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GPS vevé pontositasa gyorsulasmérovel és Kalman-

szurdvel
Onall6 labor feladat tartalmi dsszefoglald
2008

A feladatom egy viszonylag olcson beszerezhetd GPS vevd (Globalsat BR-
355) pontositasa volt. A feladathoz adott volt az Analog Devices
gyartmanyu ADXL202 2-dimenzids gyorsulasmérd.

Az 6nallo labor sordn visszafejtettem a gyorsulasmérd kezeldi feliiletének
LabVIEW forraskodjat, ebbdl megtudtam az adatlekérdezés modjat ¢és
értelmeztem a kiildott adatokat. A feladat soran a GPS vevd 4ltal mért
értékeket, melynek mintavételi frekvencidaja 1 Hz, interpoldlnom kell a
gyorsulasmérd mintavételezési  frekvencidjanak megfeleléen. Meg
oldottam a koordinatatranszformacié probléméjat (a gyorsuldsmérd
koordindta-rendszere nem egyezik meg a legtobb esetben a fdldrajzi
koordinatarendszerrel), és megvalositottam PC-s MATLAB kornyezetben a
fizikai torvények alapjan felépitett rendszermodellt, a diszkrét idejt,
rekurziv Kalman-szir6t és az ahhoz sziikséges cirkuldris buffert ¢és
kovariancia szamitd algoritmust.

Tovabbi fejlesztési lehetdség a pontositds mintavételezés idejében torténd
szamitdsa (online mo6d). A gyorsuldsmérd pontossagat is lehetne javitani a
magassagkiilonbségbdl. A gyorsulasmérd értékeit sziirni is kell, ezen az
eljarason is lehetne javitani (a jelenleg magvalositott algoritmus
feliilateresztd szlirést és atlagoldst tartalmaz). A GPS vevd is tartalmaz
pontossagra vonatkozdé adatot (HDOP, azaz Horizontal Dilution Of
Precision), a sulyozas sordn ez is

figyelembe vehetd. A A
megvalositott algoritmus akar
beagyazott kornyezetben is

futtathat6, megvalosithaté (nC,
DSP, FPGA). A Kalméan-szlirének

létezik egy specialis Steady State, st
azaz 4allandésult allapota, enneck P S
alkalmazhatdsdga is e h

megvizsgalando6 a tovabbiakban.



