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Tipologia del Trabajo: Tedrico - practica

Breve descripcion del trabajo:

Este trabajo experimental el alumno se introducira en el procedimiento de calibracién de los magnetdmetros, acelerometros
y giréscopos 3D. Estos instrumentos se usan en muchos productos reales (automoviles, terminales moviles, satélites,
telescopios, etc.). Las sefiales que devuelven estos instrumentos tienen ruido que hay que cancelar mediante algoritmos
matematicos. Se va a realizar un proceso de calibracion de los tres instrumentos que se encuentran integrados en un circuito
integrado de pequefio tamafio.

Una vez que se realice la calibracidon, se implementara un algoritmo en Python para el seguimiento de blancos en interiores
donde es muy importante conocer la ubicacion exacta de cada individuos/drones/maquinas. El posicionamiento absoluto
mediante estos instrumentos permite evitar los problemas existentes con los sistemas de posicionamiento global,
GPS/GLONASS/GALILEOQ, en interiores.

El algoritmo de seguimiento debe obtener la posicion real a partir de los datos recibidos de uso sensores inerciales (giréscopo
y acelerémetro 3D) acoplados a un elemento movil (ver fotografia anterior, donde el sensor se acopla en el pie de un
individuo). Los datos de velocidad angular y aceleracion 3D se integraran en un filtro de Kalman para corregir la deriva
asociada a los instrumentos de medida. Se proyectara la posicion estimada en un espacio 3D realizado en Python y QT como
interfaz grafico.

Objetivos planteados:

El plan de trabajo de este trabajo de fin de grado se resumiria en:

1. Lectura de la documentacion técnica de los sensores y el receptor de los datos enviados.

2. Conexidn del receptor a Python y recepcion en tiempo real de los datos medidos por los sensores.

3. Conocer los errores obtenidos de los sensores y diferentes formas de correccién de éstos.

4. Implementacion del filtro de Kalman y representacion 3D de la posicidn estimada de los blancos en el interior de un
edificio...
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Metodologia:

El alumno comenzara el trabajo leyendo la documentacion que el tutor tiene preparada donde se describen las técnicas de
modelado, simulacion y medida con los sensores inerciales (magnetémetro/acelerémetro y giréscopo). Uso del Python para

el desarrollo del filtro de Kalman y el estimador de posicién usando cuaterniones.

A modo de ejemplo, ver figura 2, se presenta una grafica 2D de la posicion estimada del blanco durante la subida
de escaleras.
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Figura 2. Ejemplo de propagacion de trayectoria de la marcha de un mévil humano subiendo las escaleras.

A rellenar sélo en el caso que el alumno sea quien realice la propuesta de TFG

Alumno propuesto: SIN ASIGNAR
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