m OBHAJOBA DISERTACNI PRACE

B Seznameni s obsahem prace

Snimani a zpracovani Gdaju
lokalizace dopravniho
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m CILE DISERTACNI PRACE

B \/ymezeni problému

m Technicka diagnostika vozidel
m jednoducha a operativni priprava zkouseného vozidla
m nelze provadét zadné zasahy do konstrukce vozidla

m neni mozné pouzivat nestandardni zpUsoby pfipojeni
meériciho zarizeni k vozidlu

m Analyza nameérenych velicCin

jednoduché vyhledani duleZitych okamzikd
moznost detailni analyzy vybrané situace
nacditani a ukladani riznych typl souborl
otevrenost a rozsiritelnost programového reseni
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m CILE DISERTACNI PRACE

B Pouzité merici zarizeni

Inercialni mérici jednotka MBox 2
(Strapdown Inertial Navigation System)

Snima zrychleni a Uhlové rychlosti ve
trech ortogonalnich osach

Zaznamenava na pameétovou Z T
kartu CompactFlash
X
\ I
Vyvinuto na Ustavu konstruovani v rdmci spoluprace
s Ustavem soudniho inzenyrstvi VUT v Brné y{_ A J
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m CILE DISERTACNI PRACE

m Souhrnny prehled cilu

Obecna metodika autonomni rektifikace
inercialni mérici jednotky

Postup rekonstrukce pohybu vozidla a jeho
karosérie ze zaznamenanych signald

Model integrace inercialniho méfriciho systému
s globalnim polohovacim systémem
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Navrh a implementace analytického software
pro detailni rozbor zkoumaného pohybu
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s SNIMANI POHYBU

m Uvazované souradné systémy
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s SNIMANI POHYBU

m Rektifikace inercialni jednotky

Pfiklad nedeterminovaného zpusobu
umisténi mérici jednotky ve vozidle

Bez rektifikace by byl signal
interpretovan tak, ze
vozidlo neustale zrychluje,
coz by se pri rekonstrukci
projevilo nedmérnym
nardstem jeho rychlosti

PGvodni zdznam

Rektifikovany zaznam
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s SNIMANI POHYBU

m Teplotni drift gyroskopu

Navrh zafizeni pro kalibraci snimaéu Ghlovych
rychlosti na bazi otacek synchronniho motoru

1=

Gyroskopy pouzité
v mérici jednotce se

projevuji vyznamnou —— Uhlova rychlost
zavislosti klidového Teplota
vystupniho napéti Poly. (Teplota)

na okolni teploté
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m REKONSTRUKCE POHYBU

m Signaly inercialni mérici jednotky

fa g4 (iSstav
konstruovani
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m REKONSTRUKCE POHYBU

B [ntegrace inercialni jednotky a GPS

Signaly inercialniho navigacniho
systému (INS) jsou kombinovany

s globalnim polohovacim systémem
(GPS) zarazenim Kalmanova filtru
do procesu rekonstrukce pohybu
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m REKONSTRUKCE POHYBU

m \/ystupy bézného GPS prijimace

fa g4 (iSstav
konstruovani
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m REKONSTRUKCE POHYBU

m \Vystupy Kalmanova filtru

fa4 Uistav
konstruovani
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m ANALYTICKY SOFTWARE

B Programoveé moduly aplikace

Rozsireni pro spravu

pouziva

vysledkt méreni

rozsiruje

Podplrna knihovna
pro diagnostiku vozidel

=

specializuje

S| Prohlizec
diagnostickych signalu

rozsiruje
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Podplrna knihovna
pro zarizeni MBox
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m ANALYTICKY SOFTWARE

m Prohlized¢ diagnostickych signalu
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m OBHAJOBA DISERTACNI PRACE

B Zaveérecné shrnuti

m Byla stanovena metodika rektifikace a interpretace
s (o) 7 s ’ vVvV. 7 w7 ’
vystupu nizkonakladového mericiho zarizeni

m Byl sestaven postup integrace tohoto zarizeni jakozto
inercialniho navigacniho systemu (INS) s globalnim
polohovacim systémem (GPS)

m Byl navrzen otevreny a rozsiritelny analyticky software,
ktery umoznuje detailni analyzu zkoumaného pohybu

m Byla ovéFena pouzitelnost vystupu levnych a snadno
aplikovatelnych méricich zarizeni pro Ucely technickée
diagnostiky dopravnich prostfedkd
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