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ErgebnisseAderAgenetischenAOptimierungAmitAunseremAVerfahren
Hls- Optimierungsziele- wurden- Vermeidung-

von- NLOS1- Minimierung- des- @OP- und-

Minimierung- der- Hnzahl- - von- Referenzj

knoten-gewähltF-

@ie- +rgebnisse- zeigen1- dass- für- beliebige-

dreidimensionale- Umgebungen- gute- Refej

renzknotengeometrien-erzeugt-werden-und-

damit-die-Vorabplanung-vereinfacht-wirdF
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Sogenannte-Referenzknoten-mit-bekannter-

fester-Position-werden-als-Referenzpunkte-

für- selbstlokalisierende- mobile- Sensorj

knoten- benutztF- @abei- wird- im- Projekt-

SOOP- UltraA WidebandA RadioA MUWB2- als-

9unktechnologie- für- @istanzmessungen-

und-robuste-Kommunikation-eingesetztF

@ie- Zielapplikation- ist- die- +chttzeitj

Nachverfolgung- von- Personen- und- Laj

dungsgütern- in- komplexen- Industriej

umgebungenF

Abbä6:-Topologie-des-drahtlosen-Sensornetzes
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6äA Messrauschen- der- UW6j@istanzj

messung- legt- untere- Genauigkeitsgrenze-

fest

4äA DilutionA ofA precisionA MDOP21- die-

Verringerung- der- Genauigkeit- durch-

ungünstige-Referenzknotengeometrie

3äAHindernisse-in-der-Sichtlinie-cNonjLinej

ofjSight1- NLOS3- erzeugen- große- systej
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AbbäA3:AIllustration-der-+ntstehung-
von-@iIution-of-Precision-c@OP3
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+ine- gute- Referenzknotengeometrie- vermeij

det- 9ehler- durch- NLOSjMessungen- und-

reduziert- die- @OPjbedingte- Instabilität- der-

PositionsbestimmungF- Um- solche- Geoj

metrien- zu- ermittlen- werden- genetischeA

Algorithmen-angewendetF

Jedes- Genom- in- der- Population- kodiert- je-

eine- Hnordnung- von- Referenzknoten- im-

dreidimensionalen--RaumF-@ie-FitnessAeines-

jeden- Genoms- der- Population- wird-

berechnetF- Gewichtet- nach- der- 9itness-

werden- U+lternUjGenome- für- die- nächste-

Generation- zufälligA ausgewählt- und- zu-

neuen-UKindUjGenomen-rekombiniertäAMit-der-

neuen-Generation-wird-der-Zyklus-fortgesetzt1-

bis-die-Abbruchbedingung-erreicht-istF

AbbäA5:-Optimierung-für-Hrbeitsdecks-auf-Tonnenleger-

6runo-Illing-des-WSH-+mden-cW)-m-x-)-m-x-xB-m3

Optimierung-des-@OP-auf-x-m-RasterF-

Rote-Hohlkreisey-keine-direkte-Sichtverbindung-zu-vier-

Hnkerknoten-an-diesem-Gitterpunkt

AbbäA6:AOptimierung-für-Laborraum-cGFB-m-x-GFB-m-x-T-m3-

Optimierung-des-@OP-auf-einem-BZ-cm-RasterF-6lauy-

niedriges-@OP1-Roty-Hohes-@OP1-Rote-Hohlkreisey-keine-

direkte-Sichtverbindung-zu-vier-Hnkerknoten-an-diesem-

Gitterpunkt

ArchitekturAdesAdrahtlosenAselbstlokalisierendenASensornetzes

Hls- Lokalisierunsverfahren- wird- 3DG

Multilateration- eingesetztF- @abei- wird- die-

Position- eines- mobilen- Sensorknoten- aus-

mindestens- vier- @istanzmessungen- zu-

unterschiedlichen- Referenzpunkten- berechj

netF- @ie- Position- ergibt- sich- aus- dem-

Schnittpunkt-der-@istanzkugeloberflächenF

best-optimization
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AbbäA4:-Multilaterationy-Gesucht-ist-der-

Schnittpunkt-vonvier-@istanzkugeloberflächen

AbbäA4:APrinzipieller-Hblauf-eines-genetischen-

Optimierungsalgorithmus


