Datova fuze satelitni navigace
a kompasu

lvo Macecek



Zadani
G

e Seznameni se satelitnim navigacnim
systémem Navstar GPS a moznostmi méereni
orientace pomoci geomagnetickeho pole
Zeme

e Realizace datoveé fuze z téchto snimacu



Problematika

e Vyuziti GPS pro absolutni urCeni polohy
objektu

e Zpresneni systemu GPS
e Metoda diferencialni GPS
(RS = referencni stanice, P = pozorovatel) [1@{]

e Podpora uzitim —®L-
elektronického kompasu \




Hardwarove vybaveni navigace

e GPS prijimac DG14 pro satelitni navigaci
e Opakovaci frekvence 1,2,5,10 a 20Hz
e /Zpravy dle protokolu NMEA

e Komunikacni rozhrani 2xRS232
e Napajeni 5V DC
e Elektronicky kompas CMPS03
e Méfici rozsah 0° - 359,9°
e Presnost + 3°

e Vystup PWM, I2C
e Napajeni 5V DC



Realizace referencni stanice
A

e GPS prijimac s externi anténou na stativu

e Bezdratovy prenos korekci
e Vysilag ELPRO 805U
e \yuziva volné pasmo 868MHz

e Dosah 5km (prima viditelnost)
e Napajeni 12V DC

, u , . Vysilaé ELPRO 805U
e Napajeni stanice
e Baterie 12V/26Ah
e Mobilita

Anténa GPS modulu

GPS modul DG14

Akumulator 12V




Ovladani referencni stanice
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Realizace subsystemu robotu
-

e GPS prijimac s externi anténou na “stozaru”

e Bezdratovy prenos KoreKkci antna ces modui
e Piijima& ELPRO 805U

e Napajeni robotu
e 2x baterie 12V/26Ah
e Mobilita, vysoka vydrz

Vysila¢ ELPRO 805U

W GPS modul DG14

Akumulator 12V




Programové zpracovani dat 1

S
e Aktualni data dekodovanim NMEA zprav

e Data od uzivatele pres externi soubor

e UTM Souradnice referencni stanice
e Mapa prostredi dle formatu RNDF
e Sekvence sektoru pozadované drahy

e Automaticka volba rezimu urcCeni polohy

e Diferencialni GPS
e Klasické GPS (nedostupnost korekci)
e Dead Reckoning (nedostupnost GPS signalu)



Programové zpracovani dat 2
—

e Dead Reckoning
e UrcCeni aktualnich souradnic na zaklade rychlosti v a

orientaci robotu 6 X X c0s0
e Minula poloha objektu [, V] {y} = {ymj + V.Line}
e Uzivatelskeé informace
e Aktualni Cas, Rezim urCovani polohy
e Souradnice objektu (transformace do UTM soufadnic)
e Rychlost pohybu, Azimut

e Odchylky soufadnic a vzdalenost vzhledem k cili
e Pozadavek sméru zatoCeni (-90°;90°)
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Simulace ztraty signalu z GPS

=—+=GPS =#=Dead Reckoning

Souradnice vztazeny
k referencni stanici

Délka useku bez
prijmu signalu 35m

Absolutni chyba
na konci useku 1,9m



A\ 4

Zaver

e Aplikace a overeni metody DGPS urcené pro
zpresneni vysledku absolutni polohy objektu

e Eliminace ztraty informace o poloze pri
kratkodobe ztrate signalu na zaklade znalosti
vnitfnich stavu objektu

e Reprezentace robotu na soutezi Robotour 2009

Dekuji za pozornost



