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1 Einleitung

Die Forschung zum Thema drahtlose Sensor Netzwerke hat in den letzen Jahren grofie
Fortschritte gemacht. Dabei wurden insbesondere im Bereich der Kommunikationspro-
tokolle sowie deren Energieeffizenz viele neue Erkenntnisse gewonnen. Aktuell existieren
interessante Ansédtze zum Routing von Daten in drahtlosen Sensor Netzwerke mithilfe
von geographischen Informationen. Diese GeoCast genannten Verfahren benétigen eine
Schéatzung der aktuellen Position der Knoten. Heutzutage kann diese Positionsschitzung
mithilfe einer Vielzahl von Methoden erreicht werden, diese reicht von Ultraschall iiber
Laser bis hin zu GPS-basierten Verfahren. Jedoch benétigen alle diese Verfahren zusétz-
liche Hardware und damit auch Energie. Das Funkmodul, dass die Funkkommunikation
der Sensorknoten ermdglicht, verspricht im Gegensatz dazu die Moglichkeit iiber die
Empfangsstirke der Funksignale die Position zu schitzen. Dieses Verfahren wire sehr
energieeffizent, weil jede Kommunikation im Netzwerk automatisch die Positionsschit-
zung aktualisieren wiirde. Eine grofies Problem dieser Verfahren ist aktuell jedoch die
erreichbare Genauigkeit. Diese soll in diesem Teamprojekt daher evaluiert werden.

2 Verwandte Arbeiten

Der Bereich der Lokalisation in drahtlosen Sensornetzen ist sehr gut erforscht. Daher
sollen hier nur ein paar Einstiegspunkte dargestellt werden.

Zanca et al.[3] stellt einen guten Uberblick iiber verschiedene Lokalisationsverfahren dar.
Savvides et al.[2] hingegen konzentriert sich auf RSSI-basierte Verfahren und stellt einen
grundsétzliches Verfahren zur Lokalisation dar. Moore et al. [1] versucht ein robustes
Lokalisationsverfahren zu entwickeln. Dieses Verfahrne basiert auf Ultraschalldistanz-
messungen die durch Funk kommuniziert werden.

Weitere Quellen kénnen bei der Einfithrung des Praktikums diskutiert werden.



3 Aufgabenbeschreibung

Die Aufgaben dieses Praktikums besteht in der Auswahl und Evaluation verschiede-
ne Lokalisationsverfahren. Hierzu miissen aktuell existierende Lokalisationsverfahren fiir
drahtlose Sensornetze recherchiert und prototypisch implementiert werden. Zusétzlich
miissen die zugrunde liegenden Messdaten mithilfe von echten Robotern erzeugt und
aufgenommen werden. Die Lokalisationverfahren sollen dann off-line auf diesen Daten-
sitzen angewendet und ausgewertet werden. Hierbei interessiert vor allem die erreichbare
Genauigkeit.
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