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A feladat célja

* Mikrokontrollerek alkalmazasanak illetve

funkcidinak megismerése

e Kilonbozo interfésszel rendelkez6 eszkozok
illesztése mikrokontrollerhez

* Az okosorak néhany funkciojanak megvalositasa
mikrokontroller segitségével



* Mikrokontrolleres rendszer megismerése

 GPS modul illesztése mikroprocesszorhoz

» Egyszer(sitett Kalman-sz(ré megvaldsitasa /
szimulacio

» GPS adatok feldolgozasa Kalman-szirdével
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asmeres

Gyorsu

* Analog gyorsulasmérd
* A mért értékben megjelenik a gravitacio

* Lehetséges megoldas: exponencialis szlrd
alkalmazasa



Exponencialis sz(rd
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Kalman-sz(Qro
* Mozgo, dinamikus rendszerek allapotanak becslése
* Fizikai modell + zaj modell + mérési eredmények

* Rekurziv két lépés:
* Az el6z6 adatok alapjan a jelenlegi allapot becslése
e A becsult allapot frissitése a mért adattal



Modellek

e Fizikai modell:
© Xpi1 = X + X * dt + %a + (dt)? - pozicid
Xk+1 = Xp + a * dt —sebesség
* Ez alapjan poziciot és a sebességet becsuljuk

* Megfigyelési modell:
e 7, = |1 0] * x;, + vy
* A poziciot mérjuk, de a mérés zajos
* v}, azaj, modellje szintén Gauss eloszlasu
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Merés exponencialis szUro
alkalmazasaval
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Osszefoglalds

* Elvégzett feladatok:

* GPS és gyorsulasmérd szenzorfuzio

* Exponencialis sz(ir6 megvaldsitasa

e Sz(ir6 szimulacido MATLAB-bal, megvaldsitas mikrokontrolleren
* Lehetséges folytatas:

e A pozicio és sebesség adatok feldolgozasa
aktivitasméréshez

* Gyorsulasmeéro és giroszkop egylttes hasznalata
* Tovabbi aktivitasméro periféridk illesztése (pl.
pulzusméro)





