INDOOR-NAVIGATION FUR ANDROID-GERATE
MIT UNTERSTUTZUNG DURCH AUGMENTED-REALITY-TECHNIKEN

Andreas Himmerich Echtzeit 2016




Aufgabenstellung

Stand der Technik
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Unterteilung der Aufgabenstellung

RSSI-Messungen und Auswertung

Theoretische Uberlegungen

Augmented Reality

Praktische Umsetzung (= Demonstration)

Ergebnisse




Kernaufgaben:

*Beschreibung und Entwicklung einer Android-App zur Indoor-Navigation
 ,Ansprechen” der Bluetooth-Baken und Einbeziehung der Ergebnisse
eDarstellung zukiinftiger Entwicklungs- und Erweiterungsmaoglichkeiten
*Theoretische Beschaftigung mit Augmented Reality

Erweiterte Aufgabe:

*Prototypische Umsetzung der Augmented Reality in der Navigations-App
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Lokalisationstechnologien ‘;ﬁ’
(und solche, die hierfiir genutzt werden kénnen) =2
*GNSS (GPS, Galileo, ...) *Google Maps E
— Im Grunde sehr gut geeignet —>Bekannt, marktbeherrschend ;_Ul
— Aber: I. d. R. Kein Empfang im §
Gebiude *InfSoft =
*WLAN —>Kommerziell
- Ahnlich Bluetooth, aber - ,Vorzeigeprojekt”: Flughafen
starker verstreute , Sender” Frankfurt
— Teurer bei Neuanschaffung
eNFC *FreeWiFi Service
- Zu geringe Reichweite - Marktforschung
*QR-Codes

eIndoor.io

— 3D-Modellierung, CAD-
Schnittstelle

- Wenig Nutzerkomfort

Interessant:
Kombinierte Technologien




Gesucht: Zusammenhang RSSI-Wert <> Entfernung Sender / Empfanger

e|n der Literatur:

Vese =—10-n-log,,(d )+ A

n ist dabei der sog. path-loss-Exponent, der die umgebungsabhangige
Dampfung (z. B. durch Wande) ausdriickt, A ein gerateabhangiger Term

eParameter n und A zunachst nicht genau bekannt, daher erfolgte eine
Messreihe
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Auswertung der Messergebnisse, Schlussfolgerungen

1. Der Messwert ist nicht wesentlich von der
verwendeten Bake abhangig

2. Die Baken strahlen in alle Richtungen in etwa

gleich gut ab
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Theoretische Uberlegungen

e Trilateration zur Positionsbestimmung des Mobilgerates:
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Theoretische Uberlegungen

beispielhafter
Personenstandpunkt

€ Gebiudegraph

Abbildung

4
€ Virtuelles

Koordinatensystem
n

Abbildung

v
€ Gebiudegrundriss

Dreischichtige Abbildung des Gebaudes

*Zur Platzierung der Knoten = Regeln
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Durch das bisherige Vorgehen bereits gegeben:

* Virtuelles, 3-dimensionales, kartesisches Koordinatensystem
 Standorte von Knoten und Baken innerhalb desselben
e Start, Ziel (Koordinaten) und zu beschreitender Weg (= Dijkstra)

Zusatzliche Fragestellungen:

e Was genau soll in der AR-Ansicht dargestellt werden?
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— Der Weg vom Start zum Ziel

— Falls gewlinscht, die Knoten und Baken
* Wie soll es dargestellt werden?

— Generell: Leicht transparent

—> Weg in Form roter Pfeile

— Baken als blaue Kugeln, Knoten als griine bzw. gelbe Kugeln
* Wie sieht ,,Beleuchtung” aus?

- Weilde Lichtquelle am Betrachterstandpunkt




Technische Aspekte:

* Erhalt und Genauigkeit der Lageinformationen des Mobilgerats im Raum
e Aufbau der 3D-Umgebung
* Positionierung der ,,Kamera“: gluLOOKAt

gluLookAt(gl, pos,, pos,, pos.,lookAt,. lookAt,, look At. up,, up,, up.)
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Anwendung , Koordinator“:

e Erstellung eines Gebaudeplans, basierend auf Stockwerks-Grundrissen

* XML-Format, wird von der App erkannt

[E] Koordinator —

Dater Anzeige

Skalierung: (111 % + - |Werlqeug: Keines Knoten editieren Kanten editieren Baken editieren | Ebene hinzufiigen

[&] Ebenen it

Folgende Ebenen sind definiert:
Ebene 1

Die Reihenfolge entspricht der
angegebenen Hihe der jeweiligen Ebenen
(die hichstgelegene Ebene hat also den
obersten Eintrag).

Um die aktive Ebene zu wechseln, wahlen

Sie bitte die neue Ebene aus der Liste aus.

@] Knoten editieren

Knotentyp: (@ Raum (O Flur

Raumname: |

Raumnurnrmer: |24

Person(en): |

Sonstige Daten:

Verbindung nach oben nach unten

| OK | Abbrechen
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Komponenten der Navigations-App:

Wegfindung

Positionsbestimmung

Lagebestimmung |
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GEBAUDEPLAN NAVIGATION BAKEN AUGMENTED REALITY

Startpunkt:

Ermitteln  Antippen

Suchen

ONNZLISNN FHIOSIIIVE

Arbeitszimmer
Badezimmer
Esszimmer
Zielpunkt:
Antippen
Suchen
Arbeitszimmer
Badezimmer
Esszimmer

[ Hilfsobjekte anzeigen

Start und Ziel Gibernehmen

Mach der Ubernahme des Start- und Zielpunktes wihlen Sie bitte den Reiter "Gebdudeplan® oder den Reiter "Augmented Reality” aus, um den Weg angezeigt zu bekommen.



GEBAUDEPLAN

NAVIGATION BAKEN

AUGMENTED REALITY

. EINE EBENE NACH OBEN “ EINE EBENE NACH UNTEN
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GEBAUDEPLAN

NAVIGATION

AUGMENTED REALITY

ONNZLISNN FHIOSIIIVE
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Im Allgemeinen:

* Brauchbarer Zusammenhang RSSI-Wert und Entfernung
 Ubergreifendes konzeptionelles wie ausprogrammiertes Modell
* Gegenuberstellung verschiedener Technologien und Frameworks

e Betrachtung der Augmented Reality im Zusammenhang mit der Indoor-
Navigation

 Erarbeitung auch zuklinftiger Einsatzfelder und -szenarien

Im Speziellen:

* Prototypische App ,Navigator”
* Anwendung , Koordinator”
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VIELEN DANK FUR IHRE AUFMERKSAMKEIT!



