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Lernziele

Fehlerbehaftete GréBen in der Sprache der Stochastik (Kovarianzmatrix, Gaussverteilung)
modellieren und damit Beweise fiihren kdnnen

Den (Extended/Unscented) Kalman Filter verstehen und anwenden kénnen
Anschauliche Probleme der Sensorfusion mit Kalman Filter modellieren und 16sen kénnen

Anschauung und Theorie in Bezug bringen kénnen, um Anwendungsprobleme und ihre Lésung mit
Sensorfusionsalgorithmen beurteilen zu kénnen

Lerninhalte

Wahrscheinlichkeitsrechnung in R: Dichte, Erwartungswert, Varianz, Gaussverteilung
Fusion zweier Messwerte: Optimaler Schatzer

(Extended) Kalman Filter (1D)

Lineare Algebra: Vektoren und Matrizen

Wahrscheinlichkeitsrechng in R~n: Dichte, Erwartungswert, Kovarianzmatrix, mehrdimensionale
Gaussverteilung

(Extended) Kalman Filter

Transformationen in 3D und homogene Koordinaten
Einflihrung [+]-Mannigfaltigkeiten

Unscented Kalman Filter auf [+]-Mannigfaltigkeiten

Prafungsformen

Bearbeitung von Ubungsaufgaben und Fachgesprach oder miindliche Priifung
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