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Simulacijas modela izveide objektu lokalizacijai no UWB
signaliem
1. Uzdevums: noteikt objektu pozicijas telpa, zinot raidosas (Tx) un uztveroso (Rx) antenu
novietojumu telpa un uztveréju sanemtos signalus
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Simulacijas modela izveide objektu lokalizacijai no UWB

signaliem

1. Uzdevums: noteikt objektu pozicijas telpa, zinot raidosas (Tx) un uztveroso (Rx) antenu
novietojumu telpa un uztveréju sanemtos signalus
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Objektu atrasana 2D plakné

1. Zinot Tx un Rx koordinatas un nomeérito summaro attalumu L no Tx lidz
objektam un no objekta lidz Rx, var iegut elipsi aprakstoso izteiksmi
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y—coordinate (cm)

Objektu atrasana 2D plakné
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Objektu atrasana 2D plakné
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Objektu atrasana 2D plakné

Lai atrastu elipSu krustpunktus:

No elipsSu vienadojumiem pie izvélétajam x koordinatam xy plakné atliek elipsu y koordinatas
Veic ieglto liniju parnesi uz monohromu attélu ar viena bita pikselu vertibam

dx=dy=4 cm dx=dy=8 cm dx=dy=16 cm
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Pielietojot logisko & operaciju, atrod 2 attelu kopigos pikselus, kas sakrit ar elipsu
krustpunktiem
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2D simulacijas modela GUI (LabVIEW)

. Tiek uzdoti telpu izméri (2D)

. Tiek uzdotas antenu koordinatas

. Tiek generéti objekti ar gadijuma rakstura kustibam

. Zinot antenu un objektu koordinatas, tiek noteikti visi attalumi Tx —> objekts —> Rx
. AtbilstoSi noteiktajiem attalumiem tiek generéti signali uztverejos
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Telpas izméri (m)
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. Tiek atrasti uztverto impulsu laika momenti
. Tiek aprékinati laika momentiem atbilstosie attalumi L =ct

No antenu koordinatam un un attalumiem L_ tiek iegati elipsSu venadojumi

. No vienadojumiem tiek atrasti vismaz 3 elipsSu kopigie punkti — objektu 2D pozicijas
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Objektu atrasana 3D telpa

Zinot Tx un Rx koordinatas un nomérito summaro attalumu L no Tx lidz
objektam un no objekta lidz Rx, var iegut elipsoidu aprakstoSo izteiksmi
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z-coordinate (cm)

3D piemers

Objekta koordinatas:
(50, 135, 250)

Nomeéritie attalumi:
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3 elipsoidu kopiga punkta atrasana

1. Katrai parametriski uzdotai elipsoidai atrod tadu 3D matricu H ar izmériem
NxMxK, kuras elementi H,, . pienem tikai 2 vértibas — 0 vai 1.
2. Jaelementa H, ., pozicijai nmk atbilstosa telpas koordinata (n-dx, m-dy, k-dz)

sakrit ar elipsoidas virsmas kadu punktu, tad H_ =1, ja ne, tad H

nmk— nmk

3. Pielietojot logisko UN operaciju: H;&H,&H,, atrod 3 elipsoidam atbllstoso
matricu kopigo elementu, no kura pozicijas nmk izriet objekta koordinata.
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Objekta patiesas koordinatas: (50, 135, 250)
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