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1 Bevezetés

A labor célja a WiFi RSSI alapu helymeghatarozas vizsgalata. A gyakorlat célja, hogy megismerjik a
jelersség mérésének kihivasait, megvizsgdljuk a jelerdsség valtozdsat valds kdrnyezetben, valamint
hogy megvaldsitsunk egy helymeghatarozasi mddszert RSSI alapon.

2 Meérési 6sszeallitas

A mérést Android alapu telefonok segitségével végezzik. A telefon feladata a jeler6sség mérése. A
méréshez egy sajat alkalmazds késziilt, amely a jelerGsség adatokat egy beépitett webkiszolgalon teszi
elérhet6vé. igy azok akarmikor lekérdezhetSk a mobil telefon IP cimén.
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1. dbra Mérési elrendezés

A mérési elrendezést az 1. dbra mutatja. A telefonok és a laptopok ugyanarra az AP-re csatlakoznak,
igy kdzvetlen kapcsolatot biztositanak egymas felé. Az applikacié megjeleniti az eszkoz IP cimét (lasd:
2. 4bra).
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2. dbra Az Androidos alkalmazds



Az IP cimen elérhet§ az aktualis fingerprint korlatozva a teremben talalhatdé 4 AP-ra. Az alkalmazas a
kalibraciot is lehetévé teszi, a kalibraciot a helyszinen fogjuk elvégezni és a kalibraciés adatokat
mindenki szamara elérhet6vé tesszik.

3 Meérési feladatok

A mérés soran el6bb megvizsgdljuk a mobil készilék altal szolgaltatott RSSI értéket illetve annak
valtozasat kiilonb6z6 paraméterek szerint (egy helyben, tdvolsag fliggvényében, akadaly
fliggvényében, multipath esetén).

Ezutan a példaprogram alapjan megvalésitunk egy egyszer(i helymeghatarozasi eljarast.

A méréshez készlilt Android-on futtathatd APK (és forrds kddja is), valamint a méréshez segitségként
nyujtott Matlab/Octave scriptek elérheték a honlapon (http://www.tmit.bme.hu/vitmma07-2015), de
az appendix-ben is megtalalhatok.

3.1 RSSI mérés

A mobil késziilék az RSSI adatokat kiolvassa, és elérhetGvé teszi egy HTTP interfészen. Azaz az adatok
a laptoprdl lekérhetGk, és a kiolvasott adatokbdl statisztikakat gyarthatunk. A kiolvasast kozvetlendl
MATLAB vagy OCTAVE-bdl, a kdvetkez6 paranccsal tehetjliik meg:

dataString = urlread('http://<mobil ip cime>:8080', 'Timeout', 3);
data = textscan (dataString, '$n %n %n %n');
fingerprint=[data{l} data{2} data{3} data{4}];

A visszaadott adatok a 4 AP iranydba mért RSSI értékeket tiikrézik. A parancs ismétlésével lehet
gyljteni az adatokat.

Feladat 1: Tegylk le a telefont egy adott helyre, és vizsgdljuk meg, hogy id6ben hogy valtozik a
jeler@sség!

Feladat 2: Egyenletesen tavolodva az egyik AP-tdl vizsgaljuk meg, hogy hogyan valtozik a jelerésség.

Feladat 3: A telefon atjaba allva, illetve nyilvanvaléan tobb utas terjedés esetében hogyan valtozik a
jelerésség? (Fém arnyékoldt biztositunk.)

3.2 Egyszer( helymeghatarozasi motor megvaldsitasa

A feladat a teremben elhelyezett 4 AP irdanydba mért jelerGsség alapjan egy fingerprint illesztés alapu
helymeghatarozasi algoritmus megvaldsitdsa. Az algoritmus lehet egyszer(i KNN vagy Bayes vagy
legkisebb négyzet alapu.

A megvaldsitast Matlab/Octave kérnyezetben tamogatjuk el6re megirt mintaprogram segitségével.
Els6sorban kalibraciés adatokat készitlink, igy a 4 AP mért jelerGsségei (interpolalva) elérhetéek. A
kalibracios adatokat az init_pos.m flggvény meghivasaval inicializaljuk. Ennek eredményeképpen
|étrejonnek a kovetkezd valtozok:

NR AP = 4; AP-k szama
grid size = 100; A helymeghatarozas pontossagat meghatéarozd réacs
vagl, vg2, vg3, vg4d grid sizexgrid size matrixok, melyek az 1,2,3,4

AP-k jelerdésségeit mutatjédk adott pontokban.

A helymeghatarozasi algoritmushoz egy program vazat adunk segitségként, mely alapul szolgdl az
algoritmus megvaldsitasara.


http://www.tmit.bme.hu/vitmma07-2015

A vgl-4 kalibracié és az fp fingerprint alapjan a poziciét kiszamolva megjelenithet6 a térképen. Az
adatok gyUjtése sordn a 3. dbra szerinti elrendezést hasznaltunk.

A 4 AP a terem sarkaiban taldlhaté. A kalibracié sordn a koordinatarendszer ugy volt felvéve, hogy a
bal elsé sarokban helyezkedik el a (0,0) pont, az 1-es AP mellett. A koordinatak ardnyszamot jelentenek,
azaz 0.5 érték a terem felét jelképezi. Téglalap alaku terem esetén a kalibracié felbontasa négyzetek
helyett téglalapokat haszndl, utélagos feldolgozasnal ezt figyelembe kell venni!
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3. dbra Koordindtarendszer és az AP-k helye a helyiségben

Tipp: egy metrikat hasznalva megkereshetjik a legjobban illeszkedd mintat.
Feladat 4: Helymeghatdrozasi algoritmus implementalasa és kiprobalasa.

Egy j6  Osszefoglald  cikk az  RSSI  alapd  helymeghatarozasrél itt  taldlhatd:
http://math.tut.fi/posgroup/honkavirta et al wpnc09a.pdf

4 JegyzBkonyv
A mérés végén jegyzGkonyvet varunk, amely tartalmazza a mérések eredményét, a megvaldsitott
algoritmust és annak pontossagat.

5 Osszefoglalo
Az RSSI alapu helymeghatarozas kihivasait és hozzavet6leges pontossagat mérjik fel ezen a mérésen.

Lathatd, hogy viszonylag egyszerien lehet RSSI alapu helymeghatarozast végezni, viszont mindenképp
szlikség van kilonbo6z6 technikdkra a mérés pontossaganak javitasa érdekében. Konkrétan tébb mérés
atlagolasaval, a kiugré értékek szlirésével és a mozgasi modell hozzaadasaval javithatjuk a
helymeghatdrozas pontossagat.


http://math.tut.fi/posgroup/honkavirta_et_al_wpnc09a.pdf

6 Appendix 1. Inicializalas
% Az init pos.m fajl

clear all; close all;

NR_AP = 4;
grid size = 100;

calib % a calibréacidés adatokat helyben osztjuk
[xq,yqg] = meshgrid(0:.01:1, 0:.01:1);

vgl = griddata(A(:,1), A(:,2), A(:,3), xgq, vyd,
vg2 = griddata(A(:,1), A(:,2), A(:,4), X9, Y49,
vg3 = griddata(A(:,1), A(:,2), A(:,5), xgq, vyd,
vg4 = griddata(A(:,1), A(:,2), A(:,6), xgq, vyd,
[x,y] = meshgrid(l:grid size, l:grid size);

rssi corr=500000000*[90:-1:1].73.731;
rssi corr=ones(1l,90);

meg



7 Appendix 2. Pozicionald algoritmus vazlat

% A calc pos.m fajl

dataString = urlread('http://<mobil ip cime>:8080', 'Timeout', 3);
data = textscan (dataString, '%$n %n %n %n');

fp=[data{l} data{2} data{3} data{4}]; % az aktuadlis fingerprint
for k=1:NR AP % sanity check

if (fp(k)==0) fp(k)=-90; end;

if (fp(k)<-90) fp(k)=-90; end;

end; % lehet feldolgozni

% ide jon az algoritmus

% eredmény: res(x,y)

% Megjelenités

scatter(res(l,1), res(l,2), 'r');
axis ([0 100 O 1001):

camroll (180) ;



