SZAKDOLGOZAT MELLEKLET
GPS pozicio pontossaganak javitasa Kalman-sziirovel

Szakdolgozat feladat Illés Gergely villamosmérnok-hallgato részére

A GPS technolodgia egyre konnyebben elérhetd, igy az alkalmazasok egyre szélesebb korében
lehetséges a haszndlata. A kereskedelmi forgalomban kaphato alacsony aru GPS vevdk
pontossaga, és a szolgaltatott adatstirliség azonban még korlatozott. A pozicid pontossaga
néhany méteres nagysagrendii, az adatsiiriség pedig tipikusan 1 Hz. Ennél nagyobb pozicio
pontossagot csak a DGPS (differencialis GPS) rendszerek tudnak szolgaltatni, amely
megoldas jelenleg nagy koltséggel jar. Nagyobb adatstirliséget biztositd vevok szintén
dragabbak.

E megoldasok helyett lehetséges nagyobb pozicid pontossidgot és nagyobb adatsiirliséget
elérni ugy, hogy az egyszerti, 6nall6 GPS vevd altal szolgaltatott mérési eredményeket
javitjuk mas fiiggetlen szenzorok hasznalataval. Ilyen szenzorokra lehetnek példaul sebesség,
gyorsulds, irdanyméré egységek. Ezen filiggetlen szenzorok mérései alapjan a pozicid
pontossdga novelhetd egy erre alkalmas, széles korben elterjedt allapotbecslési eljaras, a
Kalman-sziir6 segitségével.

A feladat soran ezt a problémat kell koriiljarni, majd kidolgozni egy megoldast, amely egy

pontositasat egy gyorsuldsmérd segitségével.

Fentiek alapjan a szakdolgozat keretében beliil az alabbi feladatokat kel megoldani:
- Tekintse 4t a Kalman-sziir6 allapotbecslési eljaras elméleti hatterét!
- Dolgozza ki a pozici6 becslésére szolgald allapotvaltozos leirast!

-  MATLAB kornyezetben végezzen off-line szimulacidkat, ahol vegye figyelembe a
rendelkezésre allo szenzorok tulajdonsagait, kiillonds tekintettel az eltérd
mintavételi frekvencidkra!

- Dolgozza ki az on-line algoritmust C nyelven, és implementalja az ADSP-BF537
EZKIT Lite fejlesztoi kartyan!

- A megoldas miikodoképességét valos mérési eredményekkel igazolja!
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