rechmnermnetze & multimediatechni ik

Ubung Sensornetze — (fiir 20. Januar 2005)

Vorlesung 9: Lokalisierung in Sensormetzen

Aufgabe 16: Positionsbestimmung ohne Distanzschdtzung

Ein Knoten A empféingt ein Paket einer seiner Nachbarn mit dessen Positionsangabe
(1.0,5.0). Ein weiterer Nachbar meldet sich von der Position (3.0,4.0). AuBerdem
empfangt er ein Paket von Knoten B, der seine eigene Position ebenso wie A nicht
genau bestimmen kann. B teilt jedoch mit, dass einer seiner Nachbarn auf der
Position (0.5,2.0) und ein weiterer auf der Position (2.0,1.5) zu finden ist. Der
Sendebereich aller Knoten betrage 1,5 MaBeinheiten.

a) Ist (2.0,5.0) ein moglicher Standort von A und ist (2.0,4.0) eine mdgliche
Position von A?

b) In einem anderen Szenario gibt es nur einen unlokalisierten Knoten A und
eine Menge von Nachbarn, die ihre Position kennen. Wie groB8 kann der Fehler
bei der Positionsbestimmung von A maximal werden? Wie sieht die
Konfiguration der Knoten dann aus? Kann es auch Konfigurationen von
Knoten geben, in denen der Fehler theoretische immer gréBer als Nulll ist?
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Ubung Sensornetze

Vorlesung 9: Lokalisierung in Sensormetzen

Aufgabe 17 (1): Generelle Uberlequng zur Bestimmung lokaler Koordinaten durch
Distanzschiatzung

Folgender Sachverhalt wird betrachtet: Ein Knoten i wurde als Zentrum des globalen
KS gewdhlt. Ein weiterer Knoten k hat auch ein eigenes lokales KS erzeugt. Nun
sollen alle Nachbarn von k die i noch nicht bekannt sind in das globale Koordina-
tensystem aufgenommen werden.

a) Warum missen die Nachbarn von k iiberhaupt transformiert werden? Hitte k nicht
sein eigenes Koordinatensystem so wihlen kénnen, dass dies nicht notig ist?

b) Zeichnen Sie eine Konfiguration von Knoten, in der k seine Nachbarn nur
verschieben muss, damit sie in das globale KS passen.

¢) Zeichnen Sie einen Fall, in dem nur eine Drehung nétig ist. Was ist die
Besonderheit an diesem Fall?

d) Zeichnen Sie einen Fall, in dem eine Drehung, eine Verschiebung und die
Spiegelung einer Achse notig ist.
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Ubung Sensornetze

Vorlesung 9: Lokalisierung in Sensormetzen

Aufgabe 17 (11): Bestimmung lokaler Koordinaten durch Distanzschitzung

Die Knoten A-G haben untereinander die Abstidnde, die der folgenden Tabelle
entnommen werden kénnen:

A B C D E F G

0 2,24 3,16 1,41 2,24
0 2

0141 1224141
224 2141 0224224 2
3,16 1224 0 2 1
1
0

OMMmMmUO w@>

1,41 224224 2 0
2,24 141 2 1 1

Kein Tabelleneintrag bedeutet, dass auch keine Verbindung zwischen den
entsprechenden Knoten besteht.

a) Welcher Knoten eignet sich auf Grundlage dieses Wissens besonders gut als
Ursprung, welcher als X-Achse? Welcher Knoten ist am wenigstens geeignet und
warum?

b) Der Knoten C hat auch ein lokales Koordinatensystem erzeugt und sich hierzu den
Knoten E zur Definition der X-Achse und den Knoten G zur Ausrichtung der Y-
Achse gewihlt. Welche globale Koordinate hat die Position (1,1) des lokalen KS
von C?

¢) Welche Besonderheit ergibt sich bei der Positionsbestimmung von Knoten B? Wie
kann der Knoten unter den gegebenen Umstinden bestmdglich lokalisiert werden
(nur VerfahrensmiBig, Sie brauchen nicht zu rechnen).
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