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Einfuhrung

e Basierend auf Semesterarbeit ,Wearpos”

e Fussganger-Navigation System mit
Tragheits- und Magnetfeld-Sensoren

e Positionsbestimmung ohne GPS von Vortell
z.B. im Inneren eines Gebaudes.



Hardware: WPSII

Drehratensensoren

Microcontroller

1. RS232 2. R8232
Schnittstelle Schnittstelle
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Magnetfeldsensoren
Beschleunigungssensoren




Hardware: Drehratesensoren

e Die Drehratensensoren

driften




Hardware: Magnetfeldsensoren

e Das Magnetfeld wird von metallischen Objekten und
elektrischen Leitungen gestort




Hardware: Magnetfeldsensoren

e Das Resultat aus den
Magnetfeldsensoren
enthalt viel Rauschen




2D-Orientierung

e Der Kalman Filter wird
benutzt, um die Schatzung
der Orientierung des
Systems zu berechnen

e \Vorhersage und Korrektur
werden gewichtet

Anfangswert der Orientierung aus
der Initialisierung des Systems

Y

Vorhersage-Schritt

Berechne die Orientierung aus den
Datender Drehratensensoren

l

Korrektur-Schritt

Benutze die Daten der Magnet-
feldsensoren, um die vorherige
Schatzung der Orientierung zu
korrigieren




2D-Orientierung

e Das Resultat aus dem
Kalman Filter
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Geschwindigkeitsabschatzung

e Geschwindigkeit v ist annahernd
proportional zur Varianz o2 der
Beschleunigung auf der vertikalen Achse

v ~ Aln(o7)+B

e Parameter A und B durch Tests auf Laufband
ermittelt



Geschwindigkeitsabschatzung
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Beispielanwendung

e Output uber RS232 im NMEA Format
(Standard fur GPS Output)

e Kommunikation mit normaler
GPS-Kartensoftware moglich




Beispielanwendung
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Beispielanwendung
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Resultate

—— Referenz Position
—— Berechnete Pos.

0 5 10m




Resultate

—— Referenz Position
—— Berechnete Pos.




Positionsfehler [m]
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Zusammenfassung und Ausblick

e Positionsbestimmung durch einzelne
Sensoren zu ungenau

e Algorithmus liefert trotzdem brauchbare
Daten (Fehler 2-3%)

e Genauigkeit sollte noch verbessert werden
z.B. durch Kombination mit einer Karte






h [rad]

—— Drehrate
—— Magnetfeld
—— Kalman Filter
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