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Az Onallé laboratérium (BMEVIMIA353) soran megoldandé feladat egy, a szenzorhalozatokban
hasznalt akusztikus lokalizacios eljaras vizsgalata és implementalasa. Lokalizacio alatt egyes egységek

crer

egy valds halozat térbeli elrendezésének rekonstrudlasa a felhasznalt szenzorok segitségével.

A lokalizacidhoz egy akusztikus lokalizacids eljarast alkalmaztunk, melynek alapgondolata a
kovetkez6. Az akusztikus lokalizacio egyidejlileg kiadott radidfrekvencias és hangfrekvencias jel
terjedési idejének kiilonbségével torténik. Mivel az elektromagneses hulldm terjedési ideje
elhanyagolhaté a hang terjedési idejéhez képest, igy a mért idokiilonbség alapjan meghatarozhat6 a
szenzorok tavolsaga.

A lokalizacios feladat megoldasahoz a Crossbow cég altal gyartott Berkley Micaz mote-ok alltak
rendelkezésre, melyek rendelkeztek a megfelelé alkatrészekkel az akusztikus lokalizacio
elvégzéséhez. A mote-ok alapvetden két fo egységet tartalmaznak: egy alapkartyat valamint egy
szenzorkartyat. Az alapkartyan talalhato egy mikrokontroller valamint egy radios inetrface. A
szenzorkartydn helyezkednek el a lokalizacidhoz sziikséges eszkozok: akusztikus jel kiadasara
alkalmas piezo buzzer, valamint a hang vételére alkalmas mikrofon. A buzzer egy adott frekvencidju
hangot allit eld, amelyet a mikrofonhoz tartozé PLL-es hangdetektor segitségével érzékeliink.

A munkam sordn megismerkedtem a Berkley mote-okkal, és egy, a fent emlitett mérési modszernek
megfeleld tesztelrendezést alakitottam ki. A Ilétrehozott rendszerben méréseket végeztem a
lokalizaciés modszer pontossdganak meghatarozasdhoz. A megfeleld statisztikai adatok eldallitdsdhoz
tobb mérést végeztem kiilonbozé elrendezésekben. A mérések kiértékelése eredményeként
megallapithatd, hogy a vizsgalt modszer pontossaga kozepesnek mondhatd, tavolsagtol fiiggéen
néhany 10 cm illetve méter nagysagrendbe esik, azonban atlagolassal javithatd a pontossag.

A kiértekelés soran figyelmet kell forditani a lathatéan hamis, tal nagy mérési hibaval terhelt
eredmények eltavolitasara, mert ezek nagyban rontjak a mérés pontossagat. Ezen hibak automatikus
felismerésére egy egyszeri eljarast dolgoztam ki.

A tovabbi fejlesztési céljaim az érkezési id0 detektdlasa radids iizenetek segitségével, kalibracio
elvégzésére, valamint egy ismeretlen elrendezésli halozat térbeli elrendezésének rekonstrualasa a
tavolsagi adatokbol.



