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Koordinatenumrechnung

Koordinatenumrechnung

Die Daten des ublox GPS — Moduls entsprechen den Positionen im ECEF — Koordinaten-
system (blau). FUr das E-Volo Projekt ist es wesentlich vorteilhafter die Position in einem

lokalen Koordinatensystem anzugeben.
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Abbildung 1 - Koordinatensystem (ECEF und lokal)

Die Umrechnung erfolgt durch Multiplikation des ECEF-Positionsvektors (X,Y,Z) mit einer

vom Referenzpunkt definierten Matrix.
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