




















DTS std::atomic

template <class Ty>
struct atomic;

Décrit un objet qui effectue des opérations atomiques sur une valeur stockée de type Ty.

Une opération atomique a deux propriétés clés qui aident a utiliser plusieurs threads pour manipuler

correctement un objet sans utiliser mutex de verrous.

= Etant donné qu'une opération atomique est asynchrone, une deuxiéme opération atomique
sur le méme objet & partir d’un thread différent peut obtenir I'état de I'objet uniquement
avant ou aprés la premiére opération atomique.

= En fonction de I'argument memory order, une opération atomique établit des exigences de
classement pour la visibilité des effets d'autres opérations atomiques dans le méme thread.
Par conséquent, elle empéche les optimisations du compilateur qui enfreignent les
contraintes d'ordre.

Membre Description

atomic Construit un objet atomique.

Fonctions

compare__ex- Effectue une opération atomic_compare and _exchange sur this et retourne le résultat.

change strong

compare exchange weak @ Effectue une opération weak atomic_compare and_exchange sur this et retourne le ré-

sultat.
fetch add Ajoute une valeur spécifiée a la valeur stockée.
fetch_and Effectue un « et » au niveau du bit (&) sur une valeur spécifiée et la valeur stockée.
fetch_or Effectue un « ou » au niveau du bit (|) sur une valeur spécifiée et la valeur stockée.
fetch_sub Soustrait une valeur spécifiée de la valeur stockée.
fetch xor Effectue une opération « exclusive » au niveau du bit (*) sur une valeur spécifiée et la

valeur stockée.

is lock free Spécifie si atomic les opérations sur this sont sans verrou. Un atomic type est libre si aucune

opération sur ce type n'utilise atomic des verrous.

load Lit et retourne la valeur stockée.

store Utilise une valeur spécifiée pour remplacer la valeur stockée.

Une spécialisation existe pour chaque type intégral sauf bool. Chaque spécialisation fournit un
ensemble complet de méthodes pour les opérations atomiques arithmétiques et logiques.

atomic<char>
atomic<int>
atomic<unsigned int>
atomic<long>
atomic<unsigned long>
atomic<float>

etc.
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DT9

1.3 Block diagram

3-axis Gyroscope

3-axis Magnetometer

Extrait de la documentation IMU XSense MTi-1

External
synchronization
signals

(e.g Syncin, PPS)

Synchronization
and timing

Callbration
(Temperature
dependant)

Aiding inputs
* GPSIGNSS
+ Barometer

Figure 1: MTI

2.2 Sensors specifications

1-series module diagram

Table 5: Gyroscope specifications

Gyroscope specification!

_ Standard full range

- In-run bias stability

~ Bandwidth (-3dB)
Noise density
g-sensitivity
(calibrated)
Non-linearity
Scale Factor variation

Accelerometer?

MTi 1-series
| [°/s] +2000
L [°/h] 10
C[HzZ] 255
| [°/s/vHz] 0.007
[°/s/g] 0.001
| [%F5] 0.1
[%] 0.5 (typical)

1.5 (over life)

Table 6: Accelerometer specifications

MTi 1-series

| Standard full range
" In-run bias stability
| Bandwidth (-3dB)

| Noise density

| Non-linearity

[a]

[mal
[Hz]

[pg/vHz]

[%FS]

Table 7: Magnetometer specifications

+16
0.03
324 (2: 262)
120
0.5

Magnetometer?
| Standard full range
Non-linearity
| Total RMS noise
' Resolution

[G]
[%]
[mG]
[mG]

Table 8: Alignment specifications

MTi 1-series

Parameter?
| Non-orthogonality (accelerometer)  [°]
| Non-orthogonality (gyroscope) [°]
| Non-orthogonality (magnetometer) [¢]

| Alignment (gyr to acc)
Alignment (mag to acc)
| Alignment of acc to the module board  [°]
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MTi 1-series

0.05
0.05
0.05
0.05

0.2

Tournez la page S.V.P.



DT10 Bibliothéque Numpy (résumé)

NumPy est une bibliothéque Python pour le calcul numérique permettant la manipulation de
tableaux multidimensionnels (ndarray) contenant des éléments du méme type (int, float, bool, etc.).

import numpy as np # Import recommandé

Création de tableaux

a = np.array([1][2][3]1[4]) # Tableau 1D a partir de liste

b = np.array([[1][2][3], [4][5]1[6]11) # Tableau 2D a partir de liste de listes
np.zeros((3,4)) # Tableau de zéros

np.ones((2,3)) # Tableau de uns

np.empty((2,2)) # Valeurs vides (indéfinies) :

np.arange(@, 10, 2) # Valeurs croissantes :

np.random.rand(3,3) # Valeurs aléatoires :

Q

Propriétés principales

a.shape # dimensions du tableau
a.dtype # type des éléments
a.size # nombre total d'éléments

Accés et extraction

a[i] # Acces élément (1D)

b[i,j] # Acces élément (2D)
a[start:stop:step] # Extraction

b[:, j], b[i, :] # Extraction de colonnes ou lignes

Opérations élémentaires

Opérations arithmétiques sur tableaux : +, -, *, /, **

Fonctions usuelles

np.sqrt(a), np.exp(a), np.sin(a), np.abs(a), etc.

Méthodes statistiques

a.sum() ou np.sum(a) # Somme

a.mean() # Moyenne
np.median(a) # Médiane

a.std() # Ecart-type
a.var() # Variance
a.min(), a.max() # Min/Max
a.argmin(), a.argmax() # Indices min/max

Manipulation de tableaux

np.append(a, Xx) # Ajout d’éléments

np.insert(a, index, x) # Insertion

np.delete(a, index) # Suppression

b = a.copy() # Copie

Fonctions utiles

np.eye(n) # matrice identité nxn

np.linspace(start, stop, num) # vecteur avec num points espacés uniformément
np.reshape(a, newshape) # changer la forme sans changer les données
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Extrait du jeu de données coco.yaml

# Classes

names:
@: person
1: bicycle
2: car
3: motorcycle
4: airplane
5: bus
6: train
7: truck
8: boat
9: traffic light
10: fire hydrant
11: stop sign
12: parking meter
13: bench
14: bird
15: cat
16: dog
17: horse
18: sheep
19: cow
20: elephant
21: bear
22: zebra
23: giraffe
24: backpack
25: umbrella
26: handbag
27: tie
28: suitcase
29: frisbee
30: skis
31: snowboard
32: sports ball
33: kite
34: baseball bat
35: baseball glove
36: skateboard
37: surfboard
38: tennis racket
39: bottle
40: wine glass
41: cup
42: fork
43: knife
44: spoon
45: bowl
46: banana
47: apple
48: sandwich
49: orange
50: broccoli
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Extrait de Quectel LC29H Series GNSS Protocol Specification

2.1. Structure of NMEA Protocol Messages

Starts with a ™. 8-bit

Start of sentence checksum value converted
character, Always '# to two ASCII characters
Address field - contains talker identifier Data field(s), End of sentence.
and sentence formatter delimited by ', Always <CR=><LF>
<Address> .
$ (<TalkerlD><SentenceFormatter>) [:<bata>] <Checksum> <CR><LF>

Field

<Address=>

Field

<Data=

<Checksum=

<CR><LF>

A4

-
-
Range for checksum calculation

Figure 1: Structure of NMEA Protocol Messages

Description

Start of the sentence (Hex 0x24).

In Standard Messages:

In standard messages, this field consists of a two-character talker identifier (Talker ID)
and a three-character sentence formatter (SentenceFormatter).

The talker identifier identifies the type of talker. For more information on the Talker 1D,
see Table 4: NMEA Talker ID.

The sentence formatter identifies the data type and the string format of the successive
fields.

In Proprietary Messages:

In proprietary messages, this field consists of the proprietary character P followed by a
three-character Manufacturer's Mnemonic Code, used to identify the TALKER issuing a
proprietary sentence, and any additional characters as required.

Description

Data fields, delimited by the data field delimiter *,’.

Variable length (depending on the NMEA message type).

Checksum field follows the checksum delimiter character *.

Checksum is the 8-bit exclusive OR of all characters in the sentence, including *,’ the
field delimiter, between but not including the $ and the * delimiters.

End of sentence (Hex 0x0D 0x0A).
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2.3.2. PQTMSAVEPAR

Saves the configurations into NVM.

Type:

Command

Synopsis:
$PQTMSAVEPAR*<Checksum><CR><LF>

Parameter:

None

Result:

® |f successful, the module returns:
$PQTMSAVEPAR,OK*<Checksum><CR><LF>

® [f failed, the module returns:

$PQTMSAVEPAR ERROR,<ErrCode>*<Checksum=><CR=><LF>
Example:

$PQTMSAVEPAR*5A
$PQTMSAVEPAR,OK*72

2.3.3. PQTMRESTOREPAR

Restores the parameters configured by all commands to their default values. This command takes effect
after a reboot.

Type:

Command

Synopsis:

$PQTMRESTOREPAR*<Checksum><CR=><LF>

Parameter:

None

Result:

® |f successful, the module returns:
$PQTMRESTOREPAR,OK*<Checksum><CR><LF>

® |[f failed, the module returns:
$PQTMRESTOREPAR,ERROR,<ErrCode>*<Checksum><CR><LF>
Example:

$PQTMRESTOREPAR*13
$PQTMRESTOREPAR,OK*3B

Tournez la page S.V.P.
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2.3.8. PQTMCFGSVIN

Sets/gets the survey-in feature.

In order to operate as a base station, the module external antenna should be mounted on a fix point. The
antenna accurate coordinate location can be acquired through a self-survey process. The Survey-in mode
(<Mode> = 1) determines the receiver's position by building a weighted mean of all valid 3D positioning
solutions. You can set values of <MinDur> and <3D_AccLimit> to define the minimum cbservation time
and 3D position standard deviation used for the position estimation. The Fixed mode (<Mode> = 2)
requires user to manually enter the receiver position coordinates. Any error in the base station position
will translate directly into rover position error.

Type:
Set/Get

Synopsis:

11Set:

$PQTMCFGSVIN,W,<Mode>,<MinDur=>,<3D_AccLimit> <ECEF_X>,<ECEF_Y>,<ECEF_Z>*<Checksu
m><CR><LF>

lIGet:

$PQTMCFGSVIN,R*<Checksum><CR><LF>

Parameter:
Field Format Unit Description
Configure the receiver mode.
0 = Disabl
<Mode> Numeric - e e_
1 = Survey-in mode
2 = Fixed mode (ARP position is given in ECEF.)
Survey-in minimum duration of fixed times.
<MinDur> N i -
e HTeNe Range: 0-86400.
Limit the 3D position accuracy in survey-in mode.
<3D_AccLimit> Numeric Meter When this field is 0, it means no limit on 3D position
accuracy.
<ECEF_X> Numeric Meter WGS84 ECEF X coordinate.
<ECEF_Y= Numeric Meter WGS84 ECEF Y coordinate.
<ECEF_Z=> Numeric Meter WGS84 ECEF Z coordinate.
Result:

@ |[f successful, the module returns:

//Response to Set command:

$PQTMCFGSVIN,OK*<Checksum><CR><LF>

/IResponse to Get command:
$PQTMCFGSVIN,OK,<Mode>,<MinDur>,<3D_AccLimit>,<ECEF_X><ECEF_Y><ECEF_Z>*<Checksu
m><CR><LF>

® |[f failed, the module returns:

$PQTMCFGSVIN ERROR <ErCode>*<Checksum><CR><LF>
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2.3.13. PQTMCFGNMEADP

Sets/gets the decimal places of NMEA messages.

Type:
Set/Get

Synopsis:

//Set:

$PQTMCFGNMEADP ,W,<UTC_DP=>,<POS_DP=,<ALT_DP><DOP_DP=><SPD_DP><COG_DP=>*<Ch
ecksum><CR><LF>

/IGet:

$PQTMCFGNMEADP,R*<Checksum><CR><LF>

Parameter:

Field Format Unit Description

Configure the number of decimal places for UTC seconds in
NMEA standard messages.

Range: 0-3. Default value: 3.

0 = No fractional part.

<UTC_DP=> Numeric -

Configure the number of decimal places for latitude and
longitude in NMEA standard messages.

Range: 0-8. Default value: 6.

0 = No fractional part.

<POS_DP> Numeric -

<ALT_DP> Numeric - Configure the number of decimal places for altitude and

geoidal separation in NMEA standard messages.

Range: 0-3. Default value: 2.

0 = No fractional part.

Configure the number of decimal places for DOP in NMEA
standard messages.

Range: 0-3. Default value: 2.

0 = No fractional part.

<DOP_DP>  Numeric e

Configure the number of decimal places for speed in NMEA
standard messages.

Range: 0-3. Default value: 3.

0 = No fractional part.

Configure the number of decimal places for COG in NMEA
standard messages.

Range: 0-3. Default value: 2.

0 = No fractional part.

<SPD_DP> Numeric -

<COG_DP=> Numeric -

Result:

® |f successful, the module returns:

/IResponse to Set command:
$PQTMCFGNMEADP,OK*<Checksum><CR=><LF>

//IResponse to Get command:
$SPQTMCFGNMEADP,OK,<UTC_DP><POS_DP><ALT DP><DOP_DP><SPD_DP><COG_DP>*<C
hecksum=><CR=><LF>

® [f failed, the module returns:

$PQTMCFGNMEADP,ERROR, <ErrCode>*<Checksum><CR><LF>

Tournez la page S.V.P.
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2.3.14. PQTMCFGRCVRMODE

Sets/gets the receiver working mode.

Type:
Set/Get

Synopsis:

/ISet:
$PQTMCFGRCVRMODE,W,<Mode>*<Checksum=><CR><LF>
/IGet:

$PQTMCFGRCVRMODE,R*<Checksum=><CR><LF>

Parameter:
Field Format Unit Description
Receiver working mode.
0 = Unknown.
1 = Rover. When set the module to this mode, the receiver will restore to
<Mode> Numeric - default NMEA messages output state.
2 = Base station. When set the module to this mode, the receiver will
automatically disable NMEA messages output and enable RTCM MSM4,
1005 messages output.
Result:

® If successful, the module returns:

/IResponse to Set command:
$PQTMCFGRCVRMODE,OK*<Checksum><CR><LF>
lIResponse to Get command:
$PQTMCFGRCVRMODE,OK,<Mode>*<Checksum><CR><LF>

® |[f failed, the module returns:

$PQTMCFGRCVRMODE ERROR,<ErrCode>*<Checksum><CR><LF>

2.4.9. PAIR050: PAIR_COMMON_SET_FIX_RATE

Sets position fix interval.

Type:
Set

Synopsis:

$PAIR050,<Time>*<Checksum><CR><LF>

Parameter:
Field Format Unit Description
<Time> Numeric Millisecond Position fix interval.
Range: 100-1000. Default value: 1000.
Result:

Returns $PAIR001 message.

Example:

$PAIR050,1000%12
$PAIR001,050,0*3E
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DT13 Code de détection C++ pour OAK D Lite

#include <chrono>
#include <depthai/depthai.hpp>
#tinclude <rclcpp/rclcpp.hpp>
#include "camera/msg/person_detection.hpp”
int main(int argc, char * argv[]) {
// Initialisation ROS2
rclcpp::init(argc, argv);
auto node = std::make_shared<rclcpp: :Node>("person_detector");
auto publisher = node->create_publisher<camera::msg::PersonDetection>("person_detection",
10);

bool fullFrameTracking = false;

// Création du pipeline

dai::Pipeline pipeline;

// Définition des entrées sorties

auto camRgb = pipeline.create<dai::node: :Camera>()->build(dai::CameraBoardSocket::CAM_A);
auto monoLeft = pipeline.create<dai: :node::Camera>()->build(dai::CameraBoardSocket::CAM B);
auto monoRight = pipeline.create<dai::node::Camera>()->build(dai: :CameraBoardSocket::CAM_C);

// Création du neud stéréo

auto stereo = pipeline.create<dai: :node::StereoDepth>();

auto leftOutput = monoLeft->requestOutput(std::make_pair(640, 400));
auto rightOutput = monoRight->requestOutput(std::make_pair(640, 400));
leftOutput->link(stereo->left);

rightOutput->link(stereo->right);

// Création du réseau de détection

dai: :NNModelDescription modelDescription{"“yolov6-nano"};

auto spatialDetectionNetwork = pipeline.create<dai::node::SpatialDetectionNetwork>()-
>build(camRgb, stereo, modelDescription);

spatialDetectionNetwork->setConfidenceThreshold(0.6€);

spatialDetectionNetwork->input.setBlocking(false);

spatialDetectionNetwork->setBoundingBoxScaleFactor(0.5f);

spatialDetectionNetwork->setDepthLowerThreshold(109);

spatialDetectionNetwork->setDepthUpperThreshold(5000);

// Création du traqueur d’objet

auto objectTracker = pipeline.create<dai::node::0ObjectTracker>();
objectTracker->setDetectionLabelsToTrack({@}); // track only person (index ©)
objectTracker->setTrackerType(dai: :TrackerType: :SHORT_TERM_IMAGELESS);
objectTracker->setTrackerIdAssignmentPolicy(dai: :TrackerIdAssignmentPolicy: :SMALLEST ID);

// Création des files d'attente de sortie
auto preview = objectTracker->passthroughTrackerFrame.createOutputQueue();
auto tracklets = objectTracker->out.createOutputQueue();

// Liaison des nceuds

if(fullFrameTracking) {
camRgb->requestFullResolutionOutput()->1link(objectTracker->inputTrackerFrame);
objectTracker->inputTrackerFrame.setBlocking(false);
objectTracker->inputTrackerFrame.setMaxSize(1);

} else {
spatialDetectionNetwork->passthrough.link(objectTracker->inputTrackerFrame);

}

spatialDetectionNetwork->passthrough.link(objectTracker->inputDetectionFrame);
spatialDetectionNetwork->out.link(objectTracker->inputDetections);

// Lancement du pipeline
pipeline.start();

while(pipeline.isRunning()) {
auto imgFrame = preview->get<dai::ImgFrame>();
auto track = tracklets->get<dai::Tracklets>();

bool personDetected = false;
float z_distance = 0.0f;

Tournez la page S.V.P.
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}

// track->tracklets contient les informations sur les objets

auto trackletsData = track->tracklets;

for(const auto& t : trackletsData) {
personDetected = true;
z_distance = t.spatialCoordinates.z; // en mm

}

// Créer et publier le message personnalisé
auto message = camera::msg::PersonDetection();
message.detected = personDetected;
message.z_distance = z_distance;

détectés

message.header.stamp = node->now(); // Ajoute le timestamp actuel

publisher->publish(message);

// Permet a ROS2 de traiter les callbacks
rclcpp: :spin_some(node);

// Arrét ROS2
rclcpp: :shutdown();
return 0;
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DT14 Extraits du réglement (UE) 2016/679 du parlement européen et du conseil

du 27 avril 2016 entré en application le 25 mai 2018

CHAPITRE |

Article 4 - Définitions
Aux fins du présent réglement, on entend par :
1) «données a caractére personnel», toute information se rapportant a une personne physique identifiée ou
identifiable (ci-aprés dénommée «personne concernée») ; est réputée &tre une «personne physique
identifiable» une personne physique qui peut étre identifiée, directement ou indirectement, notamment par
référence a un identifiant, tel qu'un nom, un numéro d'identification, des données de localisation, un identifiant
en ligne, ou a un ou plusieurs éléments spécifiques propres a son identité physique, physiologique, génétique,
psychique, économique, culturelle ou sociale ;
2) «traitement», toute opération ou tout ensemble d'opérations effectuées ou non a I'aide de procédés
automatisés et appliquées a des données ou des ensembles de données & caractére personnel, telles que la
collecte, I'enregistrement, |'organisation, la structuration, la conservation, |'adaptation ou la modification,
I'extraction, la consultation, |'utilisation, la communication par transmission, la diffusion ou toute autre forme
de mise a disposition, le rapprochement ou l'interconnexion, la limitation, I'effacement ou la destruction ;
7) «responsable du traitement», la personne physique ou morale, I'autorité publique, le service ou un autre
organisme qui, seul ou conjointement avec d'autres, détermine les finalités et les moyens du traitement; lorsque
les finalités et les moyens de ce traitement sont déterminés par le droit de I'Union ou le droit d'un Etat
membre, le responsable du traitement peut étre désigné ou les critéres spécifiques applicables a sa désignation
peuvent étre prévus par le droit de I'Union ou par le droit d'un Etat membre ;

CHAPITRE Il

Article 5 - Principes
Principes relatifs au traitement des données a caractére personnel
1. Les données a caractére personnel doivent étre :
a) traitées de maniére licite, loyale et transparente au regard de la personne concernée (licéité, loyaute,
transparence) ;
b) collectées pour des finalités déterminées, explicites et légitimes, et ne pas étre traitées ultérieurement
d'une maniére incompatible avec ces finalités ; le traitement ultérieur a des fins archivistiques dans l'intérét
public, a des fins de recherche scientifique ou historique ou a des fins statistiques n'est pas considéré,
conformément & l'article 89, paragraphe 1, comme incompatible avec les finalités initiales (limitation des
finalités) ;
c) adéquates, pertinentes et limitées a ce qui est nécessaire au regard des finalités pour lesquelles elles sont
traitées (minimisation des données) ;
d) exactes et, si nécessaire, tenues a jour ; toutes les mesures raisonnables doivent &tre prises pour que les
données a caractére personnel qui sont inexactes, eu égard aux finalités pour lesquelles elles sont traitées,
soient effacées ou rectifiées sans tarder (exactitude);
e) conservées sous une forme permettant l'identification des personnes concernées pendant une durée
n'excédant pas celle nécessaire au regard des finalités pour lesquelles elles sont traitées; les données a caractére
personnel peuvent &tre conservées pour des durées plus longues dans la mesure o elles seront traitées
exclusivement a des fins archivistiques dans I'intérét public, a des fins de recherche scientifique ou historique
ou a des fins statistiques conformément a l'article 89, paragraphe 1, pour autant que soient mises en ceuvre
les mesures techniques et organisationnelles appropriées requises par le présent réglement afin de garantir les
droits et libertés de la personne concernée (limitation de la conservation);
f) traitées de fagon a garantir une sécurité appropriée des données a caractére personnel, y compris la
protection contre le traitement non autorisé ou illicite et contre la perte, la destruction ou les dégats d'origine
accidentelle, a 'aide de mesures techniques ou organisationnelles appropriées (intégrité et confidentialité) ;
2. Le responsable du traitement est responsable du respect du paragraphe 1 et est en mesure de démontrer
que celui-ci est respecté (responsabilité).

Tournez la page S.V.P.
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Table ASCII US

DT15

Caractére non imprimable

ASCII Table

0 1 2 3 4 5 6 i 8 9 10 il 12 13 14 15
0x00 0x01 0x02 0x03 0x04 0x05 0x06 0x07 0x08 0x09 0x0a 0x0b 0x0c 0x0d 0x0e 0x0f
0000 00000000 0001|0000 0010|0000 00110000 0100|0000 0101|0000 0110|0000 0111 J0000 1000] 0000 1001|0000 1010|0000 1011|0000 1100|0000 1101|0000 1110|0000 1111
NUL SOH STX ETX EOT ENQ ACK BEL BS HT LF \n VT FF CR \r SO SI
16 17/ 18 19 20 2 22 28 24 25 26 2 28 29 30 Sill
0x10 0x11 0x12 0x13 0x14 (0:<113) 0x16 0x17 0x18 [0bilC) Oxla 0x1b Ox1lc 0x1d Oxle 0x1f
0001 00000001 0001|0001 0010|0001 0011|0001 0100|0001 01010001 0110|0001 01110001 1000J0001 1001|0001 10100001 1011|0001 1100|0001 11010001 1110j0001 1111
DLE DC1 DC2 DC3 DC4 NAK SYN ETB CAN EM SuUB ESE FS GS RS us
32 33 34 35 36 37 38 39 40 41 42 43 44 45 46 47
0x20 0x21 0x22 0x23 0x24 0x25 0x26 0x27 0x28 0x29 0x2a 0x2b 0x2c 0x2d 0x2e 0x2f
0010 0000) 0010 0001|0010 0010|0010 0011|0010 0100|0010 01010010 0110|0010 0111J0010 1000|0010 1001]0010 10100010 1011|0010 1100|0010 1101J0010 1110|0010 1111

SPACE| ! " # $ % & ' ( ) * e , : . /

48 49 50 51 52 53 54 55 56 57 58 59 60 61 62 63
0x30 0x31 0x32 0x33 0x34 0x35 0x36 0x37 0x38 0x39 O0x3a 0x3b 0x3c 0x3d 0x3e 0x3f
0011 00000011 0001}0011 00100011 00110011 0100|0011 01010011 0110|0011 01110011 1000|0011 10010011 1010|0011 10110011 1100}0011 11010011 1110}0011 1111
0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 : : < . > ?

64 65 66 67 68 69 70 71 72 73 74 75 76 77 78 79
0x40 0x41 0x42 0x43 0x44 0x45 0x46 0x47 0x48 0x49 Ox4a 0x4b Ox4c 0x4d Ox4de Ox4f
0100 0000) 0100 0001}0100 00100100 0011}j0100 0100|0100 0101J0100 0110|0100 0111J0100 1000|0100 1001)0100 1010|0100 10110100 11000100 11010100 11100100 1111
@ A B C D E F G H I J K L M N (0]

80 81 82 83 84 85 86 87 88 89 90 91 92 93 94 95
0x50 0x51 0x52 0x53 0x54 0x55 0x56 0x57 0x58 0x59 0x5a 0x5b 0x5c 0x5d 0x5e 0x5f
0101 00000101 0001}0101 00100101 00110101 0100|0101 01010101 0110|0101 01110101 1000|0101 10010101 1010|0101 10110101 11000101 11010101 1110}0101 1111
P Q R S T U v W X Y Z [ \ ] ~ 3
96 97 98 99 100 101 102 103 104 105 106 107 108 109 110 111
0x60 0x61 0x62 0x63 0x64 0x65 0x66 0x67 0x68 0x69 Ox6a 0x6b Ox6¢c 0x6d Ox6e Ox6f
o:.o,oooo 0110 00010110 00100110 00110110 01000110 01010110 01100110 01110110 10000110 1001|0110 1010)0110 1011§0110 11000110 11010110 1110|0110 1111
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36_(

MetaState:
MetaState::

36_(

MetaState:
MetaState:

j6_(

MetaState:
MetaState:

36_(

MetaState:
MetaState:

:POSITION_Y,

LINEAR_SPEED_Y_BODY) =

:POSITION X,
: ANGULAR_SPEED_Z_BODY)

:POSITION_Y,
:ANGULAR_SPEED_Z_BODY)

:ORIENTATION_Z,
: ANGULAR_SPEED_Z_BODY)

currentState.P().noalias() =

}




