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» Aufgabe: Implementation Visual-Inertial-Odometry-
Pipeline mit Stereo-Kamera und IMU 3
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Grundidee Visual Inertial Odometry Zh e
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Implementierter Algorithmus ZhE

aw

Motion Estimation Mapping
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Motion Estimation — Sparse Model-based Zh schoolor
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Motion Estimation Mapping
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Motion Estimation — Feature Alignment aZ& Engmeering

* Globales Suchverfahren Uber Interpolation und
Korrelation
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Motion Estimation Mapping
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Motion Estimation — Bundle-Adjustment Engineering
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Structure Refinement — Bundle-Adjustment aZ& Engineering

argminZ”u{ — (T - xig)”2
X g 12

Zircher Fachhochschule



Zircher Hochschule
far Angewandte Wissenschaften

Implementierter Algorithmus - EKF aZ& Rt
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Demonstration EuRoC-Dataset Z& Engmesring
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Auswertung EuRoC-Dataset: Position aZ& Engineering
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Auswertung EuRoC-Dataset: Winkel aZ& Engineering
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Zusammenfassung & Ausblick ZhE=.

aw

» Zusammenfassung:
— Funktionsweise Algorithmus gezeigt
— Drift ~1% auf 55 m Trajektorie
— Beherrschbarkeit der Technologie gezeigt

* Ausblick:

— Technologie fur Verbesserungen bezlglich Robustheit und
Genauigkeit/Drift bekannt

— Embedded Losung gut denkbar (z.B.
Smartphoneprozessor)
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