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Filtracja dynamiczna w okreslaniu polozenia obiektu latajgcego

W uktadach nawigacyjnych szczegoélnie dla potrzeb automatycznego sterowania
bezzatogowych obiektow latajacych znaczenie kluczowe ma umiejetnosé doktadnego wy-
znaczenia polozenia obiektu latajacego [4]. Zazwyczaj w tego typu rozwiazaniach wyko-
rzystuje sie pomiary dokonywane za pomocg gyroskopow i przyspieszeniomierzy. Jakosé
pomiaréw w tym przypadku nie tylko zalezy od klasy uzytych czujnikéw pomiarowych,
ale w gtéwnej mierze od uktadu eliminacji wplywu drgan konstrukcji nosnej obiektu
latajacego (napedzanego zazwyczaj silnikiem spalinowym). Wplyw tych drgan mozna
ogranicza¢ w sposob mechaniczny poprzez zamontowanie réznego rodzaju amortyza-
toréw, podktadek filtrujacych itd., a mozna réwniez staraé sie go ograniczaé¢ poprzez
budowe réznego rodzaju filtréw.

W pracy zaprezentowano wykorzystanie metody filtracji dynamicznej, znanej row-
niez pod nazwa filtru Kalmana ([3], [5]) do okre§lania polozenia obiektu latajacego,
jakim byt model spalinowy helikoptera. Czujnikami pomiarowymi byty dwuosiowe czuj-
niki przyspieszenia ADX1.210 [1] oraz gyroskopy ADXRS300 [2] firmy Analog Device.

Metoda filtracji dynamicznej jest jedna z najpopularniejszych metod estymacji sta-
tystycznie optymalnej stosowanych do wyznaczania pomiarowo niedostepnych zmien-
nych procesowych, na podstawie znajomosci biezacych wartosci wielkosci pomiarowo
dostepnych oraz znajomosci modelu matematycznego wiazacego obie te grupy wielkosci.
W zwiazku ze znaczna komplikacja rozpatrywanego obiektu, jakim jest model spalinowy
helikoptera, i biorac pod uwage fakt, ze dynamika tego obiektu jest silnie nieliniowa,
w pracy zaproponowano pewng modyfikacje metody filtracji dynamicznej na potrzeby
rozpatrywanego zagadnienia.

W pracy przedstawiono zaréwno wyniki teoretyczne, jak réwniez wyniki z ekspe-
rymentow doswiadczalnych.
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Poréwnanie nawigacji inercyjnej z DGPS

W uktadach nawigacyjnych od wielu lat powszechnie stosowane sa inercyjne ukta-
dy nawigacyjne [2]. Dzialanie ukladéw nawigacji inercjalnej oparte jest na pomiarze
przyspieszen, na podstawie ktoérych wyznaczane jest przemieszczenie obiektu w ukta-
dzie wspélrzednych. System GPS (globalny system lokalizacji) [1] spelnia odwieczne
marzenia o mozliwosci okreslania pozycji w kazdym miejscu Ziemi, bez wzgledu na wa-
runki atmosferyczne, przez 24 godziny na dobe. Jest on uktadem biernym, oznacza to,
ze sygnat nadawany jest jedynie przez satelity, a jedynym urzadzeniem uzytkownika
jest odbiornik takich sygnatow. Niestety jak kazdy system jest on obarczony pewnego
rodzaju btedami [3]. W celu ograniczenia wplywu tych bledéw na pomiar wprowadzo-
no réznego rodzaju systemy roznicowe (DGPS), ktére w réznym stopniu pozwalaja na
eliminacje tych bledow.

Wraz z rozwojem i popularyzacja systemoéw nawigacji satelitarnej zaistniata po-
trzeba poréwnania tego typu rozwigzan. Prezentowana praca probuje odpowiedzie¢ na
pytanie, jaka klasa urzadzen jest wymagana w celu uzyskania okreslonej doktadnosci
pomiaréw. Prébuje ona réwniez odpowiedzie¢ na pytanie, jak optymalnie lub czasami
suboptymalnie dobiera¢ uktady nawigacyjne ze wzgledu na dokladno$é¢ pomiaru czy
koszty takiego rozwiazania.
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Matematyczne metody identyfikacji polozenia obiektu
w obrazie cyfrowym

Automatyczna identyfikacja obiektéw znajdujacych sie w obrazach jest trudnym
zagadnieniem. Ludzkie oko i umyst sg wcigz daleko lepszym i bardziej uniwersalnym
narzedziem identyfikacji niz jakikolwiek istniejacy dzis algorytm komputerowy. Wigk-
szo$¢ z wykorzystywanych metod pozwala na rozréznianie jedynie bardzo ograniczonej
klasy obiektéw [3].

Identyfikacja i $ledzenie poruszajacego sie obiektu polega na ustaleniu toru i sposo-
bu ruchu obiektu na podstawie sekwencji kolejnych obrazéw (klatek) przedstawiajacych
ten obiekt w ustalonych odstepach czasowych ([1], [2]). Najczesciej sa to przyjete w sys-
temach wizyjnych odstepy 1/25 lub 1/30 sekundy. W réznorodnych zastosowaniach
istotne jest okreslenie ruchu obiektu ze wzgledu na specyficzne aspekty tego ruchu.
W niektérych aplikacjach wystarczajace jest odtworzenie trasy obiektu na dwuwymia-
rowej powierzchni obrazu, w innych odtwarzana jest trasa w przestrzeni tréjwymiarowej
na podstawie dwuwymiarowych obrazéw. Dodatkowymi zagadnieniami utrudniajacymi
identyfikacje jak rowniez $ledzenie obiektéw poruszajacych jest wzajemne przestanianie
sie¢ obiektéw oraz zmiana sposobu oswietlenia obiektu znajdujacego sie w ruchu.

W pracy przedstawiono matematyczna metode identyfikacji i Sledzenia zadanego
obiektu w obrazie pozyskiwanym z kamery cyfrowej umieszczonej na obiekcie zmienia-
jacym swoja lokalizacje. Metodami stosowanymi w pracy byta analiza matematyczna,
symulacja komputerowa oraz weryfikacja eksperymentalna. Zaproponowany algorytm
rozwigzania doskonale sie nadaje do identyfikacji prostych ksztaltéw geometrycznych
jak réwniez przy doborze odpowiednich parametrow, jest rowniez, jak pokazaly ekspe-
rymenty, skuteczny dla pewnych bardziej skomplikowanych struktur.
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