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In Fahrzeugen sind GPS-Navigationshilfen weit verbreitet. Flir Fussganger sind diese Systeme nur bedingt

einsetzbar, da besonders in Stadten die Satellitensignale nicht richtig empfangen werden. Dies fuhrt zu

Positionsabweichungen, welche flr die Navigation von Fussgé&ngern unzuléssig sind. Dieses Problem soll

mit einem Inertialnavigationssystem (INS) behoben werden. Im Rahmen dieser Arbeit wurde untersucht,

ob sich ein Low-Cost-INS, welches am Fuss montiert wird, fir die Fussgangernavigation eignet.

Motivation

Alle  Satellitennavigationsverfah-
ren haben einen gravierenden
Nachteil: Ist die Satellitensicht
eingeschrankt, funktionieren sie
nicht mehr richtig. So sind auch
die besten GPS-Empféanger zwi-
schen den Hauserblocks einer
Grossstadt oder in Tiefgaragen
nutzlos. Es existiert auch kein al-
ternatives, flachendeckendes Na-
vigationsverfahren, welches die
ndtige Positionsgenauigkeit liefert.
Die Fussgangernavigation in dicht
besiedelten Gebieten hat also ein
riesiges Verbesserungspotential.

Realisierung

Was flr Langstreckenflugzeuge
und U-Boote langst Standard ist,
soll auch fur Fussgé&nger mog-
lich sein; die Inertialnavigation.
Mit Gyros und Accelerometern
werden Drehraten und Beschleu-
nigungen in allen drei Raumrich-
tungen gemessen. Durch Integra-
tion der Messwerte Uber die Zeit
koénnen die zurtickgelegten Winkel
und Distanzen ermittelt werden.
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Datenfluss des Fussganger-INS
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So ist bei bekannter Anfangsposi-
tion eine Navigation ohne jegliche
Verbindung zur Aussenwelt mdg-
lich. Da der Positionsfehler mit
der Zeit zunimmt, sind sehr pra-
zise Sensoren notwendig. Bisher
waren Inertialnavigationssysteme
aufgrund der erforderlichen Sen-
soren sehr teuer. (INS flr grosse
Distanzen kosten 500000 USD
und mehr). Mit dem Aufkommen
von Micro Electronic Mechanical
Systems (MEMS) sind in jlngster
Zeit wesentlich preisgunstigere,
jedoch ungenauere Sensoren er-
haltlich. Bei Kurzdistanz-Anwen-
dungen ist eine relativ geringe
Genauigkeit notwendig, was den
Einsatz von MEMS-Sensoren er-
moglicht. Um die Messzeiten
kurz, und damit den Drift klein zu
halten, wurden die Sensoren am
Fuss befestigt. So muss jeweils
nur wahrend einem Schritt ge-
messen werden. Die Messwerte
wurden via Bluetooth auf einen
Laptop Ubertragen. Anschlies-
send wurden mit MatLab/Simulink
die Berechnungen vorgenommen.

Ausblick

Es konnte gezeigt werden, dass
ein preisglnstiges Fussganger-
INS mit MEMS-Sensoren reali-
sierbar ist. Mit diesem System
kann in beliebiger Umgebung na-
vigiert werden. Es ist also grund-
satzlich moglich, auch das Gehen
in einer Tiefgarage oder in einem
Treppenhaus zu erfassen. In stad-
tischem Gebiet kann die Position
durch entsprechende Datenfusion
von GPS und INS sehr zuverlés-
sig bestimmt werden. Moderne
Smartphones sind oft schon mit
Gyros und Accelerometern aus-
gestattet, was die Einfihrung von
INS erleichtert. So ist im Bereich
der stadtischen Fussgéngernavi-
gation in naher Zukunft eine mas-
sive Verbesserung zu erwarten.
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