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MotivationMotivation

Aufenthaltsgestaltung fAufenthaltsgestaltung füür eine Person auf dem Flughafenr eine Person auf dem Flughafen
-- perspersöönlicher Routenplaner fnlicher Routenplaner füür r prprääferierteferierte Dienste Dienste 
Virtuelle Werbezone (Restaurant, Last Minute)Virtuelle Werbezone (Restaurant, Last Minute)

Daten:Daten:

Dazu benDazu benöötigen wir:tigen wir:
•• PositionsbestimmungPositionsbestimmung
•• BewegungsprofileBewegungsprofile
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IndoorIndoor LocationLocation TrackingTracking

Positionsermittlung einer Person mit Hilfe des
HAW-IMAPS Systems
•• relativ zu einem Raum (IMAPS)

•• absolut im Gebäude (LocationServer)
Sammlung der PositionsdatenSammlung der Positionsdaten
Auswertung der ProfildatenAuswertung der Profildaten
•• RoutenabweichungRoutenabweichung
•• Wie lange hWie lange häält sich eine Person an einem Ort auf?lt sich eine Person an einem Ort auf?
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Grundlage fGrundlage füür r LokationsverfahrenLokationsverfahren

TrilaterationTrilateration
(Distanzmessung)

TriangulationTriangulation
(Winkelangabe)
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Grundlage fGrundlage füür r LokationsverfahrenLokationsverfahren

Time of Arrival (TOA)Time of Arrival (TOA)
Messung der Signallaufzeit von Basisstation zu Messung der Signallaufzeit von Basisstation zu 
MobilstationMobilstation
•• EmpfEmpfäänger muss nger muss 
Sendezeitpunkt kennenSendezeitpunkt kennen

•• Sehr exakte Uhren Sehr exakte Uhren 
benbenöötigttigt



15.06.2006 7Edyta Kutak

Grundlage fGrundlage füür r LokationsverfahrenLokationsverfahren

Time Time DifferenceDifference of Arrival (TDOA)of Arrival (TDOA)
Durch Auswertung der Laufzeitunterschiede kann Durch Auswertung der Laufzeitunterschiede kann 
man nun durch man nun durch TriangulationTriangulation die ungefdie ungefäähre Position hre Position 
des Endgerdes Endgeräätes bestimmen tes bestimmen 
Das Verfahren erzielt eine hDas Verfahren erzielt eine hööhere Genauigkeit als here Genauigkeit als 
TOATOA
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KategorienKategorien

TrackingTracking
-- Position wird von SensorenPosition wird von Sensoren
ermitteltermittelt

Nachteil: Vernetzung der Nachteil: Vernetzung der 
EmpfEmpfäänger mit dem Servernger mit dem Server

PositioningPositioning
-- Bewegtes Objekt ermitteltBewegtes Objekt ermittelt

PositionPosition
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ÜÜberblick berblick üüber Positionsbestimmungssystemeber Positionsbestimmungssysteme
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Positionsbestimmung mit InfrarotPositionsbestimmung mit Infrarot

DatenDatenüübertragung auf kurze Distanzbertragung auf kurze Distanz
Wird auch in Fernbedienungen eingesetztWird auch in Fernbedienungen eingesetzt
ein Sensor im Raum registriert anwesende Personenein Sensor im Raum registriert anwesende Personen

ActiveActive BadgeBadge WIPS (WIPS (WirelessWireless IndoorIndoor PositioningPositioning System)System)
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Positionsbestimmung mit FunkPositionsbestimmung mit Funk

Das Signal geht vom Benutzer ausDas Signal geht vom Benutzer aus
Sensoren empfangen SignaleSensoren empfangen Signale
Funksignale durchdringenFunksignale durchdringen
HindernisseHindernisse

SpotOnSpotOn
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Positionsbestimmung mit Positionsbestimmung mit VisuellVisuell

Anordnung der Quadrate erlaubt die Kodierung Anordnung der Quadrate erlaubt die Kodierung 
einfacher Informationeneinfacher Informationen
Entfernung zur Kamera kann berechnetEntfernung zur Kamera kann berechnet
werdenwerden
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Positionsbestimmung mit Positionsbestimmung mit 
Ultraschall (IMAPS)Ultraschall (IMAPS)

Zeitgleich mit dem Ultraschallsignal wird ein Funksignal Zeitgleich mit dem Ultraschallsignal wird ein Funksignal 
ausgesendetausgesendet
Entfernungsberechnung durch Unterschiede in den Entfernungsberechnung durch Unterschiede in den 
SignallaufzeitenSignallaufzeiten
Mobile GerMobile Gerääte te 
empfangenempfangen
TrilaterationTrilateration
TDOA VerfahrenTDOA Verfahren
Keine ServerKeine Server
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IMAPS (HAW IMAPS (HAW CricketCricket))

IMAPS IMAPS –– entwickeltentwickelt von S. von S. GregorGregor ((BetreuerBetreuer Prof. Dr. Gunter Prof. Dr. Gunter 
KlemkeKlemke))

www.hawwww.haw--imaps.deimaps.de
www.hawwww.haw--imaps.netimaps.net
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Projekt Projekt MagicMapMagicMap

Idee:Idee: die kooperative Zusammenarbeit der mobilen die kooperative Zusammenarbeit der mobilen 
EndgerEndgerääte bei der te bei der 
Positionsfindung Positionsfindung 

RSSIRSSI--VerfahrenVerfahren

WLANWLAN--basiertebasierte
OrtungOrtung
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Projekt Projekt MagicMapMagicMap (Architektur)(Architektur)
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Meine Aufgabe (III Semester)

ServerServer 11. Stock11. Stock
Anwendung von IMAPSAnwendung von IMAPS
•• LocationLocation ServerServer
•• LocationLocation TrackingTracking ServerServer

-- RichtungRichtung
-- Abweichung von RoutenAbweichung von Routen
-- Verlauf einer PersonVerlauf einer Person

Modell Modell üüber die Rber die Rääumeume
•• RRääume identifizierenume identifizieren
•• KoordinatentransformationKoordinatentransformation

ClientClient
Schnittstelle zu dem IMAPS Java APISchnittstelle zu dem IMAPS Java API
Positionsmeldung an den ServerPositionsmeldung an den Server
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Vielen Dank fVielen Dank füür die r die 
Aufmerksamkeit !Aufmerksamkeit !


