Analyza nameranych hodnot z réznych perceptorov

Uvod

Na zaciatku tohto dokumentu je reprezentovana zmena rotdcie voci osi Z, tak ako ju vnima agent.
Nasledne dokument popisuje a vizualizuje namerané hodnoty z r6znych perceptorov. Pre kazdy
perceptor je uvedeny graf dat reprezentujucich absolitny naklon z pociatocnej pozicie, do pozicie
predklonu (90°) v priebehu 10 sekidnd. Prvotnym cielom bolo na zdklade dat z perceptorov a informdcii
o rotacii analyzovat koreldciu medzi tymito hodnotami, ¢o sa vSak ukdzalo za nevhodny pristup,

z dévodu malej odchylky v rotacii medzi 0° a 90° naklonom.

Informacie o rotacii na osi Z
Zmena suradnic polohy hraca pri izolovanom predklone hraca po osi Z:
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Ako mozno vidiet na obrazku rotacia na osi Z je aj pri 90° predklone velmi nepatrnd. Pohybuje sa
medzi hodnotami 4,71 pri 0° ndklone po 4,84 pri 90° naklone. Tieto hodnoty neodporicam
vyuzivat pre prepocet bodov. Z dévodu nizkej odchylky pri vysokej zmene uhlu naklonu.

Data z perceptorov

Na zaklade zozbieranych dat z akcelerometra a gyroskopu uvadzam grafy reprezentujice zmeny
v jednotlivych meraniach. Na zaklade tychto vizualizacii som vybral vhodnych kandidatov na
zakomponovanie prepoctu



Zmena na osi Z podla gyroskopu
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Data z PureBodyAcceleration
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Uhol theta z akcelerometra

1.8
1.6
14
1.2

1
0.8
0.6
0.4
0.2

0

— O O 0 I~ W
N MO 0NN~

115
134
153
172
191
210
229
248
267
286
305
324
343
362
381
400
419
438
457
476
495
514
533
552



Zmena na osi Z z akcelerometra
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Zaver

Ako mozno vidiet na grafoch, vhodnymi kandidatmi na prepocet vnimania sveta su data z perceptoru
akcelerometru, konkrétne informacia o uhle theta a zmene na osi Z. Tieto data zodpovedaju zmene

v ndklone. V pripade 90° ndklonu bola hodnota uhlu theta na akcelerometri 0 a zdroven hodnota
osi Z na tomto perceptore bola tiez 0. Z tohto dévodu predpokladam, Ze tieto hodnoty maju
potencial pre prepocet vnimania okolitého sveta agentom.



