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insansiz Hava Araglan igin Diisiik Biitgeli INS/GNSS Sistemi
Entegrasyonunda Genisletilmis Kalman Filtresi ve Kokusuz Kalman
Filtresi Yontemlerinin Karsilagtiriimasi
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Ozet

Insansiz Hava Araci (IHA) alaminda, son yillarda ki teknolojik gelismelere paralel olarak, kullanim kolayhigi, zaman tasarrufu, diisiik
maliyetli ¢oziimler sunmasi ve gerekli sartlar saglandiginda yeterli hassasiyette iiriinler sunmast gibi bir¢ok alanda gelismeler
meydana gelmigtir. Bu gelismelerden dolay da ¢ok fazla disiplinler tarafindan yaygin olarak kullanilmaktadwr. Harita miihendisligi
de bu disiplinler arasinda ciddi bir pay sahibi olmustur. Buna bagh olarak son zamanlarda IHA ile iiretilen harita iiriinlerinin
dogruluklarini irdeleyen ¢ok sayida akademik ¢alismalar yapimaktadir.

IHA ile harita iiretiminde, Dogrudan Cografi Konumlandirma yontemi gibi kamera dis yoneltme elemanlarmin (Xo,Yo,Zo ,0,K)
degerlerine dogrudan ihtiya¢ duyan bir yontem ile iiretilen harita iiriinlerinin dogrulugunu énemli olgiide etkileyen ve resim ¢ekme
anmindaki koordinatlarmi ve doniikliik aci degerlerinin olgiimlerini veren INS/GNSS biitiinlesme sisteminin verilerinin fiizyonunu ve
optimizasyonunu gergeklestiren tekniklerden yaygin olarak Genisletilmis Kalman Filtresi (Extended Kalman Filter EKF) ve Kokusuz
Kalman Filtresi (Unscented Kalman Filter UKF) yontemleri kullanilmaktadr. Bu konuda her ne kadar Real Time Kinematic (RTK) ve
Post Processing Kinematic (PPK) gibi yontemler konum hassasiyeti problemini biiyiik dlgiide ¢ozmiis olsa da doniikliik verilerinin
hassasiyeti konusunda arastirmalara ihtiyag vardwr. Bu ¢alismada diigiik biitgeli INS/GNSS sistemi biitiinlesmesinin optimizasyonunda
kullanilan EKF ve UKF yontemlerinin kiyaslamasi ile ilgili bir ¢alisma yapilnustir. Calismada kullanilan GNSS ve INS veri setleri,
MATLAB yazilimi ortaminda benzetim tabanli olarak iiretilmis ve hesaplamalar da ayni yazilim igerisinde yapumistir. Yapilan ¢alisma
sonucunda, her ne kadar UKF yonteminin hesap yiikii fazla olsa da EKF yontemine gore biraz daha iyi performans sergiledigi
gozlemlenmistir.
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