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Prazise Lageschatzung fur
Quadrokopter mit Hilfe von
Inertialsensoren.

Zur stabilen Regelung von Quadrokoptern ist
eine gute Schatzung der Orientierung im
Raum unverzichtbar. Daflr stehen i.d.R.
Inertialsensoren, also Gyroskope und Be-
schleunigungsmesser, sowie Magnetfeldsen-
soren zur Verfugung.

Aktuelle Anséatze fusionieren diese mit Hilfe Abbildung1:Einer unserer Quadrokopter
. . . der neuesten Generation

eines Erweiterten Kalman-Filters unter der

Annahme, dass die GroRe der gemessenen Beschleunigung der Schwerkraft

entspricht und nach oben zeigt. Dies ist eine gute N&herung, so lange der Ro-

boter nicht stark beschleunigt. Bei schnellen Flugmandvern trifft diese aller-

dings nicht mehr zu.

Ziel dieser Arbeit ist der Vergleich der Genauigkeit eines klassischen mit ei-
nem erweiterten Ansatz zur Lageschatzung in Simulationen sowie deren Eva-
luation anhand experimentell gewonnener Daten unserer Quadrokopter. Es
soll untersucht werden, unter welchen Bedingungen die Berlicksichtigung
extrinsischer Beschleunigungen lohnenswert ist. Zuletzt soll das bessere Sys-
tem auf der IMU unserer Quadrokopter in C im-
plementiert werden.

Anforderungen:

e Grundlegende Kenntnisse der Statistik und
Robotik.

e Erfahrung in der Auswertung von Messda-
ten und Programmierung mit MATLAB
oder Python _ o

Abbildung 2: Die in unseren
e Grundkenntnisse der Programmierung in C Quadrokoptern verwendete IMU mit
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