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Одной из ключевых задач в робототехнике является определение
положения объекта относительно опорной системы координат или
других объектов. В данной работе предлагается алгоритм оценки
позиции и скорости на основе данных системы видеокамер с исполь-
зованием методов нелинейной фильтрации [1]. В качестве основно-
го источника информации выступают видеокамеры. Опорная систе-
ма координат и объекты помечены ArUco маркерами, что позволяет
упростить задачу их обнаружения. Фильтр, опирающийся на модель
движения твёрдого тела, позволяет оценить положение объектов и
их скорости. Особенностью системы является отсутствие необходи-
мости калибровки (оценки преобразования координат между систе-
мами координат камер и основной системой координат).

В [2] представлена схожая система, однако авторы используют
линейный фильтр Калмана. Ожидается, что применение нелиней-
ных методов фильтрации даст лучшие результаты. В [3] применяется
расширенный фильтр Калмана для задачи одновременной локали-
зации и построения карты (SLAM) с использованием одной движу-
щейся камеры. Фокус этой работы — оценка позиций и скоростей
подвижных объектов при неподвижной системе камер.

Результаты. Разработана система оценки позиции и скорости
объекта с подавлением измерительного шума, используя средства
ROS2. Программная система включает в себя:

• Компоненту распознавания положения объекта на изображе-
нии: получает на вход изображение и вычисляет координаты
ArUco маркеров на изображении;

• Фильтр, который объединяет данные и осуществляет оценку
состояния: получает на вход координаты ArUco маркеров на
изображении и вычисляет оценку положений и скоростей объ-
ектов.
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Текущая секция

Проведено сравнение с базовой реализацией без фильтрации, по-
казано улучшение точности и стабильности оценок по траектории
наблюдения.
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