Praca inzynierska

PROJEKT TRANSCEIVERA SLUZACEGO DO WYKRYWANIA
LOKALIZACJI OBIEKTU W OPARCIU O METODE MULTILATERACJI

inz. Marta Brzynska

Inspiracja
Koniecznosc okreslenia pozycji szybko poruszajgcego sie obiektu latajgcego (rakiety opracowanej w ramach dziatalnosci
kota naukowego)

Zaproponowane rozwigzanie
Opracowanie systemu lokalizacji wykorzystujacego odbior sygnatu nadawanego przez sledzony obiekt przez wiele
odbiornikéw. Podobna zasada wykorzystywana byta do nawigacji do czasu upowszechnienia sie systemu GPS, na przykiad
przez system nawigacji LORAN-C.

Prototypowy uktad elektroniczny
Uktad nadajnika i odbiornika (transceivera) sygnatow. Moze by¢
zastosowany w stacjach naziemnych (odbiorczych), jak i w stacji
nadawczej, umieszczonej w Sledzonym obiekcie. Uktad korzysta
z modutow radiowych LoRa pracujgcych na czestotliwosci
433MHz. Synchronizacja odbiornikébw realizowana jest w
prototypie z wykorzystaniem systemu GPS. Do celow wstepnych
badan zbudowano dwa uklady prototypowe w ostatecznej wersji.

Algorytm obrdébki danych
Algorytm okresla najbardziej prawdopodobng pozycje nadajnika na podstawie czaséw odebrania sygnatéw (nadawanych
przez Sledzony obiekt) przez grupe odbiornikéw.
Symulacje
W symulacjach rozwazone zostaty rézne ustawienia odbiornikbw wzgledem nadajnika i ré6zne wartosci btedéw okreslenia
czasu odbioru sygnatu przez odbiorniki
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Rysunek 3.T: Symulacja dla duzej réinicy pomiedzy stacjg, ktéra pierwsza odebrala transmisje, a pozostalymi
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Pomiary
Wykonane zostaly probne pomiary z wykorzystaniem opracowanego algorytmu i opracowanych ukfadéw transceivera.
Uktad transceivera i system sg dalej rozwijane w kierunku zwiekszenia doktadnosci pozycjonowania i miniaturyzacji uktadu
transceivera.

Rysunek 3.34: Zblizenie mapy na obliczong i zmierzong lokalizacje

Rysunek 3.33: Wynikowa mapa
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