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Simulacijas modela izveide objektu lokalizacijai no UWB
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Simulacijas modela izveide objektu lokalizacijai no UWB

signaliem
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Simulacijas modela izveide objektu lokalizacijai no UWB
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Simulacijas modela izveide objektu lokalizacijai no UWB
signaliem
. 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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Simulacijas modela izveide objektu lokalizacijai no UWB
signaliem

. Tiek atrasti uztverto impulsu laika momenti

. Tiek aprékinati laika momentiem atbilstosie attalumi L =ct

. No antenu koordinatam un un attalumiem L tiek ieguti elipsu venadojumi
. Uzdevums ir atrast elipsu krustpunktus
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Lai atrastu elipSu krustpunktus:
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Simulacijas modela izveide objektu lokalizacijai no UWB

signaliem

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
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