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Problém: Lokalizacia vo vnutri budov

Metdédy a technoloégie pre priblizné uréovanie polohy v interiéroch budov

Dostato¢ne presné uréenie polohy iba v exteriéri pomocou GPS
V interiéri sa Casto pouziva snimanie odtlackov signalu Wi-Fi

Kolisanie signalu = dévod nepresnosti pozi¢nych algoritmov
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Vyber vhodného algoritmu

» Vv zavislosti na prostredi

Ako dosiahnut’ zlepsenie

v kazdom prostredi ?

RieSenie: Metéda korekcie vysledkov

Filtrovanie vysledkov lubovolného poziéného algoritmu

2 kroky: algoritmus klasifikacie a predikcia nasledujucej polohy
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Aplikacia pre platformu Google Android 2.3
Sluzi na overenie zlepsenia presnosti vypoctu

Umozniuje export udajov pre vyhodnotenie
Tréningova faza: = Zbieranie odtlackov
» Prezeranie udajov

Pozi¢na faza: = UrCovanie polohy

= Meranie presnosti

Overenie: Prakticky experiment

Meranie presnosti pri roznych charakteristikach prostredia
Dosiahnutie vyrazného zlepsenia takmer vo vSetkych pripadoch
Napriklad budova Technickej Univerzity v KoSiciach

= Chyba bez korekcie: MAX=30,91m AVG=4,60m
= S pouzitim korekcie: MAX=997m  AVG=3,23m

Presnos!

ZlepSenie aj aplikovanim Chyba (m)

metddy na rozliSovanie

aktualneho poschodia




