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Sensor-Fusion in einer Stalld-Gang-Neuroprot.hese: 

Konzept und Simulation 

W .. J. Daunicht. 

Neuro]ogisches Thcrapiecen(.rul11. ]]ol",nsanelwq, :\". ·1 ()!)')I I li'lSscl<lor!' 

Am NTC in Düssddorf wird mi!. lIilfe von COlll]l1\(.ersillllil"liolwn ('1\'" Nen 

ropro(;]wsc cntwickc\(., die ZU11l f,iel hat. Sl:chen und (:ell<'n dl\l'c!t \,iick..,;cko]l!'el 

t.e Ekki.rm;(.inlulation zu s(.al>ilisier<'I1. \)a7,1\ werden die naliüliclw \{q;elnng des 

Oherkörpers und die I'rothctisrll<' Ikgell1ng des (ln!.erkiir!,('\'s g, 'I\'ennl sinlulic\'l . 

In beiden Reglern t.ri(.(. das I'robk\l1 auf, daß di" Signak von redundan!.,'n, nicht or·· 

t hogonal orientierten Beschleun igungs- u nel Geknk wi II kclsenso\'('n 1, n8<n 1111",ngefii h rl 

werden lnÜSSCll, 11ln zu einer optinlakn Schätzung des S�'st.<'1l1y;ust,(\l\d('s. illSh('sOll--

dere cl"r Ha.1t.uug rda(.iv :wr Schwerkr"n, zu gelangen. 

Die SCllsorfusioll wird in d('n bei deli Reglern in d\,,'i Slnkn dl\l'chgel'iiirrl. 

Zunächst. \\'crdell die Ikschleunigungssigna1c mit. lIn(.crsclriedlicll<'n Fillerll 1r,;I",\' 

er Ordnung unabhängig voneina.nder vorvera.rl",i(.c(.. i\UI' dies('\' SI ufco wird Hed­

undanz also nicht. ansgenu(.zt.. [n d('\' zweit.eIl S(.ufe \\e\'d,'n Signale- <I"88<,II)('n 

Typs und a1l den jeweiligen SegIlI<'II(."II bzlV. Gelenk,'u l11ileiu<1nde\' verkniipl'l. 

wohei g('gelJelH'ufal1s Hedl1nda.nz a'lSgcnut.zt. wird. \lnl.er an<l"I'('I11 \\'('rden dabei 

allS lill<:';::lITll Bcschklllligul1gsfWllSOH'1l (lurch 1l1l1.('rRchic<lliclJ(' \'('rklli'll)rlilig S()\\"{)lll 

Tra.n s Ia.t iOllsl.)("sch kUli igu IIgs- a.ls (UI c h H o{;(üiollsh('sc h klill i�lllI)!.;S\"('k j,OI"('1l �( '\\'()11--

11<'n. 111 der dril.1.eJl S(l1fe werde 11 sclrließlich di,' 1':rgebllisS(' <1,'1' \'or<l")!;el",",k" S(.,,· 

fe auch über \'crsch iedcne Sigllal (.Yl'ell, S"l1sornlod".1 iUi(.,'" 11 ,,<1 ii I )('r "I'" Segll!(,11 k 

bzw. (;el('\1 ke fusion ier! .. Da.hei werdelI l1nkr anderelll <101' 1','11 i" I e)!;\'i ('I' I " I �o(.aJio" s ·  

bcsch leun igul1gssignak 111 i (. Neigungs\\' i 11 keIn gegen ii he\' <1<'1' (: r<1 \' i lai iOIl si )('sel, kllll i· 

gungsrichl.ung vcrk"üpft:. Auf dieser S1.ufe wird alll.krdelll die H"dlll""'''z iil)('r die 

Sinnes!Jlodalitä.tell l1nd die Sege1l1ell!.c hinweg ".usgenutzt:. \)a "S sirll Iwi deli kl.z(.,," 

heiden St.ufen um s(.atische Funkt.ioncll handelt., können sie ci 11 f"ch d(\\'ch VerkdhuI)!; 

zu einer Funkt.ion vel'sclnnol7.cll \'\'('1'<1(,11. 

\)as beschriebene Verfahrcn wird 7,(\\' ncaiisiNlIlIg "011 1I11(nschiedlicl!"lI AI-

tra.ktoren in den R<'ge1ungen a.n einc1I1 si11lu!ier(.c11 Que\'schnil (sf(eliillll!l."l1 \'('I'\\,ell' 

deI;. Es lä.l)(; sich zeigclI, da.f.\ die so gewollllen Sensorilt!()\'\l1aJiol1<'1I <1l1s\'eirl1<'lI, deli 

Oberkörper gegenüher der Schwerkrall ZlI s(.ahilisiclTII. Dies )!;"Ii"gl. awh. 1V"II11 di,' 

Orientierung des Oberkörpers nicht gegel1ül)('r dem Ikck(,Il, sOIl,krll II(\\' gegelliilH'r 

der Schwerkraft gemessen wird. Aulkrclc11l bleib(. die Sta.bilisi,'rllng des OI)('rkö\'l'e\'s 

in einem FixpUllktat\.raktor auch erhaltcn, wellil der \IlI(.",.k';r!,"\' ill eill"11 C:r<'II'l,Z\'­

klus überg"ht, darin verbleibt. und ihll wieder \'erlii.lll.. Die sow"it enl.wicke\(.e S"II­

sorfusioll stellt damit eine wesen(.licl1<' Komponente ,kr Signah"r<lr!)('il.nllg in d('\' 

zukiin [(eigen Sl.a.nd-Gang-Neurojlro(.I1<'s(' da.r. 
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