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GNSS alkalmazasa az automatizalt
monitoring rendszerekben

Kecskemeti Mate



Mi az Ulyxes?

»Az Ulyxes egy nyilt forraskodu projekt a
robot meroallomasok es egyeb
helymeghatarozo szenzorok vezerléesere
valamint a meresi eredmenyek internetes
terkep alapu publikalasara.”

Forras: Ulyxes rendszer honlapja



Teszt kornyezet kialakitas

= Bluetooth technologia
implementalasa

» GNSS labor- es kulteri tesztelese
(nmea._collect.py)

» Mar meglevo alkalmazasok
tesztelese a robot
merdallomosokhoz (robotplus.py,
coomaker.py)
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Komplex teszteles






Feldolgozas
(automatizaltan)

lc; clear all; close all;

kmeresi adatok levalogatasa

ata = dlmread("out_coo.csv", ",");
points = unique(data(:,1));
pieces_temp = histc(data,points);
pieces = pieces_temp(:,1);

X Mérééllomés éS a GNSS ime = dlmread("time.txt");
meresek feldolgozasa €s et

last = sum(pieces(1:k));

L] r ry
int = data(first:last,:);
megjelenltese Bl I S
/ k . I for i = 1:length(one_point)
MATLAB/O ¢ points(k) = one_point(i,1
ctave szkripttel EECETERECEEES
. ” temp(i) = one_point(i,4) - one_point(1,4);
automatizaltan plot (L, tem (1), "o-r");
hold on;
text(i,temp(i)-8.8805,num2str(time(i)))
xlabel ("mérés szama");
o D < ylabel (“"magassag [m]");
n P<i |<i im = intf("%d szam t robot mérdallomdssal mért aga" ,points(k));
amera mereselne iigle ?E:ﬂ, szami pont robot mérdillomassal mért magassaga",points
” hgld an;
elvetése
endfor
fit = splinefit(h,temp,15);
val = ppval (fit, h);
plot(h, (val - val(1)));
hold on;
ndfor




redltiv magassag [m]

1001 szamu pent robot merdallomsassal mért magassaga
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relativ magassag [m]
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1001 szamu pont GNSS meresei

130000

133000
méeres ideje [49ppmm]
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= Szintezés
= Manualisan

= GNSS

= Nyers mérések
utéfeldolgozassal (3 db + 1
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» Robot mérdallomas

= 2 db, automatizalt mérés
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= 3 kamera meroallomas
okularjara rogzitve

= Egy teherallas merése,
nehézsegek B




December 14-1 méres feldolgozasa

5-0s szamu pont fuggoleges elmozdulasai GNSS alapjan



Elmozdulas [cm]

5-6s szamu pont elmozdulasa template matching és Aruco azonositas alapjan
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» % Template matching
¥ Aruco
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Eredmenyek

Magassaqg valtozas [m

Pontszam Szintezes Merdallomas |GNSS Kamera
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Meroallomassal szembeni eltéréesek [m]






Koszonom a figyelmet!



