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Post-Processing-Software
ADMA-PP

A Ground Truth

A Simulation

A RDE (Real Driving Emissions)
A Offline RTK2 via RINEX

A Spur-Visualisierung

Die Zunahme der Fahrzeugvielfalt und die steigenden
Anspriiche an Fahrerassistenzsysteme (ADAS) und
das Autonome Fahren fiihren zu immer héheren
Entwicklungsanforderungen. Dadurch nimmt das
Post-Processing in der Automobilindustrie eine immer
gréRBer werdende Rolle ein. Die Genauigkeit des
ADMA wird durch die Qualitat der IMU und die Dauer
eines GNSS-Ausfalls begrenzt. Die Leistung des
Systems kann durch das Post-Processing stark
verbessert werden. Dabei reduziert die ADMA-PP
noch weiter die Positionsldssungsdrift wahrend
GNSS-Ausfallen und stellt eine sprungfreie Lésung
bereit. Um dies zu erreichen rechnet die ADMA-PP die
Eingangsdaten im Zeitbereich vorwarts und rickwarts
und kombiniert beide Ergebnisse.
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A Signaloptimierung

Der gréRte Nutzen der ADMA-PP liegt in der Signaloptimierung. Durch den komplexen IOIO
Rechenalgorithmus lasst sich die Positionsgenauigkeit durch Kombination der Navigationslésung

vorwarts und ruckwarts erheblich verbessern. Ein weiterer Vorteil ist die Kompensation von OIO
Positionsspriingen nach GNSS-Wiedereintritt (z.B. nach Tunneldurchfahrt).

A Offline RTK2 Berechnung durch RINEX Daten

Bei RTK-Serviceanbietern lassen sich sogenannte RINEX-Daten beziehen. Die ADMA-PP kann
damit die Positionsgenauigkeit auch im Anschluss an eine Testfahrt auf 1 cm 1 Sigma verbessern. (\)
Beim Versuchsaufbau lasst sich somit das NTRIP- bzw. Funkmodem einsparen — vor allem kommt ‘

es jedoch beim Post-Processing zu keinen RTK-Ausfallen bedingt durch das Mobilfunknetz.

A Nachtragliche Anderung der ADMA-Konfiguration

Fehler in der ADMA-Konfiguration kénnen die Ergebnisse einer Testfahrt ruinieren. Mit der ADMA-
PP lassen sich alle Parameter im Nachgang anpassen.

A Teilweise Obsoleszenz der Initialisierung

Die Initialisierungsfahrt zum Einschwingen des Kalman-Filters ist vor allem auf 6ffentlichen Stral3en
schwierig. Eine in die ADMA-PP integrierte Logik macht dieses Einfahren obsolet — mehr dazu im

Kapitel ,Funktionsweise®.

A Funktionserweitungen wie Moving BASE und DELTA

Beliebige Funktionserweiterungen sind mit Hilfe der ADMA-PP mdglich, wie zum Beispiel DELTA
Multit und Moving BASEZ.
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1DELTA Multi: Abstandsberechnung zu beliebig vielen Objekten mit einer relativen Positionsgenauigkeit von 1
cm 1 Sigma. Online RTK-Korrekturdaten sind bei jedem Objekt erforderlich. Eine hochgenaue absolute
Positionsldsung ist damit realisierbar.

2Moving BASE: Abstandsberechnung zu beliebig vielen Objekten mit einer relativen Positionsgenauigkeit von
1 cm 1 Sigma. RTK-Korrekturdaten sind dazu nicht erforderlich, die Genauigkeit wird durch die Kombination der
Pseudorange-, Tréagerphasen- und Dopplermessungen von Hunter und Target-ADMA erzielt.
Es ist jedoch keine hochgenaue absolute Positionslésung realisierbar.
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Wahrend einer Testfahrt werden die ADMAnet- und GNSS-Rohdaten via Ethernet erfasst.
Ein Projekt-Wizzard der ADMA-PP ermdglicht eine schnelle und produktive Verarbeitung.

Funktionsweise

Die ADMA-PP bildet die Funktion des Kalman-Filters und des GNSS-Receivers vollstandig in einer

Softwarelésung ab. Mit den ADMAnet- und den GNSS-Rohdaten einer Testfahrt lassen sich somit die

Algorithmen zur Berechnung der Systemzustande im Nachgang wiederholen. Dies ermdglicht ein hohes Maf3 an

Flexibilitdt sowie die Option zur Berechnung der Daten im Zeitbereich vorwarts und riickwérts mit anschlieRender

Kombination der einzelnen Lésungen.

I) Vorwéarts 1: Die Ergebnisse der ersten Vorwdrtsrechnung
gleichen denen der Onlinefahrt. Die Software lernt wahrenddessen
jedoch alle Einschwingparameter des Kalman-Filters.

II) Ruckwarts: Bei der Ruckwéartsrechnung wird die Testfahrt im
Zeitbereich riickwéarts abgefahren — als wiirde man beispielsweise
einen Tunnel vom anderen Ende durchfahren. Die Drifteffekte
wahrend eines GNSS-Ausfalls fallen dabei im Vergleich zur
Vorwartsfahrt unterschiedlich aus.

Bei der zweiten Vorwartsrechnung lasst die
ADMA-PP die Testfahrt erneut vorwarts ablaufen, jedoch mit den
aus dem ersten Vorwartslauf erhaltenen Kalman-Filter
Parametern.
IV) Kombiniert: In der dritten Berechnung wird die Vorwarts- und
Ruckwartslosung kombiniert. Dies stellt das finale Ergebnis der
ADMA-PP dar. Alle Datenkandle sind driftminimiert und
sprungfrei.

INS Position Forward
— INS Position Backward
— INS Position Combined
— GNSS Position
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A ADMA
A ADMA-PP
A GeneSys Ethernet Logger

Zusammenfassung

Der gréRRte Nutzen liegt in der Signaloptimierung. Durch den komplexen Rechenalgorithmus der ADMA-PP wird
zum einen die Genauigkeit eines ADMA durch Kombination der Navigationslésung vorwarts und riickwarts
verbessert, vor allem bei totalem GNSS-Ausfall. Zum anderen werden harte Positionsspriinge nach GNSS-

Wiedereintritt nahezu vollstandig kompensiert.

oy

Blaue Linie:  Referenzfahrt mit ADMA-G-Pro+ ohne GNSS-Ausfall
Rote Linie: Signalverlauf der Livefahrt bei finfminitigem GNSS-Ausfall
Ergebnis von ADMA-PP bei funfminitigem GNSS-Ausfall
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Der Experte

DOMINIC WEITERE FRAGEN?
HUBER KONTAKT ZUM AUTOR
Application Engineer support@genesys-offenburg.de
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