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Lokalizacija ir

* Viena no BST (un ne tikai)
pamatprobléemam

* Viena no sarezgitakajam
* Viena no visvairak petitajam



Lokalizacijas uzdevums

* Noteikt objekta atrasanas vietu

* Vispariga gadijuma 9 brivibas pakapes:
— 3D pozicija pa X, y un z asim
— rotacija pa X, y un z asim

— attieciba pret magnétiskajiem ziemeliem pa x, y
un z asim



Sis lekcijas konteksta

e Apskatam sensoru mezglu lokalizaciju (nevis
kustigu objektu ieraudzisanu)
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Teoretiski problema ir atrisinata

* Mobile Augmented
Reality System
(MARS), 2004

T. Hollerer and S. Feiner, “Mobile augmented reality,” Telegeoinformatics: Location-Based
Computing and Services. Taylor and Francis Books Ltd., London, UK, 2004.




Praksé daudzargumentu funkcija

Aparaturas izmaksas

Precizitates prasibas

lekstelpas vai ara

Vai pieejama tiesa redzamiba

2D vai 3D

Energijas budzets

Algoritma stabilizacijas ilgums

Pulkstenu sinhronizacijas precizitate
Teritorijas drosiba, uzbrukumu iespéjamiba

Tas var tikt uzskatitas par idealas lokalizacijas prasibam



Praktiskie pielietojumi

Notikumu lokalizacijai
Geografiskie marsrutizacijas protokoli
Sensoru parklajuma noteiksanai

Motes [Emumu pienemsanai — kad lasit
sensorus, kad sutit rezultatus



Motes un mob.tel. lokalizacija

* Mobilajos telefonos ir aparatira, kas motém
parasti nav: GPS, 3G, WiFi, Bluetooth,
akselerometrs

* Motem parasti
neinterese
orientacija




Lokalizacijas pamatprincips

* |r bakas ar zinamu poziciju
* Paréjie izrékina relativo starpibu pret baku

Pazudusais
objekts

Baka
Baka



Sverta baku lokalizacija (range based)

e Méra attalumu lidz katrai bakai
Baka

.. 3m
Pazudusais
objekts

) 5m O O
3m
i Baka



Nesvérta baku lokalizacija (range-free)

e Uzskata, ka ir pa vidu bakam i
Baka
* Vienkarsak

e Zaude precizitati

Pazudusais
objekts

Baka
Baka



(Dazas) Lokalizacijas pieejas

GPS
Centroidi
Audio + radio
APIT
SpotLight
RFID

Infrared

APIT aprakstits Seit: Tian He, Chengdu Huang, Brian M. Blum, John A. Stankovic, Tarek Abdelzaher
Range-Free Localization Schemes for Large Scale Sensor Networks, 2003, MobiCom 2003

Spotlight aprakstits Seit: Radu Stoleru, Tian He, John A. Stankovic, David Luebke A High-Accuracy, Low-
Cost Localization System for Wireless Sensor Networks, SenSys 2005 un Tian He, Radu Stoleru, John A.
Stankovic Spotlight: Low-cost Asymmetric Localization System for Networked Sensor Nodes
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Globala Pozicionésanas Sistema (GPS),
1993 .g.

e Sateliti ar precizu
pulksteni un zinamu
poziciju rinko ap
zemi, suta savu laiku
* GPS iekarta tikai
uztver, nesuta

< =
= AF
. &
e !‘.".,
oy o
[ .“‘.
w7 o B L7
“ 4 B &
s &7 f’ | e
~‘_ Y v ‘i &. 'V
.'5‘\ \ " Y
- \\'L _ '/
¥ ~
R
i M A . ,
& 7 & o
¥ p -2 =
“.
> o 3 -
& ’-"4
. v
- ¥
$she

GPS Nominal Constellation:
24 satellites in 6 orbital planes,
4 satellites in each plane,
20.200 km altitude. 55 degree inclinations
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GPS darbibas princips
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GPS parametri

Precizitate

Latence >30s starts, 1s solis

lzmaksas

Energijas pateérins >100mW

Vide




GPS uzlabojumi

e A-GPS —izmanto mob.tel. tiklu, atrs starta
laiks (<10s)

 DGPS —izmanto lokalizacijas bazes stacijas,
uzlabo precizitati (1-3m)

e RTK GPS — DGPS ar “niknaku” uztvereja
aparaturu, augsta precizitate (<1m)



GPS uzlabojumu parametri

Precizitate <Ilm

Latence <10s starts, 0.05s solis
lzmaksas >1000S

Energijas patérins >1W

Vide

Aprikota vide
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Kopsavilkums

* Lokalizacija nav trivials uzdevums

* Lielakos bezvadu sensoru tiklos, kur mezgli var
mainit savu atrasanas vietu, bez lokalizacijas
neiztikt



