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Problemin tanimi

lki farkl diisiik maliyetli eylemsizlik duyucu unitesinin
(bkz. Sekil 1) yalniz basina kullanildiginda yongudim
performansinin artirilabilmesi icin olcimlerinde bulunan
hatalarin karakterize edilmesi ve karsilastiriimasi

Sekil 1. Microstrain 3DM-GX2 (solda) ve Xsens MTx (sagda)
eylemsizlik duyucu uUniteleri

Sensor hata model

‘Duyucularin 6l¢giimlerinde bulunan tipik hatalar: yanlilik
hatasi (b,,,) , 6lcekleme katsayisi hatasi (S.,.) ve hizalama
hatalaridir C; veC; ) [1].
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Hata modellenmesinde kullanilan yontemler

Klasik yontemler [1]

‘Gercek uygulamadan

Yeni nesil vontemler [2

‘Gercek uygulama sirasinda

once yada oncesinde

‘Referans sinyaller ‘Duyucularin el ile hareket
uygulanmasi ettirilmesi

*Yuksek maliyet ‘Ucuz

‘Basit parametre tanima
algoritmalari

Karmasik parametre
tanima algoritmalari

Yapilan testler

‘Uniteler Acutronics firmasinin 3 eksenli ucus hareket
simulatorune (UHS) (bkz. Sekil 2) takilmis ve UHS belirli
acisal pozisyonlarda bir slire boyunca
konumlandirilarak veri toplanmistir (bkz. Sekil 3).

Sekil 2. UHS’ye monte edilmis Uniteler
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Sekil 3. lIvmeolcerlere uygulanan sinyal setleri

Onerilen yontem

‘lvmeolcer:
*hata=) (Olclilmesi gereken yercekimi ivmesi — kalibre
edilmis duyucu olcumleri)
*en klicikleme: Levenberg- Marquardt algoritmasi [3].

‘Donudicer: Anlhik acisal hiz bilgisi bulunmadigi icin
farkh bir hata fonksiyonu ve en kuicuikleme algoritmasi
*hata=) (gerceklestirilen acisal pozisyon - kalibre
edilmis duyucu olciumlerine gore hesaplanan acisal
pozisyon)
*En kluclukleme: parcacik suru optimizasyonu [4]

Deneysel sonuclar

Microstrain y axis before calibration MIcrostrain y axis atter calbration
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Sekil 4. Ornek bir ivmedlcerin 6nce ve sonraki 6lciimleri

T Microstrain Xsens

lvmeodlcer Donudlcer lvmeolcer Doniidlcer
Kalib. oncesi 60.17 12.09 22.34 16.91
Kalib. sonrasi 9.30 0.64 7.56 0.68

Sekil 4. Ornek bir ivmedlcerin 6nce ve sonraki 6lciimleri

Sonuc

‘Referans acisal hiz bilgisi olmadigl icin Onerilen
algoritmanin basarili oldugu gorualmustiir. Bu algoritma
yeni nesil yontemlerle kullanilabilir.

*Karsilastirma:
‘lvmedlcer: Xsens ¢ok daha iyi
*DOonuolcer: Microstrain biraz daha iy
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