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Zusammenfassung 

Es gibt eine steigende Nachfrage für drahtlose Systeme, die eine genaue 
Positionsbestimmung ermöglichen. So wird die Positionierung zur Lokalisierung 
von Personal und Gegenständen in Laboren, Warenhäusern und Krankenhäusern 
immer populärer. Die Anwendung drahtloser Positionierungsverfahren in Such- 
und Rettungsoperationen wird wegen des steigenden Interesses an 
Sicherheitsdienstleistungen immer wichtiger. Lokalisierungsverfahren für die 
Roboter werden ausgiebig studiert [2]-[3]. Das Mobilitätskonzept erweitert diese 
Lokalisierungsverfahren. Mobilität ist nahezu sinnlos ohne die Fähigkeit der 
zielgerichteten Fortbewegung, d.h. Navigation. Zusätzlich gibt es fundamentale 
Probleme bei der Anwendung von Navigationssystemen wie Global Positioning 
System (GPS) innerhalbs von Gebäuden [3]. 

Prometheus ist der Name eines der laufenden Projekte am Lehrstuhl für 
Kommunikationstechnik. Prometheus besteht hauptsächlich aus drei 
Subprojekten, nämlich HAWK, FALCON und ARGOS. Die drei Subprojekte 
basieren auf demselben Plattformkonzept und unterscheiden sich lediglich in der 
Art der realisierten Übertragungstechnik. Das Plattformkonzept besteht aus einem 
digitalen Signalprozessor (DSP, Digital Signal Processor), einer 
Schnittstellenkarte, welche den DSP mit der jeweiligen 
Übertragungstechnikplatine verbindet.   

ARGOS, der Gegenstand dieser Studie zielt auf einfache, billige und genaue 
Systeme zur Entfernungsmessung für Umgebungen innerhalb von Gebäuden. 
Besonders Augenmerk liegt auf Fabriken. ARGOS ist ein optisches System zur 
Entfernungsmessung und wird in dieser Arbeit mit funkbasierten und 
ultraschalbasierten Systemen verglichen. Es wird erläutert das optische Systeme 
zur Entfernungsmessung beste Chancen auf preiswerte  Realisierungen haben. 

Weiterhin diskutiert der Verfasser kriterien für die Auswahl geeigneter 
Testsignale für die optische Entfernungsmessung. Diese Diskussion erfolgt vor 
dem Hintergrund geeigneter Schätzverfahren. Der Verfasser stellt schließlich ein 
neuartiges Schätzverfahren zur Entfernungsmessung vor. Simulationen zeigen die 
Vor- und Nachteile dieses Algorithmus und seiner Schlüsselparameter. 
Schließlich präsentiert der Verfasser die von ihm realisierte Version von ARGOS 
und legt anhand von Messergebnissen die  Funktionstüchtigkeit mit dar. 





Abstract 

There has been a growing need for wireless systems that provide accurate position 
location. For example, indoor positioning to track personnel or assets in 
laboratories, warehouses, and hospitals is becoming more popular. Applications of 
wireless positioning for search-and-rescue operations have become important 
because of increasing interest in security services. Localization of robots has been 
studied extensively [2]-[3]. The concept of mobility extends the localization 
process. However, mobility is almost pointless without the ability of goal-directed 
motion, i.e. navigation. Furthermore, there are fundamental problems of using 
navigation systems, as Global Positioning System (GPS), for indoor environments 
[3].  

Prometheus is the name of one of the running projects at Communication 
Technologies department. Prometheus consists of three main subprojects, HAWK, 
FALCON and ARGOS. The three subprojects are based on the same platform 
concept and differ only in the realization type of their transmission techniques. 
The platform consists of a digital signal processor (DSP) and an interface card 
which connects the DSP with the respective transmission board. 

ARGOS, the subject of this study, aims simple, cheap and accurate ranging 
systems for indoor environments. It focuses, mainly, on factories. ARGOS is an 
optical ranging system compared, in this study, with its corresponding radio and 
ultrasonic systems. It is shown that optical ranging systems have the best chances 
in terms of economic realizations. 

Furthermore, the author discusses criteria in order to select the appropriate test 
signals for the proposed optical ranging system. The discussion background aims 
an appropriate estimation process. The author, finally, proposes a novel estimation 
process for ranging systems. Simulations show the advantages and the 
disadvantages of such an algorithm and its key parameters. Finally, the author 
presents his own realization of ARGOS and its functionality based on the 
measurement results. 
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