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Многие современные мобильные устройства оснащены модулем распознавания движения (IMU, Inertial Measurement Unit), основанного на использовании данных от акселерометра, гироскопа и магнитометра. По информации, полученной от этого модуля, можно построить трек объекта. Однако модуль распознавания движения допускает погрешность при оценке длины шага и определении направления движения. Данный доклад посвящен сравнению двух алгоритмов корректировки трека объекта и привязки его к плану помещения.

9. Modern mobile phones are equipped with IMU (Inertial Measurement Unit): accelerometer, gyroscope, magnetometer. With gathering information from this sensors it is possible to write a track. However, this information contains errors in the estimated lengths of steps and determining direction of movement. In this article, I will review and compare three algorithm of correction this data. Considered algorithms are called algorithms of binding track to floor plan.
10. КЛЮЧЕВЫЕ СЛОВА:

трек, траектория, алгоритм привязки трека к плану помещения.
track, trajectory, algorithm of binding track to floor plan.
11. ТЕКСТ ТЕЗИСОВ ДОКЛАДА:
Многие современные системы локации мобильных объектов внутри помещений основаны на использовании беспроводной сети датчиков [1], [2]. Информация, полученная от этих датчиков, используется для уточнения местоположения объекта. Например, датчики движения, закрепленные на теле человека, позволяют восстанавливать трек (путь объекта) в помещении [3]. Знание начальной точки и последующего трека объекта может помочь в определении места его расположения после перемещения.
Трек необходимо представить в виде начальной точки и N-1 векторов. Также необходимо определить Γ — дискретное множество коэффициентов изменения длины звеньев ломаной и Ф — дискретное множество значений, на которые могут изменяться углы между звеньями ломаной. При удлинении/укорачивании звеньев ломаной, изменении углов между звеньями, изменении начального направления ломаной, получаются различные траектории. Задача алгоритма привязки трека — найти траекторию, не пересекающую стены с минимальной оценкой, представленной суммой: [image: image3.png]
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 ​— удельное изменение длины звена, [image: image7.png]Ag;



 — изменение угла между звеном i и i-1. c1 и c2 — коэффициенты влияния на оценку изменений длин звеньев и углов между з​​​веньями соответственно.
Далее будут рассмотрены и сравнены два алгоритма привязки трека к плану помещения: метод частичного перебора, представленный в статье [4] и алгоритм, основанный на методе частиц [3], [5].
Первый алгоритм – метод частичного перебора. План помещения разделяется на равные клетки с размером, заданным на входе алгоритма. Главная идея алгоритма заключается в том, что для каждой итерации и каждой клетки плана помещения запоминается не более одной траектории, заканчивающейся в ней.

Второй алгоритм – базовый метод частиц. Необходимо задать параметры n и m. На каждой итерации рассматривается n или меньше вариантов траекторий с лучшими оценками, полученных на предыдущей итерации, и из вариантов изменения угла и длины рассматриваются только m случайных пар значений.

Третий алгоритм – дополненный метод частиц. Вместо равномерного случайного распределения на промежутке при генерации вариантов траектории применяется нормальная случайная величина. Также, если для следующей итерации не набрано m вариантов траекторий, итерация выполняется ещё раз. Была идея повторять итерацию, пока не наберется какое-то число вариантов, зависящее от m, однако в тупиковых случаях данный вариант мог привести алгоритм к бесконечному циклу.
Алгоритм частичного перебора работает в 2-3 раза дольше метода частиц (и базового, и дополненного), однако возвращаемый результат гораздо лучше – отклонение 0,65 метра против двух метров. К тому же, частичный перебор всегда возвращает точный результат, а при методе частиц отклонение может достигать 4, а то и 6 метров. Однако для первого алгоритма нужно подбирать размер клетки.

Базовый и дополненный методы частиц между собой отличаются не сильно. Дополненный работает в 1,5 раза дольше, однако результат на 0,2 метра, как правило, оказывается точнее. С точки зрения производительности лучше всего базовый метод частиц. С точки зрения точности – метод частичного перебора. Дополненный метод частиц может использоваться вместо базового, если нужны результаты чуть точнее.
В ходе работы были реализованы и сравнены три алгоритма. Самыми успешными алгоритмами можно называть базовый метод частиц и алгоритм частичного перебора, за счёт быстрой работы с одной стороны, и точных результатов с другой.

Работа выполнялась в рамках Программы стратегического развития Петрозаводского государственного университета на 2012–2016 гг.
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