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제 장 로 기구학 모델 및 비젼시스템 모델

로 정기구학 모델
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매개변수 추정 모델의 식 에서 보여 가 치 행렬 를 단 행렬로 사용할

경우에는 로 이 목표 에 도달 할 때까지의 획득한 모든 데이터에 동등한 비 을

두게 된다 그러나 본 연구에서는 정밀한 로 비젼 제어를 해 로 이 목표지

에 가깝게 근했을 때 획득한 비젼 데이터에 더 큰 비 을 주기 한 가 치 행

렬 를 용하 다 식 와 같이 × 크기를 갖는 가 치 행렬 를 각행

렬로 정의하 다
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제 장 이동타겟 추정을 한 제어기법

데이터 처리 방법

가 치 행렬을 용하지 않은 경우
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가 치 행렬을 용하 을 경우
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