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الگوریتم​های مناسب سیستم​های ناوبری اینرسی در کاربردهای رباتیک

	چکیده: در این پایان​نامه مرور کلی بر لزوم ناوبری (مکانیابی) اینرسی و روش​های مرسوم آن در کاربردهای رباتیک صورت گرفته و گذشته از آن، دو نوآوری ارائه شده است: اول یک روش کالیبراسیون کم هزینه برای سنسورهای اینرسی و دوم یک روش ناوبری مبتنی بر تشخیص حالت سکون.
با گذشت زمان، در فرآیند مکانیابی سیستم​های ناوبری اینرسی (INS)، خطاهای کوچک در اندازه​گیری​ها به دلیل ناپایداری مدل خطا، به خطای بسیار بزرگی در خروجی سیستم تبدیل خواهند شد. به همین دلیل استفاده از روش​های کالیبراسیون برای از بین بردن خطاهای قابل پیش​بینی بسیار مهم است. عملاً به دلیل قیمت بسیار بالای تجهیزات دقیق مربوط به فرآیند کالیبراسیون، امکان استفاده از این روش​ها در مورد سیستم​های رباتیک که از سنسورهای ارزان قیمت MEMS استفاده می​کنند، وجود ندارد. در قسمتی از این پایان​نامه یک روش کالیبراسیون ارائه شده است که با افزایش تعداد اندازه​گیری​ها نیاز به تجهیزات دقیق را از بین برده است.
بخش اعظم این پایان​نامه به ارائۀ یک روش مکانیابی با استفاده از سنسورهای اینرسی اختصاص دارد، که در آن از تشخیص موجودیت حرکت (و یا عدم وجود حرکت)  بهره گرفته می​شود. سیستم ناوبری پیشنهادی دو مرحلۀ پیش​بینی (به صورت به هنگام) و تصحیح (به صورت منفصل) را شامل شده است. اولاً استفاده از مشخصه​های آماری داده​های شتاب برای تشخیص وجود حرکت؛ ثانیاً تعریف دو مولفۀ "باقی ماندۀ شتاب" و باقی ماندۀ سرعت" برای ارزیابی عملکرد مرحلۀ پیش​بینی و ثالثاً، ارائۀ معادلاتی که بتوان از این معیارها برای بهبود ناوبری در مرحلۀ ثانویۀ تصحیح استفاده کرد، ویژگی​های نوین این روش نسبت به روش​های معمول INS است.
استفاده از چنین روشی در کاربردهایی که حرکت برای مدت زیادی بدون توقف ادامه پیدا نمی​کند، به خصوص در مصارف رباتیک و بیولوژیکی می​تواند راه​گشا باشد. با بکارگیری این سیستم ناوبری در مکانیابی ربات​های خودگردان، می​توان با استفاده از الگوریتم​های خاصی برای پیمودن مسیر و کنترل زمان بین دو توقف پیاپی، خطای مکانیابی را تا اندازۀ دلخواه کاهش داد.
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دانشجوی گرامی:
1- پايان نامه شما بايد مطابق با فرمت جديد تهيه شده باشد. اطلاعات مربوط به اين فرمت را استاد پروژه خود بگيريد و يا به سايتhttp://ee.sharif.edu/~eeprojects     مراجعه کنيد.
2- برای اضافه شدن اطلاعات مربوط به پايان نامه شما به پايگاه داده پايان نامه های دانشکده برق ( که در سايت بالا قابل دسترسی است) لطفاً فايل WORD مربوط به چکيده را نيز تهيه کرده و همراه پايان نامه تحويل دهيد. اين فايل که نام آن شماره دانشجويی شما ميباشد بايد حاوی تمام اطلاعات موجود در جدول فوق به فارسی و انگليسی باشد.
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	Abstract: In this thesis, the necessity of using inertial navigation systems on the robotics application has been investigated glancingly. Moreover two novelties have been included: firstly, a novel and low-cost approach to calibrate inertial sensors; and secondly, a novel inertial navigation system based on correction in motionlessness.

Since of error model instability, a small error in measurements makes a huge drift in output of system, by passing the time in inertial navigation systems (INS). Therefore, using of calibration approach to vanish predictable errors will be very important. In practice because of expensiveness of calibration tools, availability of these methods in robotics application which are using Low-Cost MEMS sensors, are eliminated. A novel approach for low-cost calibration is proposed in section three of this thesis. In this approach, the necessity of high precise tools has been removed by increasing number of tests.

Proposing an appropriate INS for using in robotics application is the main part of this thesis. A new INS based on the identifying existence of motion is presented. The overall scheme consists of so-called normal and correction modes. Novel features of the proposed approach include use of statistical characteristics of the acceleration data to determine the motionless situation to define and compute “residual acceleration” and “residual velocity,” use of these residual quantities to evaluate performance of the normal mode, and provision of certain equations for navigation correction at the correction mode.  The proposed method could be helpful in applications where the robot's maneuvering does not consist of long periods of nonstop motion. In particular, error in the positioning of autonomous robots may be made small by applying appropriate algorithms to adjust the times between consecutive halts.



