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Ustugi mobilne | kontekstowe - sensory i techniki lokalizaciji

Plan wyktadu

= Sposoby pomiaru podstawowych wielkosci fizycznych
= Sensory w nowoczesnych urzgdzeniach mobilnych

= RFID (Radio Frequency Identification)

= Techniki lokalizacji dla urzadzen mobilnych

http://meag.tele.pw.edu.pl/courses.htm



Sposoby pomiaru
podstawowych wielkosci fizycznych



Sensory

= Generyczny sensor - konwersja

Konwersja na wielkosci

elektryczne:
= Napiecie
n Pra_d
Ze(\:/a]/n?iki | = Czestotliwos¢
gtrzne = Ksztalt

= Wypetnienie
przebiegu

= Nachylenie zboczy

Ustugi mobilne | kontekstowe - sensory i techniki lokalizaciji

Zmiana na postac
cyfrowa:
= Przetworniki A/C
=« Kompensacyjne
= ROwnolegte

» Liczniki
» Czasu
= Impulsow
= Wypetnienia

http://meag.tele.pw.edu.pl/courses.htm
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Sensory

= Sensory wielkosci fizycznych - Swiatfa
= Fotokomdrka (wzmianka historyczna)
= Zmiana pradu przeptywajacego przez lampe prdzniowg
uwaga! nazwa potocznie uzywana w odniesieniu do wszelkich czujnikow $wiatta
= Fotorezystor
= Zmiana rezystancji
prosta konstrukcja, wadq: mata czutos¢ elementu

= Fotodioda, Fototranzystor

= Zmiana pradu przeptywajqcego przez krzemowe ztgcze

konstrukcja ztozona, mozliwe jest w ramach jednej struktury krzemowej
wzmacnianie sygnatu, filtracja i jego wstepna obrobka

= Czujniki wykonane na bazie matryc CCD/CMQOS

= Uniwersalno$¢ podejscia (dodatkowo element moze zapewnic detekcje:
koloréw, ksztattow, ...)

http://meag.tele.pw.edu.pl/courses.htm



" W Ustugi mobilne i kontekstowe - sensory i techniki lokalizacji

Sensory

= Sensory wielkosci fizycznych - Swiatta, cd.
» Przyktadowe rozwigzania
= Fotorezystor: Clairex CL94L
element Swiattoczuty na bazie CdSe 690nm

reakcja na Swiatto 690nm
zmienia rezystancje w zakresie: 2k-petne oSwietlenie, 520k-petna ciemnos¢

= Ciekawostka: przy stabym oswietleniu ich rezystancja moze zwiekszac sie z
uptywem czasu (szybkosc¢ reakciji)

., vee

}' MCU - ADC

I

Fotorezystor §

10K

http://meag.tele.pw.edu.pl/courses.htm
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Sensory

= Sensory wielkosci fizycznych - Swiatta, cd.
= Przyktadowe rozwigzania, cd.

= Inteligentna fotodioda: TAOS TSL2550
400-1000nm, Swiatto konwertowane przez wewnetrzng logike w postac cyfrowa,
komunikacja z modutem protokotem 12C/SMB/TWI
reakcja na polecenia: read ADC 0]1/.../power down/power up

Integrating
AJD Converter

Channel 0
J % Photodiode

Channel 1
Photodiode

Vpp=27Vto55V

1

r =

Control Logic Qutput Registers

SMBCLK
Two-Wire Serial Interface

p SMBData

Zrédto: www.taosinc.com
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Sensory

= Sensory wielkosci fizycznych - dzwieku
= Mikrofon

= Konwersja zmian ciSnienia powietrza (dzwieku) na zmiany sygnatu
elektrycznego

= Rodzaje mikrofondw

Mikrofon weglowy

drgajaca membrana Sciskajqc zmienia rezystancje pytu weglowego, wadg jest staba
dynamika oraz wnoszone szumy i trzaski

Mikrofon elektretowy

folia elektretowa dziatajaca podobnie jak kondensator w mikrofonie pojemnosciowym
(historycznym poprzedniku), zaletq jest wyeliminowanie koniecznosci stosowania napiec
polaryzujacych (lecz ze wzgledoéw praktycznych tuz przy koncowkach elektrod stosuje sie
wewnetrzne wzmachiacze)

Mikrofon piezoelektryczny

zmiany ksztattu lub Sciskanie materiatu piezoelektrycznego powoduje wytwarzanie sygnatu
elektrycznego

http://meag.tele.pw.edu.pl/courses.htm
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Sensory

= Sensory wielkosci fizycznych - dzwieku, cd.
= Rodzaje mikrofondw, cd.

Mikrofon magnetoelektryczny (dynamiczny)

drgajaca membrana indukuje w otoczeniu statego pola magnetycznego prad elektryczny -
ztozona konstrukcja ale najlepsze rezultaty

Mikrofony MEMS

mikrofon wykonany jako uktad scalony, zawierajacy zintegrowane wzmacniacze, filtry
przetworniki A/D

= Charakterystyki mikrofonéw
obstugiwany obszar: dookolna/kulista, kardioidalna, dwukierunkowa/6semkowa

I

Zrodto: http://www.altra.net.pl
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Sensory | acrppiope s

R54 FAD R11 o
M )

-
L

= Sensory wielkosci fizycznych -
dzwieku, cd.

» Przyktadowe rozwigzania

= Wezet WSN: wykorzystano

element przetwornikowy WM-62A

oraz wzmachiacz operacyjny
niskoszumny MAX4466 (dla

wstepnego wzmachniania i

filtrowania sygnatu akustycznego)
oraz przetwornik A/C ADC5242
z magistralg 12C

SO ADD B
AOGIA2 )

Zrodto: www.xbow.com

10

http://meag.tele.pw.edu.pl/courses.htm
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Sensory

= Sensory wielkosci fizycznych - temperatury

» Bi-metale

« Element mechaniczny, wykonany z dwdch potaczonych blach

zmiana temperatury zmienia ksztatt elementu - wykorzystanie réznej rozszerzalnosci
cieplnej materiatow, rozwigzanie mato przydatne w elektronice, stosowane niemal
wytgcznie w termostatach

= [ermopary

= Dwa przewody wykonane ze stopow: Niklo-chrom i Niklo-aluminium, potaczone
punktowo wytwarzajgq 12mV rdznicy napiec, przy 300°C, czyli teoretycznie
40uV/1°C,

= Nowo odkryte ogniwo Peltiera to stos termopar!

= [ermistory

= Element wykonany z substancji zmieniajacej rezystancje przy zmianach
napiecia
znane s elementy o dodatnim jak i ujemnym wspotczynniku temperaturowym

http://meag.tele.pw.edu.pl/courses.htm
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Sensory

= Sensory wielkosci fizycznych - temperatury, cd.
= Termometry potprzewodnikowe

= Wykorzystanie zjawiska zmiany napiecia na ztaczu potprzewodnikowym pod
wptywem zmiany temperatury

+2mV dla zmiany o +1°C

= Mozliwa integracja w ramach jednej struktury krzemowej z elektronikg
przetwarzajacq tak zmierzone napiecie na postac cyfrowg

problem: wymagana kompensacja temperatury dla wewnetrznych zrédet odniesienia

http://meag.tele.pw.edu.pl/courses.htm
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Sensory

= Sensory wielkosci fizycznych - temperatury, cd.

= Problemy zwigzane z sensorami temperatury
= ,Kalibracja zera”
proces produkcji i uzytkowanie
» Starzenie
wykonane okresowo procedury kalibracyjne
= Nieliniowosc¢
mozliwa w pewnym zakresie do kompensacji drogg cyfrowg

= Wptyw elektroniki mierzacej na zmiany temperatury samego elementu
mierzgcego

http://meag.tele.pw.edu.pl/courses.htm
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Sensory

= Sensory wielkosci fizycznych - temperatury, cd.

= Przyktadowe rozwigzania:

= Termistor: YSI 44006, rezystancja przy 25°C - 10K, duza nieliniowosc,
dokfadnos¢ po kalibracji - 0.2°C

Resistance (RT1Ohms) Wzdr pomocny przy przeliczaniu:
T[K] = (0.001010024 +

+ 0.000242127 * In(Ry,) +

+ 0.000000146 * [In(Ry,)]3) !

gdzie:
Ry = 10K*(1023-ADC)/ADC
ADC - wynik z przetwornika A/C

Temperature (Deg. C)

Zrodto: www.xbow.com

14

http://meag.tele.pw.edu.pl/courses.htm



Ustugi mobilne | kontekstowe - sensory i techniki lokalizaciji

Sensory

= Sensory wielkosci fizycznych - temperatury, cd.

» Przyktadowe rozwigzania:

= DS18520, 9-bitowy cyfrowy termometr z interfejsem 1-Wire, doktadnosc
+0.5°C, pomiar w zakresie -55°C to +125°C, kazdy element ma unikatowy
numer identyfikacyijny

Vey
4.7k PR e WER «—s] MEMORY coONTROL DS18S20
LOGIC
i + >
DQ ,
‘ TEMPERATURE SENSOR
INTERMAL Voo 64-BIT ROM
> AND
GND | 1-Wire PORT _ ALARM HIGH TRIGGER (T,)
g Cer SCRATCHPAD "l REGISTER (EEPROM)
, ALARM LOW TRIGGER (T,)
—— REGISTER (EEPROM)
Voo I | SUPPLY >
SENSE
< 8-BIT CRC GENERATOR

Zrédto: http://www.maxim-ic.com
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Sensory

= Sensor wielkosci fizycznych - nacisku i ciSnienia
» Czujniki nacisku wbudowane w ekrany LCD

= Najnowszy trend interfejsow uzytkownika
= Tensometr

= Zjawisko: zmiana rezystancji pod wptywem zmiany wymiarow lub ksztattu

elementy powszechnie stosowane w wagach elektronicznych
Full-bridge strain gauge circuit

strain gauge
_ (stressed)

strain gauge +3V
(stressed) o

=4
an

AN X ' =3

=

T waea

T aw

1.5V + AV

==

—

strain 'gauge
(stressed)

]

strain'gauge g—
(stressed)

Zrédto: http://cerulean.dk/words/?page_id=42

Zrédto: http:/ti.com
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Sensory

= Sensor wielkosci fizycznych - nacisku i ciSnienia
= Tensometr - przyktadowe rozwigzania:

INA125 I |
av
_ﬁ V+ IC Va0 va stower Vin D13
c2
0AuF SLEEP VretS =t RST D12 e
16v
_9:.— V- VIef2.5 fomm AREF D11 =
= VrefOUT  VrelBG frmm —1 10REF Arduino Dio =
IArel VrelCOM 1_ —_— NG Do
— VY 4in Sense —IE D8
— Y-ir Vo i é— D7
Rg Rg ga D6 ==
] Py
5 05—
— AD g’ D4 |f
—_— Al D3
— A2 g D2 |fo
GAIN TRIM §
10k02 — w3 S L
3 axa Do uktadu nadrzednego
— A= DO |rm—
A5 SCL f—

OFFSET TRIM
10kQ

SDA

GMND

Zrédto: https:/learn.adafruit.com
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Sensory

= Sensory wielkosci fizycznych - wielkoSci magnetycznych
= Kompas magnetyczny - prymitywne rozwigzanie

= Namagnesowana igta uktadajaca sie zgodnie z orientacjg magnetyczng ziemi, w
nowych konstrukcjach spotykane gtdwnie w wersji MEMS

= Hallotron
= Element wykorzystujacy zjawisko Hall’a: wytwarzanie roznicy potencjatow w
osrodku pod wptywem pola magnetycznego (1. - natezenie pradu - wymuszenie,
B - indukcja magnetyczna - pomiar,V,, - napiecie Hall'a - funkcja pola B)

B;

Vh = f(ICI B)

; . PV,

http://meag.tele.pw.edu.pl/courses.htm
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Sensory

= Sensory wielkosci fizycznych - ruchu
= Predkosciomierz (zjawiska bezposrednie)

= Mechaniczno-elektryczne

np.: przerywanie obwodu elektrycznego przez obracajacq sie specjalnie
przygotowang tarcze (stare tarcze telefoniczne)

= Elektromagnetyczne

np.: wykorzystanie zjawiska indukowania pradu pod wptywem ruchu wirnika z
elektromagnesem w polu magnetycznym lub z wykorzystaniem Hallotronu

= Fotoelektryczne

np.: ruch tarczy zaopatrzonej w przestony, powodujacy modulacje impulsow Swiatta
(,scroll” w myszkach komputerowych)

= Predkosciomierz (zjawiska posrednie)
= Pomiar sygnatow i informacji przekazywanych falami radiowymi
np.: akcelerometry, GPS, RfID, ...

http://meag.tele.pw.edu.pl/courses.htm
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Sensory

= Sensory wielkosci fizycznych - ruchu,

= Czujniki przyspieszenia - MEMS T Jwn  Lwe  seerer
= Wewnatrz ukfadu scalonego i e
zamontowano dwa zestawy elektrod “- -
(wykonanych w krzemie) o ksztaicie
grzebieni - jeden zestaw jest
nieruchomy wzgledem podtoza a drugi
przemieszcza sie bezwitadnie
= Ruch/przyspieszenie zmienia
pojemnos¢ kondensatora zbudowanego
z tych elektrod
= Istniejg odmiany: 2D i 3D, analogowe i
cyfrowe, elementy wykrywajqce
swobodny upadek, zawierajgce
wbudowane rejestratory i filtry

Zrédto: www.analog.com
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Elementy mechaniczne w sensorach MEMS

= Przyktad dynamometru zrealizowanego w technologii MEMS

ML

Zrodto zdjecia: Sandia National Laboratories, SUMMIT™ Technologies, www.mems.sandia.gov

http://meag.tele.pw.edu.pl/courses.htm
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Elementy mechaniczne w sensorach MEMS

= Przykfady innych elementow mechanicznych MEMS

Zrodto zdjecia: Sandia National Laboratories, SUMMIT™ Technologies, www.mems.sandia.gov

http://meag.tele.pw.edu.pl/courses.htm
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Sensory

= Sensory wielkosci fizycznych - odlegtosci
= Wykorzystujgce efekt Dopplera

= Zjawisko fizyczne zmiany dtugosci fali generowanej / odbitej przez poruszajacy
sie obiekt (jako medium pomiarowe wykorzystuje sie: fale ultradzwiekowe, fale
radiowe, Swiatto)

= Optyczne

= Dostrajanie uktadu optycznego do obrazu oddalonego przedmiotu (znajac
optyke ukfadu osiggniecie ostrosci wskazuje jaka jest odlegtosci do badanego
przedmiotu)

= Rdznica obrazow z dwdch kamer (pomiar kata ,,patrzenia” kamer na ten sam
przedmiot)

= Pomiar przelotu Swiatta (pomiar czasu przelotu impulséw Swietlnych
odbijajacych sie od przeszkody)

http://meag.tele.pw.edu.pl/courses.htm
23



Sensory w urzadzeniach mobilnych
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Sensory w nowoczesnych urzgadzeniach mobilnych

= Sensory w systemie Android
= Aplikacje moga uzywac wysoko-poziomowych ustug systemowych, API:
= android.hardware.Sensor
= android.hardware.SensorEvent
= android.hardware.SensorEventListener
= android.hardware.SensorManager

http://meag.tele.pw.edu.pl/courses.htm
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Sensory w nowoczesnych urzgadzeniach mobilnych

= Sensory w systemie Android, cd.
= Jakie sensory sq dostepne w urzadzeniu?

StringBuilder m = new StringBuilder (2048);

SensorManager mgr = (SensorManager)getSystemService (SENSOR_SERVICE) ;
List<Sensor> sensors = mgr.getDefaultSensor (Sensor.TYPE_ALL) ;
m.append("Lista sensorow:\n");

for (Sensor s : sensors)

m.append(s.getName () + " typ:" + sensorTypes.get(s.getType()) + "\n");

http://meag.tele.pw.edu.pl/courses.htm
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Sensory w nowoczesnych urzgadzeniach mobilnych

= Sensory w systemie Android, cd.
= Czyli jakie - wybor?

Temperatura otoczenia (TYPE_AMBIENT_TEMPERATURE) [°C]

Zyroskop (TYPE_GYROSCOPE) [radians/ ], Przyspieszenie
(TYPE_LINEAR_ACCELERATION) [/, .,], Orientacja (TYPE_ORIENTATION)
[0=North, 90=East, ...]

Oswietlenie (TYPE_LIGHT) [lux]

WielkosS¢ pola magnetycznego (TYPE_MAGNETIC_FIELD) [uT]
Cisnienie powietrza (TYPE_PRESSURE) [hPa, milibar]

Zblizenia (TYPE_PROXIMITY) [centimeters]

Wilgotnos¢ wzgledna otoczenia (TYPE_RELATIVE_HUMIDITY) [%]
Grawitacja (TYPE_GRAVITY) [M/.A,]

http://meag.tele.pw.edu.pl/courses.htm
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Sensory w nowoczesnych urzgadzeniach mobilnych

= Sensory w systemie Android, cd.
= Odczyt danych z sensorow (akcelerometr) - programowanie zdarzeniowe

protected void onStart () {
mMgr .registerListener (this, mAccel, SensorManager .SENSOR_DELAY_ NORMAL) ;

}

public void onSensorChanged(SensorEvent event) {

String msg = String.format ("X: 8.4f, Y: %8.4f, Z: %8.4f\n",
event.values[0], event.values|[l], event.values|[2]);

text.setText (msqg) ;

text.invalidate () ;

http://meag.tele.pw.edu.pl/courses.htm
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Sensory w nowoczesnych urzgadzeniach mobilnych

= Sensory w systemie Android, cd.

s Odczyty z sensorow mozna otrzymywac w roznych rezimach czasowych:
SENSOR_DELAY_FASTEST  (najszybciej jak to mozliwe)
SENSOR_DELAY_GAME
SENSOR_DELAY_NORMAL
SENSOR_DELAY_UI (szybkos¢ dostosowana do interfejsu graficznego)

http://meag.tele.pw.edu.pl/courses.htm
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Sensory w nowoczesnych urzgadzeniach mobilnych

= Sensory w systemie Android, cd.
= Dane z sensora - rozdzielczoS¢ pomiaru
public float getResolution()
= Dane z sensora - zakres zwracanych danych pomiarowych
public float getMaximumRange()
= Sensory i zuzycie energii - metoda okreslajaca typowe zuzycie pradu (mA)
public float getPower()

http://meag.tele.pw.edu.pl/courses.htm
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Sensory w nowoczesnych urzgadzeniach mobilnych

= Sensory w systemie Android, cd.

» Obecne API to za mato?

= Istnieje mozliwoS¢ podtaczenia poprzez USB inteligentnych zewnetrznych
urzadzen
Wiele urzadzen z Androidem moze dziatac jako: Host USB lub/i jako Device USB!

Wsparcie zapewnia: android.hardware.usb

http://meag.tele.pw.edu.pl/courses.htm
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RFID (Radio Frequency Identification)
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RFID - Historia

= 1960 - 1970
= Rozwijanie teorii wykorzystania fal radiowych dla celow identyfikacji (prace
bazujace na doswiadczeniach z radarem i modulacjg odbijanego strumienia)
= 1970 - 1980
= Wzmozone zainteresowanie badaczy dziedzing radiowej identyfikacji,
pierwsze prototypy, proby zwiekszania zasiegu dziatania i ilosci informacji
zapisanej w transponderach
= 1980 - 1990

= Wprowadzenie do uzytkowania komercyjnego pierwszych urzadzen EAS
(obwdd rezonansowy) i pasywnych transponderdw pamieciowych
(wytacznie do odczytu)
= 1990 - ...
= Opracowanie standarddw i upowszechnienie sie rozwigzan RFID

http://meag.tele.pw.edu.pl/courses.htm
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RFID - Rodzaje

Zjawisko zaburzenia pola elektromagnetycznego przez dedykowane
urzadzenia

= EAS (1bit) - obwod rezonansowy

Wykorzystanie kanatu radiowego wytgcznie do komunikacji (wtasne
zasilanie)

= zasilanie bateryjne z wnetrza transpondera, umozliwiajgce prace i jego
komunikacje z czytnikiem

Wykorzystanie kanatu radiowego do zasilania i komunikacji

= proste uktady stanowo - pamieciowe

» karty wyposazone w procesor nadzorujacy prace
= karty procesorowe z modutami kryptografii

» karty dualne - potaczenie RFID i smart card

http://meag.tele.pw.edu.pl/courses.htm
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RFID - Schemat dziatania

= Wykorzystanie energii nadajnika (czytnika) do zasilania transpondera

Energia

# I_
¥ RFID czytnik Transponder
- § « Dane
System
b przetwarzania
informacji

http://meag.tele.pw.edu.pl/courses.htm
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RFID - Budowa karty

= Przykitad budowy karty procesorowej RFID

Sygnat
BI(?k zmodulowany
obrobki | >
radiowej

Antena > Uktad sekwencyjny
nadawczo- l (kod identyfikujacy ,ustalony”
odbiorcza . - .

W procesie projektowania)
Blok o
. Zasilanie
wytwarzania
zasilania

http://meag.tele.pw.edu.pl/courses.htm
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RFID - Budowa karty

= Przykitad budowy karty procesorowej RFID

Sygnat
BI(?k _ zmodulowany
obrobki
radiowej
Antena
nadawczo-
odbiorcza
Blok o
) Zasilanie
wytwarzania
zasilania

Procesor

DANE

>

ADRESY

— " »

Sterowanie

Blok pamieci

RAM

ROM

EEPROM

-

http://meag.tele.pw.edu.pl/courses.htm
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RFID - Budowa karty

= Przykitad budowy karty procesorowej RFID

Ustugi mobilne | kontekstowe - sensory i techniki lokalizaciji
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RFID - Standardy, parametry

= Czestotliwosc¢ i pasmo kanatu komunikacyjnego

= Maksymalna moc nadawcza czytnika i sita sygnatu odbieranych danych
= Minimalna moc zasilania transponderow

= Rodzaj modulacji sygnatu radiowego

= Obszar obstugiwany przez czytniki (zasieg, ksztatt)

= Protokot wymiany danych

= Architektura wewnetrzna transponderdw (np.: typ i wielkoS¢ pamieci)
= Ksztatt i wymiary fizyczne transponderow

http://meag.tele.pw.edu.pl/courses.htm
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RFID - Przyktadowe zastosowania

= Regulacja dostepu do pomieszczen

» Dostep do pomieszczen - zamki elektroniczne z transponderem RFID
zamiast tradycyjnego klucza

= Kontrola pracy pracownikow i ich lokalizacja

= [Transport
» Rozliczenia optat za przejazdy komunikacjg miejskg (np.: ZTM)
= Sledzenie pojazddw i ewentualna zmiana sygnalizacji na skrzyzowaniach

= Systemy bankowe
= ,Dual card” - rozwigzanie stosowane celem zwiekszenia bezpieczenstwa
= Systemy szybkiej sprzedazy (np.: ,PayPass”)

http://meag.tele.pw.edu.pl/courses.htm
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RFID - Przyktadowe zastosowania

= Kontrola ruchu rzeczy
= Lokalizacja i zabezpieczenie produktow w marketach
» Inteligentne magazyny narzedziowe
» Inteligentny bagaz - lotniskowe systemy sortowania bagazu
» Identyfikacja zwierzat
= Systemy lokalizacyjne
= Lokalizacja pojazdéw w magazynach
= Lokalizacja pracownikéw
= Lokalizacja 0sob chorych/starszych

http://meag.tele.pw.edu.pl/courses.htm
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RFID - Problem wielu kart w zasiegu czytnika

Czytnik

Faza zapytania

Czytnik

Faza odpowiedzi

Procedury antykolizyjne

SDMA

TDMA

L N,

FDMA

CDMA

http://meag.tele.pw.edu.pl/courses.htm
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RFID - Problem wielu kart w zasiegu czytnika

= Procedury dzielenia zasobow przez transpondery

» Podziat przestrzeni (SDMA) - anteny kierunkowe, zatozenie: tagi muszg sie
znajdowac w roznych miejscach/kierunkach wzgledem anteny czytnika

= Podziat czasu (TDMA) - wprowadzenie opdznienia przed wygenerowaniem
odpowiedzi

= Podziat czestotliwosci (FDMA) - transpondery nastuchujg na wspolnym
pasmie a odpowiadajq na wiasnych czestotliwosciach

» Podziat kodowy (CDMA) - np.: ,spread spectrum” czyli wykorzystanie
rozpraszania kodowego w odpowiedzi

=  Wyszukiwanie binarne (wsparcie wielodostepu)
= Mozliwos¢ obstuzenia wszystkich transponderéw
= Koniecznosc wspierania przez transpondery algorytmu wyszukiwania

http://meag.tele.pw.edu.pl/courses.htm
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RFID - Problem wielu kart w zasiegu czytnika

= Algorytm wyszukiwania binarnego
= Koniecznos¢ wspierania polecen

= REQUEST(MASK) - Zadanie odpowiedzi przez transpondery zgodne z ,MASK”

« SELECT(NR)
« UNSELET

- Wybor transpondera o numerze ,,NR”
- Zwolnienie wyboru dokonanego poleceniem SELECT

= Procedura efektywniejsza od wyszukiwania liniowego

= L(N)= log(N)/log(2) +1

dlaN alg. binarny alg. liniowy
4 3 4

16 5 >=16

64 7 >=64

http://meag.tele.pw.edu.pl/courses.htm
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RFID - Problematyka bezpieczenstwa systemu

= Przyktad zagrozen - podstuch fal radiowych

P RFID czytnik

i

Energia

Dane

||
Transponder

System
przetwarzania
informacji

Dane< ~ Czytnik
podstuchujacy

@)

Archiwizacja
skradzionych danych
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RFID - Problematyka bezpieczenstwa systemu

= Przykfad zagrozen - transponder ,,0szust”

Energia

P RFID czytnik

—_—p
- § <« Dane

System

Zamierzone
oszustwo

przetwarzania L
informacji

Transponder
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RFID - Problematyka bezpieczenstwa systemu

= Przykfad zagrozen - czytnik , 0szust”

<

Transponder

Energia
——
Dane Czytnik RFID
) )
.>
/ \

Podszywajacy sie
system
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RFID - Podsumowanie

= Zalety
= Wygoda uzytkowania
Trwato$¢ mechaniczna i elektryczna
Standaryzacja i upowszechnienie rozwigzan
Uniwersalnos¢ oraz mozliwos¢ dostosowania produkcji do potrzeb klienta
Mozliwos¢ zabezpieczenia wymiany informacji
E Wady

= Koniecznosc zasilania transpondera polem elektromagnetycznym - trwata
ekspozycja to zagrozenie dla ludzi i zwierzat

» Szkodliwe dziatanie pola elektromagnetycznego na inne urzgdzenia (np.
medyczne)

= Koniecznosc¢ dzielenia pasma radiowego z innymi systemami/stuzbami
= Straty energetyczne podczas pracy

http://meag.tele.pw.edu.pl/courses.htm
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Techniki lokalizacji dla urzadzen mobilnych

= Techniki znajdywania lokalizacji dzielimy na

= Lokalizujace:
= W otwartym terenie
= W budynkach
= Wszedzie
= Bazujgce na:
« dedykowanej infrastrukturze
= bez infrastruktury
= Podajace:
» lokalizacje fizyczng
» lokalizacje wzgledng
= lokalizacje logiczng

http://meag.tele.pw.edu.pl/courses.htm
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Techniki lokalizacji dla urzadzen mobilnych

= Systemy okreslania lokalizacji w otwartym terenie - GPS
= GPS skrot od ,,Global Positioning System”

Wiasciwa nazwa to GPS-NAVSTAR
= Global Positioning System — NAVigation Signal Timing And Ranging

System oparty na 24 satelitach

Okrazajq ziemie na szesciu niezaleznych orbitach

» Kazdy satelita okrgza ziemie 2 razy na dobe

Satelity transmitujg na ziemie zakodowany przekaz
=« Dane systemowe
« Aktualny czas satelity z zegara atomowego

http://meag.tele.pw.edu.pl/courses.htm
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Techniki lokalizacji dla urzadzen mobilnych

= Systemy okreslania lokalizacji w otwartym terenie - GPS, cd.

= Odbiorniki GPS odbierajq sygnat od satelitdw i porownujg czas zapisany w
informacji odebranej z realnym czasem odbioru

= Wynik to opdznienie - wyznacza dtugos¢ drogi miedzy z satelitg a odbiornikiem

= QOdlegtosci do roznych satelitdow (widzianych w danej chwili przez odbiornik
GPS) okresla orientacje geograficzng

= Dla poprawnej pracy potrzebne sg odlegtosci od minimum trzech satelitow -
wtedy mozliwe bedzie okreSlenie potozenia dwu wymiarowo, dla orientacji 3D
wymagane s odlegtosci od minimum czterech satelitow

http://meag.tele.pw.edu.pl/courses.htm
52



Ustugi mobilne | kontekstowe - sensory i techniki lokalizaciji

Techniki lokalizacji dla urzadzen mobilnych

= Systemy okreslania lokalizacji w otwartym terenie - GPS, cd.

» Najwazniejsze wady i ograniczenia systemu

= Sygnat z satelitdw nie przenika przez wiele stosowanych materiatow
konstrukcyjnych/betonowych

= Sygnat odbijajacy sie od przeszkdd moze powodowac przektamania (problem
wielu drog tego samego sygnatu)

= Dla poprawnej pracy odbiornik po wtaczeniu do pracy musi przez pewien czas
,hastuchiwac” celem zorientowania sie w aktualnej lokalizacji
typowo wyrdznia sie dwa tryby wigczenia:

zimny start - czas okoto 20 min (konieczno$¢ odtworzenia i synchronizowania
wszystkich danych), w nowszych odbiornikach zimny start jest niezbedny bardzo
rzadko

ciepty start - czas okoto 1 min (nieznaczna korekta ustawien)

= Doktadnos¢ pomiaru obecnych odbiornikdw jest na poziomie 10m (odbiorniki
wojskowe 1m), lepsze doktadnosci uzyskuje sie z manipulacji danymi

http://meag.tele.pw.edu.pl/courses.htm
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Techniki lokalizacji dla urzadzen mobilnych

= Systemy okreslania lokalizacji w otwartym terenie - GPS, cd.
= Przyktadowy odbiornik GPS - Leadtek GPS-9546

oparty na uktadzie SiRFstarlle
12-kanatowy o doktadnosci 10m (dla 2D),
czasy ,startdw” - 45sek ,,zimny”, 38sek ,,ciepty”, 8sek ,goracy”,
dane wyjsciowe w postaci szeregowej, zgodne z NMEA-0183,
pobor pradu 60mA przy zasilaniu 3,3V (~200mW)

T e

http://meag.tele.pw.edu.pl/courses.htm Zrodto: www.leadtek.co

m
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Techniki lokalizacji dla urzadzen mobilnych

= Nowosci w lokalizacjach satelitarnych

= NEO-6P

= modut GPS z algorytmem PPP o precyzji zwiekszonej do 1m
http://www.u-blox.com/en/gps-modules/neo-6p-/neo-6p.html

= Konkurenci GPS
= Europejski - Galileo

Zatozenie: operatorem maja byc¢ instytucje cywilne

Doktadnosc 4...10m
= Rosyjski - GLONASS (ang. Globalnaja Nawigacionnaja Sputnikowaja Sistiema)
= Chinski - Beidou

Eksportowa wersja znana jako Compass

Doktadnos¢ ~10m

http://meag.tele.pw.edu.pl/courses.htm
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Techniki lokalizacji dla urzadzen mobilnych

= Systemy okreslania lokalizacji w budynkach

= Metoda fizyczna

= Bazuje na
zestawie: zyrokompasow, miernikdw dystansu, miernikdw przyspieszen i predkoSci
mierzacych (mozliwie jak najczesciej): dystans i kierunek jakie przebyt obiekt

na podstawie analizy tak zebranych danych mozliwe jest ustalenie aktualnej
lokalizacji

= Wadg tego typu rozwigzania jest

mozliwos$¢ ,,zgubienia sie” - uniemozliwiajac dalsze wyznaczanie orientacji, wyniki
posrednie sg tylko wektorami (przyrostami) przebytej drogi a nie lokalizacjq

niedokfadnosci pomiaréw podczas poruszania sie (wyniki np.: poslizgu) wprowadzajq
sumujacy sie btad lokalizacji

http://meag.tele.pw.edu.pl/courses.htm
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Techniki lokalizacji dla urzadzen mobilnych

= Systemy okreslania lokalizacji w budynkach, cd.

= Metoda ultradzwiekowa
= Zjawisko wykorzystywane przez niektore zwierzeta (np.: nietoperze)

= Informacjami zbieranymi sg odlegtosci do przeszkod (Scian, przedmiotow)
nie wszystkie przedmioty moga byc¢ ,,zauwazone”
dla poprawnej lokalizacji wymagana jest mapa pomieszczen

http://meag.tele.pw.edu.pl/courses.htm
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Techniki lokalizacji dla urzadzen mobilnych

= Systemy okreslania lokalizacji w budynkach, cd.

= Metoda radiowa - pomiar mocy sygnatu z roznych zrodet

Dedykowane nadajniki

Punkty dostepowe WIFI

Urzadzenia BlueTooth o znanej lokalizacji
Nadajniki GSM

Urzgdzenia ZigBee o znanej lokalizacji

http://meag.tele.pw.edu.pl/courses.htm
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Techniki lokalizacji dla urzadzen mobilnych

= Lokalizacja na bazie mocy sygnatu
= Triangulacja
= Zjawisko: spadek mocy odbieranego sygnatu wraz z odlegtoscig do nadajnika
= Fingerprinting

» Zjawisko: state w czasie podobienstwo mocy sygnatu od danego nadajnika w
danej lokalizacji

» Faza nauki: zbierane sg dla kazdej lokalizacji zestawy pomiaréw wielkosci
sygnatu z wszystkich widocznych jego zrodet

« Faza uzytkowa: algorytm prébuje dopasowac aktualny pomiar do wczesniej
wyuczonych zestawow pomiarow - najlepsze dopasowanie wygrywa

istniejg rézne metody wyznaczenia najlepszego dopasowania pomiardw: odlegtosc
Euklidesowa, Manhattan, czy K-NEAR

http://meag.tele.pw.edu.pl/courses.htm
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Techniki lokalizacji dla urzadzen mobilnych

= Lokalizacja na bazie tresci informacji
= Tagi RFiD

= Przemieszczajacy sie obiekt moze ,,odpytywac” tagi o lokalizacje
tagi umieszcza sie na; Scianach, podtodze, wybranych przedmiotach

= GSM
= Informacje lokalizacyjne z BTS 0w
= WIFI

= wbudowana w punkty dostepowe funkcjonalno$¢ dostarczania informacji o
lokalizacji (np.: web server dostarczajgcy taka informacje)

» Lokalizacja na bazie numeru IP
= Istnieje mato doktadne odwzorowanie pul adreséw IP w obszary geograficzne

http://meag.tele.pw.edu.pl/courses.htm
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Techniki lokalizacji dla urzadzen mobilnych

= Lokalizacja fizyczna czy logiczna

» Fizyczna lokalizacja jest wykorzystywana typowo w
» Kartografii
= Budownictwie
= Logistyce

= Wiele ustug potrzebuje jednak oszacowac bliskosci dwoch obiektow lub
wyznaczy¢ lokalizacje logiczna, np.:

= Gdzie jest najblizsze kino?

= W domu konczy sie toner a przechodzisz koto sklepu gdzie mozesz go kupic,
wiec ...

= Gdy bedziesz w kuchni to ...

http://meag.tele.pw.edu.pl/courses.htm
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Literatura i zrodta uzupetniajace

= Strony

http://www.mems.sandia.gov

http://www.analog.com
http://www-users.mat.uni.torun.pl/~bala/sem_mgr_2000/przetworniki_ac/przetwornik_ac.html
http://developer.android.com/reference/android/hardware/SensorManager.html
http://www.magnesneodymowy.biz.pl/
http://developer.android.com/reference/android/hardware/Sensor.html

= Ksigzki

M.takomy, J.Zabrodzki, Scalone przetworniki analogowo-cyfrowe i cyfrowo-analogowe, PWN,
Warszawa 1985

M.Nadachowski, Z. Kulka Analogowe uktady scalone, WKiL, Warszawa 1983

Z.Kulka, A.Libura, M.Nadachowski, Przetworniki analogowo-cyfrowe - cyfrowo-analogowe, WKIiL,
Warszawa 1987.

http://meag.tele.pw.edu.pl/courses.htm
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