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В лаборатории МОИДСМГУ разрабатывается костюм для погружения в виртуальную
реальность. На костюме закреплены жесткие тела с маркерами системы видеоанализа, на
которых установлены трёхкомпонентные акселерометры. Однако взаимная ориентация
осей блока акселерометров и маркеров известна приближенно.

В докладе описан алгоритм определения взаимной ориентации жестко закрепленных
на одном твердом теле акселерометра и набора маркеров, идеология которого описана
в статье [1]. В ходе эксперимента система, включающая в себя жёстко соединенные 3-
х компонентный акселерометр и набор маркеров, размещалась в различных статических
положениях. При помощи системы видеоанализа определяется положение и ориентация
набора маркеров в системе координат, связанной с горизонтальным полом. Одновременно
снимались показания акселерометров, измеряющих проекции удельной силы тяжести. За-
дача отыскания матрицы взаимной ориентации осей акселерометров и набора маркеров,
сведена к решению системы нелинейных уравнений, неизвестными в которой являются
углы в матрице Крылова, описывающие поворот от осей приборного трехгранника 3-х
компонентного акселерометра к осям связанным с маркерами системы видеоанализа.

Для линеаризации системы использована приближенная априорная информация о зна-
чениях углов ориентации. Линейные уравнения записываются относительно отклонений
истинных значений от их априорных оценок. Задача решалась методом наименьших квад-
ратов. Предложенный алгоритм опробован на записях реальной системы и показал свою
работоспособность.
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