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Einleitung

Die Fraunhofer-Technologie-Entwick-
lungsgruppe TEG entwickelt seit mehre-
ren Jahren Systeme und Lésungen auf
dem Gebiet der inertialen Objektverfol-
gung und Navigation unter Verwendung
von low-cost Inertialsensoren. Diese
Sensoren messen die Beschleunigung
und die Rotation eines Koérpers relativ
zu einem Bezugssystem. Damit ist eine
Lokalisierung und eine Verfolgung des
Objekts sowie eine Zielberechnung und
-fihrung méglich.

Folgende Probleme der Inertialsensorik
stellen die Experten der Fraunhofer TEG
vor neue Herausforderungen:

B Die Positionsmessung mit Interial-
sensorik ist nur kurzzeitig genau.

m Inertiale Sensoren haben eine Drift
im Nullpunkt.

m Die Korrektur von Positionsfehlern
macht einen weiteren Sensorinput
oder ein hinterlegtes dynamisches
Systemmodell erforderlich.
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Zielsetzung

Ziel der Experten der Fraunhofer TEG

ist die Steigerung der Genauigkeit iner-
tialer Sensorik sowie der Ausgleich von
Sensorfehlern. Dazu nutzen die Forscher
die Sensorfusion, also das Zusammen-
fihren und Kombinieren von verschiede-
nen Senorsignalen zu einem Gesamtbild.
Dabei folgen sie dem Prinzip, dass der In-
formationsgehalt der kombinierten Wer-
te groBer ist als die Summe der einzeln
betrachteten Messwerte. Hierbei liefert
die Kamera komplementdre und lang-
zeitstabile Messwerte (z.B. feststehen-
de Merkmale im Kamerabild), wahrend
die Inertialsensorik hochdynamisch Be-
wegungen exakt erfassen kann. So kann
auch ein Stillstand oder nur sehr langsa-
me Bewegungen sicher und prazise ge-
messen werden.

[ ]
Vorgehensweise
Die Idee der Fraunhofer TEG war es,

Inertialsensorik (IMU) und optische
Sensorik mittels Kamera zu kombinieren.
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Abb. 2: Struktur des kameragesttzten inertialen Navigationssystems
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Abb. 4: Algorithmus des kameragestiitzen Naviga-
tionssystems
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