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Bemutatkozas
BME IIT

3D Erzékelés és Mobil robotika Labor
e 1998-ban jott létre Dr. Vajta Laszl6 vezetésével
e F6bb kutatasi irdnyok
» Képfeldolgozas és vizualizacio
« Szenzorfuzids eljarasok vizsgalata
A feladattal foglalkozo csapattagok
e Dr. Vajda Ferenc (laborvezet6)
e Takacs Tibor
e Toth Andras
e Helfenbein Tamas
e Kalman Viktor
o Srp Agoston Mihdly
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Silvergate-112 project

Feladatunk a projektben
* Beteg aktivitasanak és pozicidjanak
monitorozasa

e A beteg pozicidjat rogzit6 eszkoz illesztése a
rendszerbe

o Statisztikdk készitése a beteg utvonalarol

e A bejart utvonal adatainak és statisztikainak
rogzitése és tarolasa egy kozponti adatbazisban

e OSGI Bundle elkészitése a egységes
hasznalathoz
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Pozicionalas
Poziciondlas feladata

e Mi feladatunk - beteg utvonalanak kovetése és
statisztikak készitése

e Célok, rendszer kovetelmények

Referencia pontok felismerése

Vezeték nélkiili technolégia haszndlata - kommunikacios
halézat felhasznalasa

Egyszert telepités
Egyszert hasznalat

Adatok elérhet6sége és konnyt felhasznalhatosaganak
biztositasa

Statisztikak készitése
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Pozicionalo rendszer kiindulasi

iranyok

Akusztikai megoldasok ultrahanggal, optikai megoldasok
o Aktiv egység a megfigyelt személyen
e Vevl egység a személyen
o Kozelségmérd szenzor
Inercidlis mérés 6 szabadsagfoku eszkozzel
 Relativ helymeghatarozas (6 szabadsagfoku szenzor )

e Abszolut helymeghatarozas
- RFID

« Infravoros kapuk
Kamera alapi megoldasok
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Rendszer felépitése

Pozicionadlo rendszer

e Fix/mobil node

Silvergate Gateway: it i

e OSGI keretrendszer J

e Keretrendszer
« Mads Bundle
« Pozicional6 Bundle

Adatbazis szerver
Webszerver

Megjelenito applet(PC) =
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Pozicionalo rendszer

Rendszer

e Hardver komponensek
 Telegesis Modul : LQI és RSSI mérés
» Antenna kialakitas
« PEN
e Szoftver komponensek
» Koordinator beallitas
» Tavolsag/RSSI adatok lekérése: kp-nd, nd-kp, nd-nd
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Pozicionalo rendszer

Miukodési paraméterek
e Fix pontok mérésfelh6jének kialakitasa

e Aktuadlis pozicié adatainak hihet6ség vizsgalata
 El6z06 értékekhez valé hasonlitas
« Tobbségi dontés alapu jellemzo érték kivalasztasa

o Statisztikai 6sszehasonlitas
e Mérési frekvencia
Tesztek, tapasztalatok
e RSSI mérés pontatlansagai
e Mérési bizonytalansag alacsonyra szorithaté
o Térkép készités javito hatdsa
e Elektromagneses szennyezettség kihasznalasa
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SGi Bundle kifejlesztése
XML:

o Térképtarolas
e Rogzitett szenzorok adatainak tarolasa
e Referenciapont-adatok tarolasa
Adatbazis kapcsolat (sajat adatbazis kapcsolat):

» Térkép, szenzor, referencia pont feltoltés és
menedzselés

e Mérési eredmény feloltése és menedzselése
e Lokalis monitorozoé rendszer
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Vizualizacios keretrendszer

* Kilonbozé részprojektek — kiilonboz6 bundle-k
* Egy egységes keretrendszer létsziikséglet a megfelel6

egytttmuikodéshez
e Adatbazis
e Megjelenités
[
* A megjelenitéshez készitettiink egy vizualizacios bundle-t
e Interfész specifikacio a szabvanyos eléréshez
e Dinamikus mentirendszer
e Rétegmodell illeszkedve a Silvergate modularis koncepcidjahoz
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Webes megjelenitd rendszer

* Java Applet
* Adatok

e OSGi boundle SQL
adatbazisba tolti

e Elérhet6 adatok

Térképek, aktiv térkép
Szenzorok azonositdja
és helye

Referencia pontok
Mérési adatok

e Miikodés

Csatlakozas az adatbazishoz

Inditdskor az aktiv térkép, szenzor
és referencia pont adatok letoltése

Ez alapjan térkép rajzolasa
A mérési adatok letoltése futas kozben
Megjelenités

© Pont2: 1day 03:29:34 (7%)
# Pontd: 15day 01908:12 (33%)
Pont3: 00:00:52 (0%)

Connection settings

Server URL: 127.0.0.1:3306

Username: lsilgatei
Password: ’7
Database name: W
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Webes megjelenitd rendszer

e Funkciok
e Kovetes

e Hely lekérdezése
« Pozici6 lekérdezés
« Szoba lekérdezés
o Statisztikak
« Pozicio statisztika
« Szoba statisztika
o Térkép megjelenités
» Nagyitas
- kicsinyités
» Ablakmérethez igazitas
« Mozgatas

Statistics

Poutd |
: 15da
y 0l
08:12

Position statistics

From: [2009. 08,01, [ ] 17} 26F] 48]
To: [z008. 08 30, [3] 17 6 46

® Pont2: 1day 03:29:34 (7%)

Close ‘ ‘ Show statistics ‘

® Pont4: 15day 01:08:12 (93%)
Paont3: 00:00:52 (01%)

Position at given time

Time: [2009. 08. 30. |[E] 17 36F] 45
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Koszonom a figyelmet!

BME - IIT, 3D Erzékelés és Mobilrobotika Kutatécsoport


http://3dmr.iit.bme.hu/

