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Problemin tanimi

olki farkh diisiik maliyetli eylemsizlik duyucu {initesinin
(bkz. Sekil 1) mutlak algilama sistemleriyle (Orn. kuresel
konumlama sistemi (KKS), lazer gibi) beraber
kullanilabilmesi [1] icin Olciumlerinde bulunan gurultiu
sinyallerinin karakterize edilmesi ve karsilastiiimasi

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

Stokastik hatalarin modellenmesinde kullanilan
yontemler

*Sabit bir sinyal girisi icin duyucu Olciimi: sicakliga
baglhh sapma hatasi + nicemleme gurultisii + sapma
kararsizligi + beyaz gurulti + rasgele yurayus guraltisu
+ rampa gurultusu [2].

lki adiml gurultu karakterizasyonu:

1. En kucuk kareler yontemi ile sicakliga bagl sapma
hatasi kompanse edilir .

2. Allan varyans (AV) [3] yontemi kullanilir [4].
*Tipik AV grafigi Sekil 2’de verilmistir. [2]
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Sekil 2. Duyucu unitelerin olciim gurultalerinin tipik AV egrisi.

Onerilen yontem

*Farkl gurultu sinyallerinin ve sapma hatasinin timlesik
etkisi ARMA (4,5) bir sistem olarak modellenebilir [5].

*Sistem katsayilari ve sapma hatasi en buylk olabilirlik
kestirimine (EBOK) gore beraber tahmin edilebilir.

*EBOK icin parcacik suru optimizasyonu (PSO) ve artan
gradyan (AG) yontemi kullaniimistir.
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Deneysel Sonuclar

lki duyucu unite 4 farkh giinde 12 saat boyunca sabit
bir platform uUzerinde konuslandirilarak, es zamanl
olarak 100 Hz’te veri toplanmistir.

‘EBOK ve AV yontemleri uygulanmistir.
Olciimlerde yalnizca sicakhiga bagh sapma kararsizlig

+ beyaz gurultt + rasgele yuruyus gurultiusiinden
bulundugu tespit edilmistir.

*EBOK tahmin dogrulugu >> AV tahmin dogrulugu

Yalnizca 6 dk’lik ornek seti kullanilarak EBOK i1le daha
basarili tahminler yapilmistir.

‘EBOK icin 6 dk’lik, AV icin 12 saatlik veriye dayal
tahminleri baz alan toplam sire karsilastirmasi icin bkz.
Tab lo 2

xSens PSD of 15 z acc. xSens AD of 1%t z acc.
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Sekil 3. Farkli yontemlerle elde edilen stokastik modelleme sonuclari.

Microstrain AV EBOK PSO_EBOK AG

Olabilirlik degeri -3.000x108 1.516x107  1.508x10°

Xsens AV EBOKPSO EBOK AG

Olabilirlik degeri -1.99x108 1.474x107 1.474x10°

Tablo 1. Farkli yontemlerle elde edilen stokastik modelleme
sonuclari.
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Toplam siire 43203 1080 1800

S
'{’azlo 2. Veri toplama ve islemeyi iceren siire karsilastirmasi.

Sonuc

‘EBOK ile daha az veri toplanarak model
parametrelerinin daha dogru bulunabildigi goralmustir
(bkz. Tablo 1 ve 2).

*Xsens lunitesinin stokastik kararliliginin daha iyi oldugu
ve daha az gurulta barindirdigi goralmustur.
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