MoteTrack

MoteTrack: a robust decentralized approach
to RF-based location tracking




RF lokalizacio alapja

» A keresett mote veszi legalabb 3 allomas (beacon
mote) jelet

» A jelerosségbadl lehet kovetkeztetni a
tavolsagukra

» Falak, butorok jelentosen torzitjak
- Nagyon pontos terjedési modelleket kell hasznalni
- Kimeéerni néhany referenciaponton a beacon mote-ok
tererosseget, és ebbol kovetkeztetni a helyre
» Korabbi megvalositasok
- Foleg 802.11 (WLAN) halézatokon
- Hatranyaik
- A szamitas kozpontositva mukodik
- Fuiggenek az elektromos infrastrukturatol




MoteTrack célja: Megbizhatosag

» Decentralizalt szamitas
» A mért adatok elosztott tarolasa

- Redundansan, de minimalis overheaddel

» Hibak, amikkel szamolni kell
- Eltint beacon mote-ok (lemerilt, kikapcsolt,
megserilt, ...)
> A térer0sség nem pontosan olyan, mint amikor a
referenciapontokat kimeértiik
- Csomagvesztés




MoteTrack mukodése

» Beacon Uzenetek

- Tobb frekvencian, tobb jelerosséggel

- Megvaltozik a csatorna atviteli figgvénye, ezaltal
pontositja a merest

- Vételekor méroszamok:
- RSSI: jelerosség
- LQI: kapcsolat minoség
» Helymeghatarozas alapja: Signature
- A mote altal begyujtott beacon tizenetek
- Reference signature
- Olyan signature, aminek ismerlyilik a helyét




Mukodés: a helymeghatarozas

» A mote ismeri a sajat signature-jét €s néhany
referenciapontét

» Kivalasztja a k, hozza legkézelebb eso
referenciapontot

- Szukség van tavolsagmeérésre

- Metrika: tapasztalatok szerint nincs sziikseg
Euklideszire, elég a Manhattan

Mir.s) = Z \meanRSSI(t), — meanRSSI(t) |
€T

Y y

A

Manhattan Euclidean




Mukodés: a helymeghatarozas

» A mote ismeri k, hozza legkozelebb levo
referenciapont helyet

» A mote annak a k oldalu sokszognek a
sulypontjaban van, amelynek csucsai a
kivalasztott pontok

» Hogyan valasszuk meg k-t?

o Konstans

- Lehet, hogy néhany sokkal tavolabb van a mote-tol,
mint a tobbi
- Legyen inkabb a tavolsaguk aranya kicsi

Mi(r.s) (c=1,1...1,2)




A szamitas decentralizalasa

» A mote reference signature-oket keér

- Amelyik beacon mote hallja elkildi neki amit ismer

- Nagyon nagy overhead
- Csak az kuldi el, aki elég nagy RSSI-vel vette a kérést

> A mote kiszamolja a helyét
» A mote kikildi a sajat signature-jét
- Amelyik beacon mote hallja kiszamolja, hogy szerinte hol
van a mote, majd ezt a pontot visszakuldi
- A mote a kapott pontok alkotta sokszog sulypontjaban van
> Nagyon pontatlannak bizonyult
- Tul sok tavoli pont kertlt a szamitasba
» A mote elklldi sajat signature-jét annak a beacon
mote-nak, akitol legnagyobb RSSI-vel vett
> A beacon mote kiszamolja hol van a mote, és elkildi neki




A reference signature adatbazis
elterjesztése, tarolasa

» Moho

- Elfogadom a signature-t, ha
- Van nalam hely

- Erosebb RSSI érték tartozik a signature-ben hozzam,
mint a leggyengébb mar eltarolt

» Kiegyensulyozott

- Minden beacon mote-hoz hozzarendeli a hozza
legk6zelebbi signature-okat

- Egyenloen osztja el a signature-okat a mote-ok
kozott




Adaptiv tavolsagmetrika

» Elofordulhat, hogy egy reference signature-ben olyan
beacon mote van mint amit én nem latok

> Vag¥ forditva: olyan beacon mote-ot latok, ami nincs
a reterenciaban

» Ezeknek a tavolsagaval aranyosan meghosszabitom a
tavolsagot:

Mbidirectional (7, 8) = M(r,s) + B Z meanRSSI(t),

rsis—r|

+p Y meanRSSI(t),

=l r—s)

» De lehet, hogy a beacon mote nem ad mar:

M ynidirectional (7, 8) = M(r,s) + p Z HIEHHRSSHF:IS

r=(s—r|
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Distribution of Reference Signatures to Beacon Nodes
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Error Distance vs. Nbr FreqChans Used
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Fig. 11 Density of beacon nodes. After about seven beacon
nodes(0.004 beacon nodes/m?) additional beacon nodes provide

diminishing returns
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Fig. 12 Density of reference signatures. The accuracy begins
to  stabilize after 75 reference signatures(0.(d3reference
signatures,/ m?)
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