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Entwicklung einer Methodik zur Kompensation des Sensordrifts

einer inertialen Messeinheit

Wie bei jedem Sensor, entstehen auch bei einem IMU (inertial measurement unit)
Messfehler, welche die Messdaten verfalschen. Da ein IMU keine absoluten Positionen und
Orientierungen messen kann, mussen diese durch Integration berechnet werden. Hierbei
fuhren Messfehler und die Integration zu einem wachsenden Fehler (Sensordrift), da auch
Fehler in die Integration eingehen. Um diesen Fehler zu kompensieren gibt es diverse
Methoden, die unterschiedliche Vor- und Nachteile aufweisen. In dieser Arbeit soll anhand
der nachstehenden Arbeitsschritte eine Methode umgesetzt werden:

e  Recherche und Einarbeitung in Methoden zur Kompensation von Sensordrift

e  Entwicklung einer/mehrerer identifizierten Methoden

e Implementierung in MATLAB/Simulink zur Verifikation und Validierung

e  Erprobung durch Implementierung auf einen Mikrocontroller
e Verfassung der technisch-wissenschaftlichen Dokumentation

Abbildung 1: Beispiel eines Sensordrifts bei
Winkel in Grad Gier-Winkel ungfiltert
03 einem in Ruhe liegendem IMU-Sensor
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Die Projektarbeit beinhaltet viele Freiheitsgrade, was kreatives und individuelles Arbeiten
ermdglicht und fordert. Dariber hinaus kann der Rahmen der Arbeit und somit auch der
Umfang an ihr jeweiliges Projekt bzw. Abschlussarbeit angepasst werden. Die Details dafur
wuirden wir mit Thnen in einem personlichen Gesprach erarbeiten.
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