Exjobbsforslag MTi-G

Introduktion

SLU och Institutionen for datavetenskap samarbetar i ett projekt gillande uppskattning av skogliga parametrar
med stereofotogrammetri pa markniva. I arbetet anvinds en kamerarigg med flera kameror for att kunna skapa en
3D-modell av skogsomrédet, och direfter i denna modell berdkna tridens brosthdjdsdiameter och position, samt
artbestimma dessa. Berékningen av modellen skulle kunna forenklas mycket med god kinnedom om kamerariggens
position och riktning da respektive bildset dr taget. Dessutom é&r det nskviért att trddens positioner kan georefereras
for att kombinera markfotodatat med trddkartor fran flygfotografering eller laserscanning av omréadet. For att
registrera riggens position och riktning har ett troghetsnavigeringssensor (IMU, inertial measurement unit) med
GPS, MTi-G inforskaffats.

Uppgift

MTi-G kan logga sévél radata fran GPS och troghetsnavigering som filtrerat data dér enhetens position och hastighet
berédknats genom kombination av rddata och filtrering. Medlevererad programvara ér fraimst avsedd for att MTi-G:n
skall registrera rorelse hos ett fordon eller flygplan, och vid stillastaende eller 1ag hastighet uppstér stora problem
med drift i systemet. Med GPS-st6d ér driften vid stillastdende i skogsterrdng inom ett par meter, men utan GPS-
stod kan troghetsnavigeringen driva mycket pé kort tid till foljd av osékerhet i bestimning av gravitationsriktningen.
Dirfor finns det behov av forbittrad signalbehandling av GPS- och troghetsdata som ger hog noggrannhet vid
stillastdende och vid l14ga hastigheter. Kalman-filtrering av tidsseriedata dr en metod som har potential att fungera
bra. Mojligheten finns att anvidnda en synkroniseringssignal fran kamerorna i riggen. Synkroniseringssignalen anger
nér bilder tas och riggen dédrmed é&r relativt stillastdende. I examensarbetet finns mojlighet till teoretisk fordjupning
inom fysiken bakom troghetsnavigering eller signalbehandlingsmetoder av troghets- och GPS-data.

Mer information

http://www.xsens.com/en/general/mti-g

http://en.wikipedia.org/wiki/Kalman_filter

http://en.wikipedia.org/wiki/Inertial navigation system

Forvantat resultat

Examensarbetet forvintas resultera i ett program, formodligen i Matlab, som .
givet en fil med utdata fran MTi-G berdknar enhetens absoluta position och riktning vid givna tidpunkter.
Tidpunkterna kan vara angivna med ndgon form av synkroniseringspuls i indatat, alternativt i separat fil med
tidpunkter. Utdver detta skall arbetet, inklusive teoretisk del, dokumenteras i sedvanlig exjobbsrapport.
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Krav pa exjobbare

Giérna teknisk fysiker eller datavetare
God programmeringsvana, girna i Matlab
Goda kunskaper i linjér algebra, motsvarande kursen i Matrisberdkningar med tillimpningar (kurskod
SDA002).
e Intresse for hardvarunira arbete
Kunskaper inom signalbehandling och tidsserie-analys &r dnskvart.

Tidpunkt

under lasaret 2011-2012

Uppdragsgivare

Institutionen for datavetenskap, Umeé universitet, i samarbete med Institutionen for skoglig resurshushéllning, SLU.

Kontakta
Niclas Borlin, datavetenskap, 090-786 68 32, niclas.borlin@cs.umu.se.



