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Kontext beg ri ff[Dourish04][Dey10]

Erkennen der Umgebung bzw. aktuellen Situation
Grundlage des Ubiquitous Computing
Position integraler Bestandteil

Unterscheidung POl und Orientierung
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Skalierende Positionsermittlungiraragers 1

Vorhandene Strukturen und Signale

Opportunismus einzige Moglichkeit,

ein global skalierendes System zu
( ) entwickeln

Losung ist z.B. das Smartphone

“Das Gerat, das jeder besitzt”
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Smartphone-Sensoren
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Smartphone-Sensoren

WiFi

Play  PlayStor
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Positionsermittlung

Multilateration
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Positionen der Sender u.U. unbekannt
Falsche Positionen (Wande, aufberhalb)

Signalbrechungen im Gebaude

U]
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Positionsermittlung

Fingerprinting
Offline-Phase (Vorbereitung)
.—r Amphitheater
e -—F— Menschen
——= ¥ sy Roboter
el CH | o Online-Phase (Nutzung)
Auditorium — 036 & 037
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Filterung / Temporale Fusion

Kalman Filteriraragherizy (Wenig aufwendige Berechnung, aber relativ ungenau)

Measurement (noisy)

/

Prediction (estimate)

T~

[n]

Lennart Bartelt 10. November 2015 28



Hochschule fiir Angewandte

Wissenschaften Hamburg
Hamburg University of Applied Sciences

Filterung / Temporale Fusion

Partikelfilteruniq (Aufwendigere Berechnung, aber genauer)
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Filterung / Temporale Fusion

Partikelfilteruniq (Aufwendigere Berechnung, aber genauer)

e e
®g 0 a
a o o
* . .o". o ®
o
L] a9 )
o .0 % °|®
B cee ® o % ed
=) ® o ° ®
° ® J
° . . ~
* o
[ ] .. L ] .
b4 .
L o

Hochschule fiir Angewandte

Wissenschaften Hamburg
Hamburg University of Applied Sciences

[o]

Lennart Bartelt 10. November 2015

31



Filterung / Temporale Fusion

Partikelfilteruniq (Aufwendigere Berechnung, aber genauer)
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Referenz: Proprietare System

2! Ubisense H ‘ d
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AR Tracking / Ubisense
Genauigkeit im Bereich cm/mm
Unpraktisch

! Nicht fiir den Konsumentenmarkt

Widerspricht dem Skalierungsgedanken

Als Ergebniskontrolle hilfreich

[q]
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Refe re n Z : S m a rtS LAM[Faragher1 3.2]

Bluetooth, WLAN, Magnetfelder, Gyroskop, Beschleunigungssensor und
Barometer fusioniert

Dynamischer Wechsel zwischen Multilateration und Fingerprinting
Simultanous Localization And Mapping (SLAM)

Dynamischer Wechsel zwischen Kalman und Partikel Filter
Selbststandige Verfeinerung durch Machine Learning

Genauigkeit im Meterbereich
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Bedeutung fur die eigene Arbeit

Keine veroffentlichte Implementierung (patentiert und Firmengrundung)
In veranschlagter Zeit nicht vergleichbar losbar

Keine Kontexterkennung und hierfur Overengineered
Sinnvolle Reduktion notig

Keine Regeln zum Stoppen der Positionserkennung

Schrittzahler liefert keine Daten -> Erkennung stoppen
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Eigener Ansatz - Schritt O

Recherche
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Eigener Ansatz - Schritt O

Recherche
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Eigener Ansatz - Schritt 1

Indoor GPS :

Magnetometer: X: 10,55
Y:-32,19
Z:-33,26

Steps: 12
Microphone: 1625

WiFi: 60,50m Messwerte aller Sensoren erfassen

Netgear-Flb: 3,90m (-52)
FRITZ!'Box 7312: 15,35m (-64)
ALICE-WLAN31:34,37m (-71)
EasyBox-C43916: 39,37m (-72)
ALICE-WLANSS: 68,72m (-77)
02-WLANG0: 87,59m (-79)
FRITZ!Box 7312: 96,88m (-80)
NETGEAR-F: 138,53m (-83)

Lennart Bartelt 10. November 2015 40



Hochschule fiir Angewandte

Wissenschaften Hamburg
Hamburg University of Applied Sciences

Eigener Ansatz - Schritt 1

Indoor GPS :

Magnetometer: X: 10,55
Y:-32,19

7,336 Messwerte aller Sensoren erfassen

Steps: 12
Microphone: 1625
WiFi: 60,59m

Netgear-Flb: 3,90m (-52)
FRITZ!'Box 7312: 15,35m (-64)
ALICE-WLAN31:34,37m (-71)
EasyBox-C43916: 39,37m (-72)
ALICE-WLANSS: 68,72m (-77)
02-WLANG60: 87,59m (-79)
FRITZ!Box 7312: 96,88m (-80)
NETGEAR-F: 138,53m (-83)
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Eigener Ansatz - Schritt 2

= Indoor GPS :

AUSWAHL  AM PUNKT MESSEN ;"'g

WIFL: 53,63
Magnet: 22,19
Fingerprinting mit einzelnen

WIFI: 84,83 .o .
imo Sensoren ermaoglichen

WIFL: 63,97

Magnet: 23,71

®
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Fingerprinting mit einzelnen

Eigener Ansatz - Schritt 2

AUSWAHL  AM PUNKT MESSEN ;"'g Sensoren ermogl]Chen
WIFL: 53,68
Magnet: 22,19
WIF: 84,83
Magnet: 26,00
WIFL: 63,97
Magnet: 23,71
®
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Eigener Ansatz - Schritt 3

Gespeicherte Aktuelle

Messung Messung

WLAN 1 WLAN _a

WLAN n WLAN z o

Messwerte fusionieren
Bluetooth_1 <::> Bluetooth_a
Bluetooth_n Bluetooth_z
Magnet Magnet
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Eigener Ansatz - Schritt 4

Aktuelle Aktuelle
Messung Messung
80% 97%
A A 45% A
62% 84%
12%

0%

: : A A
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Vermeidung von Springen
mithilfe des Kalman-Filters
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Eigener Ansatz - Schritt 5

Messung ‘ ‘
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Schrittzahler
>
Regelbasierte Reduzierung
L der Messungen
Messung ‘ ‘ ‘ ‘
-
Schrittzahler
-
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Thesis Outline

Messreihen aufstellen
Weitere Sensoren evaluieren
Koppelnavigation, Mikrofon, Barometer...

Ubergabe ans Living Place / Creative Space zur Kontexterkennung
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Danke fur die
Aufmerksamkeit!

Fragen?
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