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Sensorizacion de una moto de
competicion

| Obj etivos y Motivaciones

tenido en cuenta las normativas impuestas por la organizacion del evento.

. del sistema.

Otra de las principales motivaciones de este trabajo es hacer un sistema preciso, por tanto, se centrara en la calibracion de una
Unidad inercial de medida o IMU. También se aplicara un filtro de orientacion a la salida del sensor para poder obtener la posicion

El principal objetivo de este trabajo es la creacion de un sistema de sensores para el prototipo de una moto eléctrica de competicion

para la V Competicion Motostudent 2017-2018 realizado por EUPLA Racing Team. Para el desarrollo de este proyecto se han i =
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Calibraciones y filtro

Para la calibracion de los sensores se han aplicado los siguientes algoritmos:
- Calibracion por 6 posiciones del acelerometro
- Calibracion por 6 posiciones del giroscopio.
- Calibracion del magnetometro por ajuste de elipsoide rotada.

Una vez calibrados los sensores se ha aplicado el Filtro Madgwick, un filtro de
orientacion y compensacion para IMU. Con este filtro se calcularan los angulos
Roll, Pitch y Yaw para la orientacion del sistema en el espacio.
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Diseno electronica

La placa disefiada para este proyecto tendra las siguientes caracteristicas:
- Adafruit IMU LSM9DS1
- GPS - 11058
- Conector para conexion de sensores 12C
- Conector para conexion de sensores analdgicos
- Conector CAN Bus
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Diseno de la interfaz grafica

Se ha disefiado la siguiente interfaz grafica para el calibrado de los sensores.
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Resultados

Errores respecto al fondo de escala

del acelerometro
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Errores respecto al fondo de escala

Del giroscopio
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Conclusiones

Como se ha podido observar durante la realizacion de este proyecto, implementando una buena calibracion del acelerometro,

giroscopio y magnetometro obtenemos un sistema estable y con un error reducido a la hora de medir las magnitudes de la gravedad, velocidad

angular y campo magnético Esto nos permitira una mayor estabilidad a la hora de calcular la orientacion del dispositivo.

Aunque las calibraciones le dan una mayor solidez de lectura de la orientacion, el Yaw se ve afectado por las influencias de otros campos magnéticos

y de la rotacion en los angulos de los ejes X e Y. Como se puede ver en la grafica del comprtamiento del sistema en resultados, el filtro realiza una

correcta compensacion de estas distorsiones en la medida.
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