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1 0 0 0 · · · 0 0 0 0 0 · · · 0
0 1 0 0 · · · 0 0 0 0 0 · · · 0
0 0 1 0 · · · 0 0 0 0 0 · · · 0
0 0 0 0 · · · 0 1 0 0 0 · · · 0
0 0 0 0 · · · 0 0 1 0 0 · · · 0
0 0 0 0 · · · 0 0 0 1 0 · · · 0
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16: Ψk = Hk
t Σ̄t [Hk

t ]T + Qt

17: πk = (zi
t − ẑk

t )T Ψ−1
k (zi

t − ẑk
t )

18: endfor

19: πNt+1 = α

20: j(i) = argmin
k

πk

21: Nt = max{Nt, j(i)}

22: Ki
t = Σ̄t [H

j(i)
t ]T Ψ−1

j(i)

23: µ̄t = µ̄t + Ki
t (zi

t − ẑ
j(i)
t )

24: Σ̄t = (I − Ki
t H

j(i)
t ) Σ̄t

25: endfor

26: µt = µ̄t

27: Σt = Σ̄t

28: return µt,Σt

Table 10.2 The EKF SLAM algorithm with ML correspondences, shown here with

outlier rejection.


