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Attekintés I.
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Attekintés II.
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Az inercialis méroegyseg
kalibracioja

o IMU: Crossbow mNAV100CA
o Gyorsulasmeérod es szogsebessegmero

o Haromlépéses kalibracio:
Offline

o ErdGsitéshiba

o A tengelyek nem merdleges volta

o HOmérsekletfliggés

o A gyorsulas hatasa a szogsebességmeérdre

Inditas elott
o Kezdeti bias szamitasa

Repllés kozben
o Bias becslése
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A gyorsulasméro kalibracidja

o Kilonb6z0
orientaciokban, alld z
helyzetben mérink

Sx temp

(ﬂcaz) _T Y temp (amért)

Ztemp

1 -

A kalibracio = a transzformacidos matrix, ami az
ellipszoidot a gobmbbe viszi at
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Sz0Ogsebessegmerd kalibralasa |.

o Kétfajta meéres
Statikus helyzetben
o 0 valos szbgsebesség mellett
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Forgatas statikus helyzetbdl statikus helyzetbe

o A valddi elforgatas nagysaga a kezdeti és a végso
gyorsulasvektor altal bezart szog

o A mért elforgatas a szogsebességek
integralasabol.
o A kett6 aranya az erOsitéshiba
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Szogsebessegmeéro kalibralasa ll.

o HOmeérsékleti kalibracio

Ok: a propellerek miatt allanddan
valtozik a szenzorok homeérseklete

Lmearls homersekletfuggest feltetelezve
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Kalibracio : eredmények

o Orientacio szamitasa a szogsebesseg
numerikus integralasaval

Az integralt szégebesség waltozasa az iddben
T

25

2009. nov.24. 9/16



3D laté rendszer

o Aktiv markeres latdorendszer
Motion-stereo megkozelitést hasznalunk

Két kamera helyett, egy valodi és két virtualis
kamera

3D rekonstrukcio - 7 pontos algoritmus
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Motorvezérlés

o Motorvezérlo + motor + propeller
identifikacio
Egytarolos tag feltételezéseével

Az identifikacid mért kimenetei &5 a szimulalt kimenetek
200 T T
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hért kimenet
c Szirmulalt kimenet
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Alacsony szintl szabalyzas

Mator szabalyzas
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Kapcsolat az allapotbecsl6vel

o Zajanalizis

All6 helyzeti mérés — variancia szamitds
o Inicializalas

Kezdeti bias szamitasa allo helyzetben
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Probarepulés konstans LQ szabalyzoval

o Orientacid stabilizalas LQ szabalyzéval
o Demonstracio
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Eredmények

o Kalibracioval lehetseges a hibak nagy
részének jelentds csOkkentése és az
allapotbecsl6 helyes inicializalasa

o A beavatkozo0 szervek szabalyozottak
o A helikopter mechanikal megvaldsitasa

elkészult
o Az elsé repilési tesztek folyamatban
vannak
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Koszonom a figyelmet!

Kis Laszlo
Budapesti Mlszaki és Gazdasagtudomanyi Egyetem
Iranyitastechnika és Informatika Tanszék
Intelligens Robotok Labor
lkis@iit.bme.hu
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