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Struktur des INI-Files

Das INI-File enthalt die Konfiguration des DIS-Programmes. Es handelt sich um eine
Textdatei, die mit Hilfe eines beliebigen Text-Editors modifiziert werden kann. Das INI-
File muf3 in dem Verzeichnis zu finden sein, in dem auch das ausfiihrbare Programm
DIS.EXE steht.

Im folgenden werden alle verfligbaren Optionen dargestellt. In der Regel enthalt eine
spezielle Applikation stets nur eine Teilmenge aus diesen Eintrdgen. Der exakte
Aufbau ist dem realen INI-File der Applikation zu entnehmen.

Es wird empfohlen, das aktuelle DIS.INI-File einer Applikation vor Veranderung stets
zu sichern!

Das INI-File mit der Default-Bezeichnung DIS.INI ist wie folgt aufgebaut:

[ DI S]
SysFl ag =71 internally used flags (71), don't change
Language = Ger ; Language (Ger, Eng)
Directory = C: \Dl SFP\ Dat a\ ; DIS data files directory
RPYO =0,0,0 ; Ei nbaul agewi nkel fehler in deg
NavPerm =1, 2, 3 ; Pernmutation der Sensor-Sl-Daten (Koordinaten-
; transformation, nuss bei Kalibrierung auf 1,2,3
; stehen)
Com RQ =43-1-1 ; PCs COMport 1 .. 4 IRGs -1: shared interrupt
Shar edl RQ = 10 ; nur fur spezielle SIOKarte
Fa = 100. ; Sanpling frequency [Hz]
AlignMde = -2,1 ; +:dyn. Alignnent, -:stat. Alignnment
; O=Rol | /Pitch, 1=Roll/Pitch/ O fset,
; 2=Rol | / Pi tch/ Yaw, 3=Eul er +Lat
Tol erance = .1, .981 ; Tolerance for alignnent (10%rate, 0.981 nis/s)
TauVel =0.1, 0.0 ; Filter tine constant for averagi ng of odoneter velocity
; and acceleration [sec](only, if odometer exists)
; THI'S ENTRY SUBSTI TUTES Al phaVel X, Al phaVDot !!!
Al phaVel X = 0.9 ; Filter coefficient for averaging of odonmeter velocity
; (only, if odometer exists)
Al phaVDot = 0.0 ; Filter coefficient for averagi ng of accel eration
; calculatetd fromodoneter velocity (only, if odoneter
; exists)
TMax = 1200.0 ; Maxi mal e Messdauer in Sekunden, danach Programmende
; (0: unbegrenzt)
Gavity = 9.809421 ; Erdschwere in m s”2
[DI'S GyroBi as] ; Bias Detection der Kreisel im"bewegten" Stillstand,
; Wirksamvon Ende der Ausrichtung bis Start der Messung
QMax = 0.05 max. zul aessiger Betrag von g0 (g0 = 0 It. Theorie)
Danp =0.9 ; d_onmega(k+1l) = d_onega(k) + d * d_omega_neu
M nAided = 30.0 ; Mndestzeit, fuer die die Stuetzung aktiv sein

muss, bevor Gyro-Bias geschaetzt wrd
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Ti me = 10 30 30 ; tau O ... tau n mt n=1...15
; tau_0: Verzoegerung von End of Allignnent bis Start
; Bi as Detection
; tau_i: Bias Detection Wartezeit vor Auswertung
; tau_0 = 0: Gyro Bias Detection nicht aktiv
Exi t Thr = 0.001 ; wenn geschaetztes abs(d_onega) < thr, dann Ende des

; Bias Detection; fuer Wert Null erfolgt Bias Detection
; bis zum Start der Messung [°/s]

Rat eThr = 0.01 ;. wenn fuer Mode-Bit 1 = 1 die erkannte Yaw Drehrate
; > RateThr [deg/s], dann wird d_ong_z nicht geschaet zt,
; da vermutlich eine unerlaubte Drehung umz (G erw nkel -
; aenderung ungleich Null) vorliegt

Mode =7 ; Betriebsart: Bit O = 0: Ende Bias Detection nach tau n
= 1. letzte Dauer (tau_n) wird bis

Start der Messung w eder hol t

Bit 1 = 0: Drehung um onmega_z waehrend

der Bias Detection (dann kann
d_omega_z ni cht geschaetzt werden)

= 1. Gerwinkel fix (d_onega_z wrd
m t geschaet zt) bei Ausrichtung

Bit 2 = 0: BiasDetection auch bei Messung

aktiv

= 1. Stopp BiasDetection bei Messung

; I mMess-Mdus wird d_omega_z_welt nicht geschaet zt

[DI'S Post Proc]

Program = e:\D SHP6. Exe ; Post - Processing-Exe-File inkl. Pfad
I MJCal M n = 10. 00 ; M nimumdistance for IMJ calibr. [n
ATimeMul = 1.0 ; End- Al'i gnnent - Dauer - Mul ti pli kat or
Cali brCrd = / Max: 8 / Yawmvbde / Sunmmary: % /AccThr: 0.1 /Weight:10.:1.: 1.

; Parameter fuer Postprocessing (Kalibrierung)
Normal Cnd = /Max: 5 / Yawvbde / Summary: pp. asc /AutoAid: 1.0 /SenVel /FResult: %
; Parameter fuer Postprec. (fuer allg. Messdaten)

[DI'S Dat a]

Eul er = No ; Yes=save roll/pitch/yaw in BIN-File, No=don't save

Accel = No ; Yes=save pay | oad accel.

Onega = No ; Yes=save pay load rate

[DI'S Server]

Init = OF ; internally used flags (OF), don't change

Por t = CcoML ; PCs COM port (COML .. COW4) to data server

Baud = 38400 ; Server data transfer rate

TTLAddr =14 ; | -Bus-Adresse fuer Marker / Trigger

Cntr Scf = 0.001 ; Skal enf akt or fuer \Weggeber (i Puls)

Sl ope =0 ; PPS Triggerflanke: -1:fallend, +1:steigend, O:keine

RVirt =3, 1, 5 ; Abstand des virtuell en MeBpunktes von der IMJ [,
; koordiniert imlMJKoordi nat ensystem

Rvel oc =2, 1, 3 ; Abstand des Geschw ndi gkei t ssensors von

; der IMJ [n], koordiniert imlMJKoordinatensystem
RCent er =2, 1, 3 ; Abstand der | MJ vom Monent andr ehpol / Schwer punkt
; [M, koordiniert im]lMJKoordi natensystem (fuer

AHZ)

[DI'S i BUS]

Config = $48. CFG ; | -Bus-Konfiguration

AccPerm =0, 1, 2 ;inv. Pernutation der B-Messerachsen
OmgPerm =2, 0, 1 ; inv. Pernutation der Kreiselachsen
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Cntr Scf = 0.001 ; Skal enfaktor fuer Cdometer [nf Puls]
; (only if odoneter exists)
RVirt =3, 1, 5 ; Abstand des virtuell en MeRBpunktes von der IMJ [,
; koordiniert imlMJKoordi nat ensystem
Rvel oc =2, 1, 3 ; Abstand des Geschw ndi gkei t ssensors von
; der IMJ [n], koordiniert imIlMJKoordinatensystem
RCent er =2, 1, 3 ; Abstand der | MJ vom Mnent andr ehpol / Schwer punkt
; [mM, koordiniert imlMJ}Koordinatensystem (fuer AHZ)
[D'S RLG
Por t = CoML ; RLG control port (COML .. COW4)
Baud = 115200 ; RLG control baud rate
Init = 01 ; Bit 0: 1 = enable V24 node, 0 = enabl e SSL
; Bit 1: 1 = disable ADC24 tenp. nod.
; Bit 4: 1 = enable sio debug file
; Bit 50 1 = disable tenperature nopdel
; Bit 7: 1 = low FIFO node (I RQ at 8 bytes)
Addr = 300 ; PC SSL interface board address
Irq =10 ; SSL I RQ
Resistor = 1.0, 1.0, 1.0, 10.0 ; 3 x RSense [kChns], RTenp [kGChms] for accel erom
Gyr oScf = 1.11308 1.11308 1.11308 ; RLG scale factor ["/Puls]
; oder Pul se per Revol ution
Ext Event = 00 ; external event control byte
; Bit 0-3: 1 = enable input 0-3
; Bit 4-7: 0/1 = trap falling/rising edge on input 0-3
BCoef f = 52 14.82 3.8E-3 87E-6 -6E-8,
1293 -8.48 11E-3 -90E-6 - 78E-8,
-69 2.54 20.8E-3 -10E-6 -133E-8 ; Tenp.nodelling for accel eroneter offset
CCoef f = 1.345592 114. 18E-6 600.9E-9 -1743E-12 537E- 14,
1.319563 84.53E-6 844.8E-9 -2764E-12 504E- 14,
1. 333298 98. 83E-6 692.3E-9 -2424E-12 987E-14 ; Tenp.nodel. for Acc scal efactor
OmgPerm =0, 1, 2 ; Achsenpernutation p(0), p(1), p(2) fuer Dreh-
; geschw.: Gyro(p(i)) = Sensor(i)
AccPerm =0, 1, 2 ; Achsenpernutation fuer Beschl.sensoren
Kt Bi as =0, 0, 0 ; Tenp. beiwerte fuer ADC24- Tenp. nod. [uV/V]
TFilterUT = 30 ; Zeitkonstante fur Mttelung ADC24- Tenp. spannung [ s]
TFilterTM = 30 ; Zeitkonstante fur Mttelung QA2000- Tenp. strom [s]
TFilterVM = 30 ; Zeitkonstante fur Mttel wert ADC24- Spannung [S]
RVirt =3, 1, 5 ; Abstand des virtuell en MeBpunktes von der I1MJ [,
; koordiniert imlMJKoordi nat ensystem
Rvel oc =2, 1, 3 ; Abstand des Geschw ndi gkei t ssensors von
; der IMJ [n], koordiniert imlMJKoordinatensystem
RCent er =2, 1, 3 ; Abstand der | MJ vom Monent andr ehpol / Schwer punkt
; [mM, koordiniert im]lMJ}Koordinatensystem (fuer AHZ)
[DI'S Renpt e]
Por t = COoviL ; Fernsteuerung Uber RS232-Termi nal
Baud = 38400 ; Baudrate Term nal
Init =3 ; bei DIS-Option -B 2, sonst 3

: Bit 0 =1: DIS-PC anhalten, drei Zeichen vom

; Term nal erhalten

; 0: DIS-PClauft weiter, ohne Term nal

; abzuf ragen

; Bit 1 = 0: Keyboard und Renote-Term nal werden
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[DI'S Ai di ng]

Suspend = No

Krit =4

DRat e =0.1

; Danpi ng = 0.001

Taul =50

Tau2 = 1.0

: AccCo = 0.99

; DynCo = 0.95

Del ay =5, 3., 0.5
Threshold = 2., 3., 0.3
[DI'S Log]

Mask = HexWert

Cmd = Time AccS OngS RPY
Di vi der =1

Akkunul =10

Nare = Qut put . %93d

; 11!l Die fol genden zwei
; ent hal ten):
; Aut o = Yes

; Text Mode = No

[DI'S GPS]

I nit =0
Por t = COw
Baud = 9600
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gl ei chzeitig verwendet
1: Keyboard wird ignoriert, Eingabe nur vom
Renot e- Ter ni nal
Bit 4 Debug

Yes: keine Stutzung i m MeRR- Mode
Aiding criteria (O=never, 1l1=always, 2=acc<thres,
3=ong<t hres, 4=2&3, 5=dong/dt<thres ...)
Feedback danping rate d in 1/s
Feedback damping d
Zei tkonstante fuer al pha_1l (Filterung des
W nkel fehlers) in s
Zeitkonstante fuer al pha_2 (Filterung der
dyn. Kriterien) in s
Filter coef. alpha_1l (bis Version 1.78)
Filter coef. alpha_2 (bis Version 1.78)
Ai di ng activation delays [s]
Accel ./rate/rate_deviation threshol ds
[m s~2]/[deg/s]/[deg/s"2]

St euerung der Log-Daten- Ausgabe Uber Datei / RS232

Bit-Nr. wenn "1" wenn " 0"
0 Bi naer - Ausgabe ASCI | - Ausgabe der Daten
1 AUTO MANUEL L
(aktiv mt F3) (aktiv nach ALT-L)
2 LOG i mer aktiv St andard
(LOG durch F3 aktiviert)
3 kei ne Datei anlegen LOG Datei anlegen
4 SYNC- Byt e 7Eh kei n Sync-Byte
vor Dat enpaket senden
5 Ubertrage Daten- kei ne Lange
sat zl ange (16 Bit) tbertragen
6 User - Dat en kei ne User-Daten

anhangen ((Add)
Ausgaben in ASClI|-Log-Datei (Tinme, AccS, OmgS,
AccSG OmgSE, RPY, VEL, DI ST, MARK, TGPS, PCS,
HEI GHT, AccV, XY, STAT, ADD)
Spei cherrate fa/Divider (>= 1! Sollte stets 1 sein)
Akkurul ati on der Daten lber Anzahl Werte
Name der Ausgabedatei (inkrementierte Extension mt
For mat %©3d)

ni cht nehr unterstidtzt ab Vers. 1.78b (nun in MASK)

Yes: Spei cherung wahrend Messung; No: Speicherung
von Tast enkonbi nati on <ALT> L oder Ctrl-N

bi s Ende der Messung

Ausgabeform Yes=Text (ASCI1), No=Bi naer

nur, wenn GPS angeschl ossen i st
Bit0=1 ==> Reset GPS at start-up
RS232 fuer GPS

Baudr at e
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TM n =0 ; Wartezeit fuer Initialisierung des GPS

Init = <Mask> ; Hex-Maske (nur fur NovAtel - GPS)
; Bit 00 1 = Reset bei Initialisierung
; (kei n UNLOGALL)

; 0 = kein Reset, ggf. UNLOGALL
; Bit 1: 1 = Ignorieren der User-Eintrége in
; LOG | NP
; Bit 20 1 = Reset bei Programmende
; 0 = kein Reset, ggf. UNLOGALL
; Bit 3: 1 = kein UNLOGALL- Bef ehl
o Bit 4: reserviert, i MAR-intern
Init = <Mask> ; Hex- Maske (nur far JAVAD GPS)
; Bit 0: 1 = Schrei ben der GPS-Daten auf File
; 0 = kein Schrei ben auf File
o Bit 1: reserviert, i MAR-intern
o Bit 2: reserviert, i MAR-intern
o Bit 3: reserviert, i MAR-intern
o Bit 4: reserviert, i MAR-intern

Nicht angegebene Eintrage werden intern durch Defaultwerte ergénzt.

Der Anwender kann bei Bedarf verschiedene INI-Files fur verschiedene Konfigura-
tionen erzeugen. Mit dem Aufruf

DIS -i name.INI
startet das DIS-Programm mit dem INI-File name.INI
Erkennbare Fehler im INI-File werden zur Laufzeit im File INI.ERR protokolliert.
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Anhang

1. Definition der Zeitkonstanten
Verschiedene Gréf3en kdnnen mit einer Zeitkonstante Tau gefiltert werden.
y(k+1) = alpha * y(k) + (1-alpha) * x(k+1)

Tau wird in Sekunden angegeben, wobei sich der Gewichtungsfaktor alpha wie folgt mit der
Abtastdauer der IMU At berechnet:

In(alph
Brier [Hz] = 1/ Tau = 2N@1pha)

At -->  alpha = exp(-At/Tau)

Beispiel: Sprungantwort des Filters (Abszisse: Sample-Nummer)

a=0.99

=0.634
=0.866
=0.951
=0.982

0 l l l y500 =0.993

0 200 400 600 800 —
Ygq = 0-998

y100

1+ y200
y300

— y400

Yog0 =0.999

Bei Abtastrate von 100 Hz und Wahl von Tau = 1 Sekunden ergibt sich ein alpha =
0.99, d.h. jeder neue MefRwert x(k+1) wird mit 0,01 gewichtet. Ein Sprung auf der
EingangsgrofRe von 0 auf 1 wird nach 3 Sekunden mit 95 % erreicht.

Ubertragungsfunktion des Filters:

a =0.99:
a :=0.99¢ Normierung: 1 Sample pro Sekunde f=0.02 ->Y/X=0.142
f:=0.003: (resp. Periodendauer 300 Samples)
X =sin(2-1-fi) a =0.99:

_ f=0.01->Y/X=0.256
i syt (1-a)x
a =0.99:

f=0.005->Y/X=0.424

a =0.99:
f=0.0033 -> Y/X = 0.546

a =0.999:
f=0.0033 -> Y/X=0.09

|_.>< |_‘.<
o
I
|

0 200 400 600 800 a=0.9:
i f=0.0033 ->Y/X=0.981
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Abtastrate alpha Tau 95%-Zeit 99%-Zeit Verstarkung Y/X
100 Hz 0,9 0,095 s 0,28 s 0,47 s 0,33 Hz -> 0,981
100 Hz 0,99 0,995 s 2,98 s 497s 0,33 Hz -> 0,546

0,5Hz ->0,424
1 Hz -> 0,256
2 Hz ->0,142
100 Hz 0,995 2s 6s 10s
100 Hz 0,9975 4s 12s 20s
100 Hz 0,999 10s 30s 60 s 0,33 Hz -> 0,09

2. Einfluld der Dampfung d auf die Fehlerriickfiihrung

Mit jedem Stutzwert (oder Abtastwert) wird nur ein Anteil d (0...1) eines berechneten
Fehlers auf eine zu korrigierende Grol3e zuriickgefihrt.

Die Korrekturformel zur Berechnung des koorigierten Wertes lautet zum Zeitpunkt k:
Valyorr(k+1) = Valkor(K) - d * AVal(k)

Der korrekte Sollwert sei Valsy. Damit ergibt sich der aktuelle Fehler zu
AVal(k) = Valkor(K) - Valson(k)

Wenn der Fehler konstant ist, dann klingt der Fehler der korrigierten Grof3e somit
durch die Korrektur exponentiell ab.

Valkorr(k+1) = Valkorr(k) - d * [Valkorr(k) = Valson(k)]
= (1 - d) * Valon(k) + d * Valsai(k)

Nach N Korrekturen ergibt sich ein Restfehler von
AVal(k+N) = (1 - d)™ * AVal(k)

Fur d = 0.01 und N = 100 folgt, daf3 der Fehler auf 36,6 % abgefallen ist. Nach 300
Korrekturen ist er auf 5 % abgefallen.
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3. Interpretation der Achsen-Permutationen:
Fur OmgPerm und AccPerm gilt

Beispiel:

OmgPerm=2,0, 1

Die Sensor-0-Achse wird auf die Sensor-2-Achse abgebildet.
Die Sensor-1-Achse wird auf die Sensor-0-Achse abgebildet.
Die Sensor-2-Achse wird auf die Sensor-1-Achse abgebildet.

Fur NavPerm gilt (die Achsenbezeichnungen beziehen sich auf das Ergebnis von
OmgPerm und AccPerm):

Beispiel:
NavPerm=2,0, 1

Die Sensor-2-Achse wird auf die x-Achse abgebildet.
Die Sensor-0-Achse wird auf die y-Achse abgebildet.
Die Sensor-1-Achse wird auf die z-Achse abgebildet.



