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OBJETIVOS \ METODOLOGIA \
< Estudiar métodos de fusion de datos y aspectos % Investigacion previa del entorno tecnoldgico.
relacionados con la obtencion de parametros de < Analisis de articulos, tesis, libros, informes...
navegacion, empleando una Unidad de Medicion < Estudio y andlisis especifico de sensores y bases tedricas
Inercial (IMU) y de un Sistema de Posicionamiento sobre las que se apoya el trabajo.
Global (GPS). < Implementacion de capa software en LabVIEW.
s Extraccion y compendio de los resultados obtenidos.
< Implementar un sistema de navegacion con estos < Comentario de las conclusiones y puntos de vista extraidos.

_ somores. AN p

HARDWARE > SOFTWARE > VERIFICAR

eBuscar y ePreparar el e Comprobar Obtener eProgramar e Solucionar e Desarrollar e Desarrollar e Desarrollar
seleccionar. entorno componentes informacion adquisiciony  problemas de un filtro de sistema de interfaz con
e Informacion software hardware bruta de los salvado de comunicacion  Kalman navegacion informacion

del fabricante sensores datos eProcesar la  =Cambiar de inercial atilde
e Salvar datos informacion sistema de navegacion

para pruebas eCalibrar referencia
sensores
N N
RESULTADOS ENSAYOS
+ Calibracion de acelerometro MEMS. » Microcontrelador Teensy 3'2\

% Sistema de navegacion inercial con GPS desacoplado.

s Posicion GPS en metros filtrada (Filtro de Kalman).
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geografica conocida, distintas
velocidades y direcciones. /

N

CONCLUSIONES

N\
% Sensores inerciales MEMS son economicos Yy reducidos, pero sufren grandes errores (sesgos,
factores de escala y grandes errores de instalacion). Calibraciones son necesarias y efectivas.

% Integracion INS/GPS permite observar caracteristicas que no es posible obtener con un sensor de [¥%
forma individual (posicidon, velocidad, aceleracion, angulos de navegacion, orientacion). ;

+ Filtro de Kalman suaviza y mejora la trayectoria para el GPS.

% Construccion de sistema de navegacion genérico de estructura clara, sencilla y abierta facilitando
la modificacion de la programacion y la construccion o adicion de capas.

* ldentificacion de puntos que abarcar y considerar para disefiar e implementar un INS apoyado por
&un receptor GPS. Aportando una base de estudio sobre la que apoyar futuros trabajos. /




