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Befehl und Geschwindigkeit

Daten zur Delay-Messung mit Versatz 0
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Befehl und Geschwindigkeit

Daten zur Delay-Messung mit Versatz 1
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Befehl und Geschwindigkeit

Daten zur Delay-Messung mit Versatz 2
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Befehl und Geschwindigkeit

Daten zur Delay-Messung mit Versatz 3
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Befehl und Geschwindigkeit

Daten zur Delay-Messung mit Versatz 4
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Befehl und Geschwindigkeit

Daten zur Delay-Messung mit Versatz 5
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Befehl und Geschwindigkeit

YWyert (skaliert)

Daten zur Delay-Messung mit Versatz B
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Befehl und Geschwindigkeit

Daten zur Delay-Messung mit Versatz 7
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Befehl und Geschwindigkeit

YWyert (skaliert)

0.5

Daten zur Delay-Messung mit Versatz 8
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Befehl und Geschwindigkeit

YWyert (skaliert)
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Daten zur Delay-Messung mit Versatz 9
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Befehl und Geschwindigkeit
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Befehl und Geschwindigkeit
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Befehl und Geschwindigkeit
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Befehl und Geschwindigkeit

YWyert (skaliert)
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Befehl und Geschwindigkeit
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Befehl und Geschwindigkeit
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Daten zur Delay-Messung mit Versatz 15
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Befehl und Geschwindigkeit

Daten zur Delay-Messung mit Versatz 16
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Befehl und Geschwindigkeit

Daten zur Delay-Messung mit Versatz 17
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Befehl und Geschwindigkeit

Daten zur Delay-Messung mit Versatz 18
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Befehl und Geschwindigkeit

Daten zur Delay-Messung mit Versatz 19
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Befehl und Geschwindigkeit

Daten zur Delay-Messung mit Versatz 20
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Befehl und Geschwindigkeit

Daten zur Delay-Messung mit Versatz 21
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Befehl und Geschwindigkeit

Daten zur Delay-Messung mit Versatz 22
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Befehl und Geschwindigkeit

Daten zur Delay-Messung mit Versatz 23
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Befehl und Geschwindigkeit

Daten zur Delay-Messung mit Versatz 24
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Befehl und Geschwindigkeit

Daten zur Delay-Messung mit Versatz 25
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Befehl und Geschwindigkeit

Daten zur Delay-Messung mit Versatz 26
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Was war optimal”?



Was war optimal? 13 (!)

YWyert (skaliert)
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Was ist optimal?



Optimal (1)
» FUrjedes Delay d mittleren (quadratischen) Fehler berechnen

—JVJZ@@) »())

— oder

—%Z|x<r)—y<r)|

=

* Achtung: Einheiten stimmen nicht

— Steuerwert: [-1,1]

— Geschw.: 2*Spielfeldlange/Framerate
* Wie normieren?

—  Maximum / Maximum

— Durchschnitt (der Betrage)

— Ignorieren

— Schatzen

— Standardabweichung



RMS (Skalierung Schatzwert

Quadratischer Fehler Fahrbefehl/Geschwindigkeit bei Versatz
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Standardabweichung? - Statistik?

(Formeln aus http://de.wikipedia.org/)
« Schlagworte der Statistik (eine Variable):

— Standardabweichung =t |
— Varianz Jx T J N g (@ —2)
— Erwartungswert
— Mittelwert 7= E T;

n 3



Standardabweichung? - Statistik?

(Formeln aus http://de.wikipedia.org/)
« Schlagworte der Statistik (mehrere Variablen)

— (Lineare) Abhangigkeit . )
. o _ D i\ — TN Y — F)
— Korrelationskoeffizient "= 7= N '
] 1||||. ZiZI{Ii — I:]_ ) 1|||‘| ZiZI{yi - y:]_
— Kovarianz
— Kovarianzmatrix covay = - 1 -3 (- )(% ~ 9)
T —i=1
Varianzen .

Cﬂ?}[ﬂfgjﬂfl] Gm}[ﬂ?m-’fﬂ CG?J[IE?IR]
Cov|zs,z1] Cov|zs,z3] Cov|zs,xs]

(Cﬂ?}[:]?h:i’fl] Cov([z, 5] Cﬂ?}[ﬂfl,ﬂfﬂ])



Kaorrelation

Korrelation der Daten
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Karrelation Fahrbefehl/Geschwindigkeit bei Versatz
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Zufallsexperimente (mit Matlab)

Unkorrelierte Daten

« >> a=randn(1000,1);
« >> b=randn(1000,1);

« >> plot(a,b,".')

Kovarianzmatrix
1.0166 0.0102
0.0102 1.0127

Korellationskoeffizientenmatrix
1.0000 0.0100
0.0100 1.0000



Zufallsexperimente (mit Matlab)

Korrelierte Daten (lineare Abhangigkeit)

« >> a=randn(1000,1);
« >>b=2*randn(1000,1)+3*a-10;
« >> plot(a,b,".")

Kovarianzmatrix
1.0166 3.0936
3.0936 13.4122

Y
Tt e et L

BT T T Ais S
L, LT LT

Korellationskoeffizientenmatrix
.y R 1.0000 0.8378
ol :"’ RS 1 0.8378 1.0000




Zufallsexperimente (mit Matlab)

Korrelierte Daten (aber schwache lineare Abhangigkeit)

« >> a=randn(1000,1);
« >> b=2*randn(1000,1)+3*a.*a-10;
« >>plot(a,b,".")

Kovarianzmatrix
1.0166 -0.3742
-0.3742 22.7766

Korellationskoeffizientenmatrix

* 't
. .
* -
“e 0 4
- N . *
3 - . .
et s, |
e R 1.0000 -0.0778
h N IR .
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. '-'_.".-"‘ '.E,‘-'!-‘. e e O e it
A L e B N L T L) R Tt s
Vi BELe ¥ ey - A ]
v e Dot} 1 ., ‘il
. -..?.;' 3 thig T 2 I
X "2 T SR i
. RSB Y R0 & et
L ool
t (%.-"'.. ST
[ : .
1 1 1 1 1 1

schwache lineare Abhangigkeit

!

Korrelationskoeffizienten sind klein




Geschwindigkeit Yonwarts

treudiagramm der Daten

Geschwindigkeits/Befehlsdiagramm mit Wersatz O
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Geschwindigkeit Yonwarts

treudiagramm der Daten

Geschwindigkeits/Befehlsdiagramm mit Wersatz O
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Geschwindigkeit Yonwarts

treudiagramm der Daten
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0.02 T T T T T

0.015

0.005

-0.005

Fahrbefehl %orwarts



Geschwindigkeit Yonwarts

treudiagramm der Daten

Geschwindigkeits/Befehlsdiagramm mit Versatz 2
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Geschwindigkeit Yonwarts

treudiagramm der Daten

Geschwindigkeits/Befehlsdiagramm mit Yersatz 3
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Geschwindigkeit Yonwarts

treudiagramm der Daten

Geschwindigkeits/Befehlsdiagramm mit Yersatz 4
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Geschwindigkeit Yonwarts

treudiagramm der Daten
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Geschwindigkeit Yonwarts

treudiagramm der Daten

Geschwindigkeits/Befehlsdiagramm mit Versatz B
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Geschwindigkeit Yonwarts

treudiagramm der Daten

Geschwindigkeits/Befehlsdiagramm mit Wersatz 7
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Geschwindigkeit Yonwarts

treudiagramm der Daten

Geschwindigkeits/Befehlsdiagramm mit Yersatz 8
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Geschwindigkeit Yonwarts

treudiagramm der Daten

Geschwindigkeits/Befehlsdiagramm mit Yersatz 8
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Geschwindigkeit Yonwarts

treudiagramm der Daten

Geschwindigkeits/Befehlsdiagramm mit Wersatz 9
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Geschwindigkeit Yonwarts

lagramm der Daten

Geschwindigkeits/Befehlsdiagramm mit Yersatz 10
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Geschwindigkeit Yonwarts

treudiagramm der Daten

Geschwindigkeits/Befehlsdiagramm mit Yersatz 11
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Geschwindigkeit Yonwarts

treudiagramm der Daten

Geschwindigkeits/Befehlsdiagramm mit Yersatz 12
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Geschwindigkeit Yonwarts

treudiagramm der Daten

Geschwindigkeits/Befehlsdiagramm mit Yersatz 13
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Korrelationen aller Daten

Karrelation FahrbefehlfGeschwindigkeit bei Versatz
1 T T T

06 Rt

0.5 -

Kaorrelation

04 .
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—— Joystick (maximum bei 10)

Sinuskurve langsam (maximurm bei 14)
0.1 —— Sinuskurve schnell {maximurm bei 11)
—— Harter Wechsel (maximum bei 12)
—— Sinuskurve drehen (maxirmum bei 8)
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