오검출 로그분석
(JAPAN SMAPLE)
2024. 1. 17 (SW개발실)
□ 기본 정보 
- 펌웨어 : 230911_C3 2.1.0.hex
- 센서 보드 위치 : 우측 포켓 (세로축)
- 파일명 : 231113_13_T.csv
□ 격발 당시 그래프 
[image: ][image: ]
[image: ]
□ 로그 분석
[image: ]
· Standstate : X  (누운 자세)
·  Stand state O 조건 : -43<roll<43 && -180<pitch<35  (위 데이터의 경우 roll: 64 , pitch : 107로 조건에 해당하지 않아 Standstate = X)
· Standstate 가 X 일 경우 임계값이 조정되는데, 뒤에서 두 샘플이 누운 상태일 경우 -10 , 한 샘플이 누운 상태일 경우 -1로 조정된다.  이 데이터는 두 샘플이 누운상태로 -10 조정되었다.
 
· Trigger : 112
· Raw_Fall_counter 사용 : LPF 값이 아닌, RAW_Fall_counter의 값이 5 이상이고 , ACC 평균값이 60 보다 작을 경우 RAW_Fall_counter를 사용하고 Trigger 정보에 100을 더한다. 
· Fall_counter >=Continue_count – OverCount : 격발 당시 , Fall_counter  : 5 , Countinue_count : 15 , Over_count : 10으로 격발 조건에 충족되어 작동 함 (정상 작동) (현재 수정중인 알고리즘에서 해당 동작은 추락으로 인식하지 않음)
□ 동작 추정 
 - 눕힌 상태(하늘을 봄)에서 전원을 키고 제품을 살펴 보듯이 조금씩 움직인 것으로 보임. 격발 당시에는 눕힌 상태의 제품을 내려 놓거나, 뒤집는 동작에서 격발 된 것으로 추정 
- 센서 이상으로 보이는 샘플은 없음
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accX  accY  accZ  gyroX  gyroY  gyroZ  lpfacc raw.acc Ipf omegzraw_omeg roll pitch  acc diff omega di rolldiff pitch diff yaw_diff
3617 161 8728 4279 2679  -1020 108 115 57 78 B 109 4 12 0 0 2
4232 559 9456 -5445 3692 923 14 126 73 101 7 109 6 16 -1 0 3
4793 1237 9190  -5098  -4000  -767 120 127 88 110 6 110 6 15 -1 1 3
5083 -119% 9117 6106  -4726  -240 123 128 100 17 6 110 3 12 0 0 2
3045 1146 9078 -6581  -4150 186 124 121 108 118 5 1 1 8 -1 1 3
4111 1402 10643 -6352  -4618 639 127 140 113 120 5 1 3 5 0 0 2
2086 2117 9626 6935  -1468 1439 128 122 112 110 5 1 1 -1 0 0 3
3619 1201 8694  -8560  -1681 1361 124 15 15 134 4 1 -4 3 -1 0 3
475 1116 7918 7809 -1176 895 118 1 120 121 4 1 K 5 0 0 3
3353 -085 7835 6781  -2701 536 14 107 118 1 3 110 -4 2 -1 -1 3
3440 1823 8350 5688  -7153 587 1 112 17 139 3 109 3 -1 0 -1 3
6352  -2205 8589  -3063 -12698 531 116 133 132 199 4 110 5 15 1 1 3
6073 -3472 6291 753 -13782 915 119 14 160 21 5 1 3 2 1 1 2
9065  -3033 4192 871 -15239 116 127 187 232 8 112 3 27 3 1 2
10071 -2026 3729 819 -15015 121 135 206 229 10 14 5 19 2 2 2
7715 3033 4483 2335 -12760 123 119 208 198 13 116 2 2 3 2 -1
7675 -4469 4218 2436 -12002 121 120 200 187 15 118 2 8 2 2 2
6861  -3035 3567 2664  -10630 17 105 188 167 18 121 -4 12 3 3 -1
6407  -2953 2751 1839  -10321 108 %2 176 159 2 121 9 12 4 0 3
7902 2836 2149 502 -11142 103 105 170 170 29 119 5 K 7 2 3
7645 3681 2012 833 -9671 104 106 164 149 35 118 1 K 6 -1 3
6496  -2048 2428 -199  -11846 101 91 164 184 40 15 3 0 5 3 5
6811  -3233 862 2311 13907 % %2 181 217 46 112 5 17 6 3 5
6104 -3543 951 3168 -14812 93 6 202 233 50 109 3 2 4 3 -4
5348 -2025 688 -3841  -14659 87 74 217 234 53 108 K 15 3 -1 2
4113 2269 1021 4536 -13919 77 58 223 227 56 108 -10 6 3 0 2
3425 1269 1881 4327 -12445 65 50 219 206 58 108 -4 2 0 2
1564 99 1947 3077 13417 51 30 215 214 60 107 -4 2 -1 2
1245 420 040 -15299 37 16 220 239 62 107 5 2 0 2
=2 az
32767 30886 1803 8471 167 636 154 201 65 106 141 70 3 AR QI o M
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