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A Capitolul 1
Imbunatafirea preciziei senzorilor inertiali prin utilizarea
structurilor de control inteligent

imbunatatirea performantelor unui accelerometru miniaturizat
Cu reactie magnetica
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Noua schema functionala a accelerometrului .
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Modelul Matlab/Simulink al accelerometrului utilizind controlerul fuzzy



Capitolul 1

Pentru un sistem cu doua intrari si o iesire, regula fuzzy are forma:

“daca (x, este 4) st (x, este B) atunci y=f(x,,x,)”,
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Tesire

Capitolul 1
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Suprafata sub comanda fuzzy



ANALIZA COMPARATIVA

Simulari numerice
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Raspunsul indicial:
fuzzy n raport cu raspunsul clasic

S-a obtinut o imbunatatire a timpului de raspuns
de aproximativ 153 de ori!

Test calitativ al noii arhitecturi
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Raspunsul in timp
in cazul aplicarii unei
acceleratii de tip treapta
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Studiu numeric comparativ

1) coordonatele vehiculului obtinute prin metoda teoretics x =1.525 m;

,=1.5248065m;

2) coordonatele vehiculului din simularea numerica a arhitecturii cu controler fuzzy X,

3) coordonatele vehiculului de la simularea numerica a arhitecturii clasice X, ../ = 1.5232985 m.

2
£,.,=126810"%
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Erorile relative de pozitionare care apar in cele doua cazuri:

g =0.1115%

classical
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Imbunatiti

tirea performantelor unui accelerometru miniaturizat cu

tunelarea electronilor
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Schema de functionare
a unui accelerometru cu tunelare de electronilor
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ANALIZA COMPARATIVA

Simulari numerice
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S-a obtinut o imbunatatire a timpului de raspuns

de aproximativ 160 de ori!
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Test calitativ al noii arhitecturi

1) Coordonatele vehiculului prin metoda teoretica X, = 123.5. 1()‘4 m;

2) Coordonatele vehiculului de la simularea numerica a arhitecturii incluzand controlerul fuzzy
X fizzy =123.5000208 - 107 m;

3) Coordonatele vehiculului de la simularea numerica a arhitecturii clasice
Xojassieas = 123.50021-10* m.

4) Erorile de pozitie relative care apar in cele doua cazuri sunt e — 1.684210_5 %
uzzy

g =1.7004-10"" %,

classical



Estimarea si compensarea variatiei bias-
ului cu temperatura la un girometru MEMS
folosind un controler neuro-fuzzy

O noua metoda pentru obtinerea unui senzor giroscopic miniaturizat inteligent, pe baza corectarii
online a erorilor datorate variatiei bias-ului cu temperatura, folosind un controler logic fuzzy!
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1. Identificarea modelului de eroare al senzor giroscopic :
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U metoda celor mai mici patrate
U matrice Vandermonde

Eroare versus viteza unghiulara
aplicata si temperatura

Pentru 7=-10°C sj ©=-150"/s eroarea maxima absoluta a girometrului datorata variatiei bias-ului cu
temperatura a fost redusa de la 6.77324°/s pana la 0.45645°/s, aproximativ de 14.839 de ori.



Estimarea si compensarea variatiei bias-ului cu temperatura la un
girometru MEMS folosind un controler neuro-fuzzy
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€. in functie de viteza unghiulara si temperatura

Q FIS-ul - 10000 de epoci de instruire!

Q Erorile maxime absolute ale giroscopului
datorita  variatiei bias-ului  cu
temperatura au fost reduse de
aproximativ 58 de ori.
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o=0°/s.



Trained FIS (10000 training epochs)
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Capitolul 2

1. Trecere in revista a termenilor si caracteristicilor de baza ale fuziunii datelor multi-
senzor, a principalelor metode si arhitecturi de fuziune a datelor senzorilor miniaturizati, cu
aplicativitate in sistemele de navigatie.

2. Elaborare de algoritmi statistici pentru fuziunea datelor provenite de la retele liniare
redundante de senzori
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Filtrarea Kalman a datelor senzorilor inertiali miniaturizati

Disturbed angular speeds
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Modelul Matlab/Simulink pentru patru senzori in reteaua de detectie



Capitolul 2

Pentru simulare au fost luate in calcul doua cazuri ale semnalului de intrare ideal de acceleratie
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L s-a achizitionat o reducere semnificativa a nivelului de zgomot!



Capitolul 2

Diminuarea zgomotului folosind logica fuzzy pentru senzori inertiali
miniaturizati in configuratii redundante liniare

Ideea algoritmului: de a pondera masuratorile realizate de catre senzorii cuprinsi in aceeasi retea
redundanta in vederea obtinerii unei valori a marimii de masurat cat mai apropiata de realitate.
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Validarea algoritmului prin simulare numerica
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Validarea algoritmului prin simulare numerica <10
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Rezultatele pentru n=1, n=4 si n=9 Abaterile standard pentru n=9

Rezultatele sugereaza ca algoritmul reduce abaterea standard a senzorilor integrati, in medie,
de aproximativ ori.
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