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چکيده

هدف از اين پروژه تعيين موقعیت یک شناور با استفاده از سيستم مکان يابی جهانی (GPS) با دقت بالا  بوده است.

کميت های مطلوب عبارتند از : موقعيت جغرافيايی – راستای شمال و سرعت شناور.

در حقیقت به منظور افزایش دقت از حسگرهای غیر اینرسی استفاده شده است که GPS از این دسته است. حسگرهای غیر اینرسی دارای سرعت پاسخ پایین تری نسبت به حسگرهای اینرسی هستند اما به دلیل اینکه سرعت شناور در مقایسه ی با آن به مراتب کمتر است اشکالی ایجاد نخواهد کرد.

علاوه بر این راهکارهایی نیز به منظور بهبود عملکرد سیستم مد نظر بوده است که شامل روش Dead Reckoning ,Carrier Phase  می باشند.

روش Dead Reckoning مبتنی بر مفهوم فیلتر کالمن بوده و از حسگرهای دیگری به منظور ترکیب داده های گوناگون بهره می برد.

روش Carrier Phase  نیز بر اساس پدیده ی دوپلر است و از اختلاف فاز برای اندازه گیری ها سود می برد.

واژه های کلیدی

1-تعیین راستای شمال              2-ناوبری                     3-GPS                      4-NMEA
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