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Isterler

Temel isterler

 Kesinlik, dogruluk, hassasiyet

e Kapsama (coverage, range)

e Glincelleme hizi (update rate)

* Enerji ve gl tuketimi

» Buyuklik (etiket ve referans noktalar)
Kuruluma bagli isterler

e Kurulum suresi, sekli ve kalibrasyon

* Baska sistemlerle etkilesim



Siniflandirma



Konum bilgisi

Mutlak konum

e Fazla etiket olan
ortamlar

e GPSile etkilesim

Bagil konum

e Hedefin hareketi

Komsuluk

e Az sayida etiketi strekli
izlemek
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Mesafe olcim teknigi

Mutlak

e Mesafe 6lcimu: TDOA,
RSS, AoA

Bagil T

e Etiket ve dligumler
birbirine gore
konumlarini buluyor.

Fig. B. Cornelis
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Guvenlik

Sifreli

* Ham veri ve/veya
mesafe bilgisi
sifrelenmistir.

e Farkh glvenlik
seviyeleri

Acik

e Her dugim bir konum
hesaplar.

AllJoyn Security Platform
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Etiket gerekliligi

RFID Reader

Receiver
(wire electrode) ™
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elektronik bir etikete =
. N
Sahlp olmalidir. RFID Reader  Fig. S. Palipana Fig. Miika Valtonen
o System Location Positioning Accuracy| Complexity Scalability/ Cost
P a S I f Technologies Algorthm Precision Space dimension
Thromgh-Wall Passive RSSI, Kalman 045 mf Medium- Cond | Low
Motion Tracking (VRTI) {2006) IEEE 802.15.4 Filter NA High D
[51,52]
EasyLiving: Multi- Video Images Video Processing approx, 10 cm/ Medium- Coood | High
° 1 1 camera Multi-person (2000) [18] Algonthms NA High 2D
1 : Dev' Ce free Pa SS |Ve Device-free Passive WLAN, Passive Bayesian approx. 18 cm/ Moderate Good/ Low
( Dfp) Localisation (2007) [3-5] RSSL, IEEE 802.11 afbja/n Inversion NA 1)
TileTrack (2009) [17] Capacitance between Coentroid of 14.3 cm -Standing Moderate Poor| Lo
. multiple floor tiles 40.7 cm - Walking/
e 2. Device based and receiving electrodes 80% within 10 cm
AirBus (2008) [7] Differential Frature Extraction GHE-ROES Moderate MAS Lo
Air pressure Algorithms MNA NA

Ref. Gabriel Deak



UWB, WLAN, RFID

* Diger RF isaretlerden etkilenme
* Propagasyon

* Yansima: multipath

* Yogunluk
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UWB sistemler: Ubisense, BeSpoon, DecaWave

Rt

AoA ve TDoA'nin birlikte
kullanimi hassasiyeti arttirir, ya
da kurulum maliyetini dusurur.

6-8GHz (haberlesme icin 2.4 GHz
kullanir.)

Senkronizasyon icin kablo
gerektirir.

Telefon ile kontrol edilebilir (WiFi
/ BLE).

<10cm hassasiyet

3.99GHz

IEEE 802.15.4-2011 UWB
standardina uygun
Gelistirmeye uygun

3.99 GHz ve 6.48 GHz
bantlarini kullanir.
~10cm hassasiyet



Hibrid sistemler: RFID + WSN

UHF READER ANTENNA

Fig. Zhoubing Xiong
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Diger problemler

* Algoritma secimi
TDoA, ToA, AoA, RSS
e Kurulum ve sureklilik

y [km]

 Kalibrasyon

* Senkronizasyon




Diger problemler

* Algoritma secimi
e Kurulum ve sureklilik:

Ortamdaki Apleri kullanmak
donanim kurulum suresini azaltir,
ancak sistemin ortam
degisikliklerine uyumu
glclesebilir.

* Kalibrasyon Contactless

payment

* Senkronizasyon




Diger problemler

SLAM: Simultaneus Localization and Mapping

* Algoritma secimi

e Kurulum ve sureklilik:

* Kalibrasyon

* Senkronizasyon
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Diger problemler

* Algoritma secimi

e Kurulum ve sureklilik:
e Kalibrasyon

e Senkronizasyon



Ornek bir sistem

Yuksek kesinlikli ic ortam konumlama sistemi
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3D Positioning System - Architecture

Mobile

Tag

Base Station
(reference position)

/ ~10 m

[Positioning]

Positioning
Parameters

3 coodrinates
of the tag: x,y,z




3D Positioning System — Ranging
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3D Positioning System - Positioning and
display

Request received

v

TAG " TRANSMIT

Master|€:1:
(Control)

>

BS1

BS2

Master
(Positioning)

-3LATERATION -
Read t ===

Position Estimated: [x,y,z]




Ranging system — FPGA 1mplementation
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Ranging System — HW and environmental

impalrments
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Positioning system — Integration

Mobile
Tag
( (

Base
station

R. Theunis
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