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Zadání

 Seznámení se satelitním navigačním 
systémem Navstar GPS a možnostmi měření 
orientace pomocí geomagnetického pole 
Země

 Realizace datové fúze z těchto snímačů



Problematika 

 Využití GPS pro absolutní určení polohy 
objektu

 Zpřesnění systému GPS
 Metoda diferenciální GPS

(RS = referenční stanice, P = pozorovatel)

 Podpora užitím 
elektronického kompasu

RS
P

GPS 
signál

korekce



Hardwarové vybavení navigace

 GPS přijímač DG14 pro satelitní navigaci
 Opakovací frekvence 1,2,5,10 a 20Hz
 Zprávy dle protokolu NMEA
 Komunikační rozhraní 2xRS232
 Napájení 5V DC

 Elektronický kompas CMPS03
 Měřící rozsah 0° - 359,9°
 Přesnost ± 3°
 Výstup PWM, I2C
 Napájení 5V DC



Realizace referenční stanice

 GPS přijímač s externí anténou na stativu
 Bezdrátový přenos korekcí

 Vysílač ELPRO 805U
 Využívá volné pásmo 868MHz
 Dosah 5km (přímá viditelnost)
 Napájení 12V DC

 Napájení stanice
 Baterie 12V/26Ah
 Mobilita



Ovládání referenční stanice



Realizace subsystému robotu

 GPS přijímač s externí anténou na “stožáru“
 Bezdrátový přenos korekcí

 Přijímač ELPRO 805U

 Napájení robotu
 2x baterie 12V/26Ah
 Mobilita, vysoká výdrž



Programové zpracování dat 1

 Aktuální data dekódováním NMEA zpráv
 Data od uživatele přes externí soubor

 UTM Souřadnice referenční stanice
 Mapa prostředí dle formátu RNDF
 Sekvence sektorů požadované dráhy

 Automatická volba režimu určení polohy
 Diferenciální GPS
 Klasické GPS (nedostupnost korekcí)
 Dead Reckoning (nedostupnost GPS signálu)



Programové zpracování dat 2

 Dead Reckoning
 Určení aktuálních souřadnic na základě rychlosti v a 

orientaci robotu θ
 Minulá poloha objektu [xmin,ymin]

 Uživatelské informace
 Aktuální čas, Režim určování polohy
 Souřadnice objektu (transformace do UTM souřadnic)
 Rychlost pohybu, Azimut
 Odchylky souřadnic a vzdálenost vzhledem k cíli
 Požadavek směru zatočení (-90°;90°)
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Porovnání systému GPS a DGPS

 Souřadnice vztaženy 
k referenční stanici

 Průměrná absolutní 
chyba bodů

DGPS = 1,6m 
GPS = 6,2m
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Simulace ztráty signálu z GPS

 Souřadnice vztaženy 
k referenční stanici

 Délka úseku bez 
příjmu signálu 35m

 Absolutní chyba       
na konci úseku 1,9m 
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Závěr

 Aplikace a ověření metody DGPS určené pro 
zpřesnění výsledků absolutní polohy objektu

 Eliminace ztráty informace o poloze při 
krátkodobé ztrátě signálu na základě znalosti 
vnitřních stavů objektu

 Reprezentace robotu na soutěži Robotour 2009

Děkuji za pozornost


