. Ftr) vici s.s. Fc.
e pro ZeroAfterHome = True Orientace je nulovana v bodé P1. (Stejné chovani
jako po aktivaci vstupu Zero (False— True)).

Vstupem Zero (False—True) |ze v aktualni poloze Trackeru kdykoliv vynulovat
translaci a orientaci na vystupu bloku. Vystupy bloku vSak stale méfi translaci a
orientaci vUci s.s. Fc, dochazi jen k offsetu méfeni. Vystup Zero_done (False— True)
indikuje ukon&eni nulovani
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Obrazek 3: Schéma homovani (u€eni s.s. Fc)



