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Témas aktualitate

o Palielinoties dazadu transporta veidu kustibas
intensitatei, arvien lielaku nozimi iegiist So transporta
plismu optimizacija

o Risinajumi:
= Transporta plismu vadibas uzlabosana

= Katra atseviska transporta lidzek|a vaditaja
kvalifikacijas celsana

o Abas minétajas jomas problémas iespéjams risinat,
veidojot atbilstosas aparatiiras/programmatiras
sistemas




Témas precizésana

o Doktorantiras ietvaros veicamo
pétijumu laika paredzéts pievérsties
transporta lidzek|lu vaditaju
apmacibas un kvalifikacijas celSanas
atbalsta risinajumiem, kas saistiti ar
informacijas tehnologiju izmantosanu




Eksistéjosas vaditaju apmacibas
metodes I

o Teorijas apguve
o Praktiskas transporta lidzek|a vadiSanas nodarbibas

o Tikai dala apmacibas procesa ir balstita uz informacijas
tehnologiju izmantosanu:

= Teorijas apguve, izmantojot atbilstosas datorprogrammas

o Praktiskas nodarbibas pamata balstas uz instruktora
klatbutni

= Jerobezo apmacamas personas iespéju veikt neadekvatas
darbibas

= Sniedz komentarus/ieteikumus par nodarbibas laika
paveikto




Eksistéjosas vaditaju apmacibas
metodes II

o Atseviski gadijumi
s Specifisku transporta lidzek|u vaditaju apmaciba
= Praktisko vadisanas iemanu eksaminacija

o Informacijas tehnologiju izmantosana:

= Vadisanas iemanu apguve reala transporta
lidzekla simulatora

= Videomateriala uznemsana eksaminacijas laika




Priekslikums

O

O

Pastav iespéja bitiski uzlabot pasu apmacibas
procesu, veidojot informacijas sistémas, kas butu
efektivi pielietojamas, izmantojot ka bazi art parastu,
speciali neaprikotu transporta lidzekli

Sadas sistémas var bit noderigas ari citos gadijumos:

= Vaditajiem, kas vélas individuali paaugstinat savu
kvalifikaciju

= Potencials datu ieguves avots transporta kustibas
analizei

= LOG's konfliktsituacijas (CSNg) analizei




Augsta limena prasibas
informacijas sistemai

=

Dazadu apkartéjo vidi, vadamo
transportlidzekli un ta vadltaJu raksturojoso
parametru fiksésana kustibas laika

Fikséto parametru analize realaja laika, ar
meérki sniegt noderigu informaciju
vaditajam

Fikséto parametru uzkrasana, ar iespéju
veikt vélaku padzilinatu datu anaI|2|
ieskaitot notikusa datorsimulaciju




Informacijas sistémas tehniska
risinajuma ierobezojumi

o Parametru nolasiSana, izmantojot viedos sensorus
(smart sensors), kuri veic iegiito datu priekSapstradi
un nodod talak jau apstradatu rezultatu

o Péc iespéjas minimala integracija ar transporta
ltdzek|a infrastruktiiru (viegla montaza/demontaza,
pEc iesp€jas mazaka atkariba no konkréta transporta
ltdzekla modela)

o Plasa pielietojuma mobilas datortehnikas izmantosana
datu uzkrasanai un reala laika analizei (pieméram,

portativais PC tipa dators, PDA, utml.)




Informacijas sistémas funkcionalais
modelis

O O\@\ s
| «— | TLn :__

N J Sensoru (S1..Sn) grupas:
eTransportlidzeklis
< PC oVaditajs
e Apkartéja vide

eAtraSanas vieta




Atskiritba no eksistéjosam sistémam

o Tehniska implementacija (péc
iespéjas plasa pielietojuma
komponenti, lai samazinatu speciali
uzstadamas aparatiiras vienumu
skaitu)

o Pielietojuma auditorija (ari standarta,

ne tikai speciala pielietojuma
transporta IszekF)
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Sistémas potencialais pielietojums

o Transporta lidzekla vadisanas pamatapmaciba

o Transporta lidzekla vaditaja kvalifikacijas talaka
celsana

o Transporta lidzekla kustibas un apkartéjas vides
monitorings, ar iespéju izmantot fiksétos datus
situacijas rekonstrukcijai

o Datu uzkrasana transporta kustibas analizei

o uUtml.
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Uzdevum

o Papildinat zinasanas CE (computer
engineering) joma

o Apgut potenciali izmmantojamas
tehnologijas

o Realizét mazaka apjoma

apaksproj

praktiski

ektu, kur batu iespéjams
narbaudit izveleto

tehnologiju piemérotibu
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Bezvadu tehnologijas

O

Informacijas un komunikaciju tehnologiju attistibu
pédéjos piecpadsmit gados raksturo arvien plasakais
dazadu bezvadu risinajumu pielietojums

Ka popularako un plasak zinamo pieméru var minét
publiskos mobilo sakaru tiklus, kuru abonentu skaitam
ir tendence sasniegt un pat parsniegt fikséto sakaru
tiklu abonentu skaitu

Lidziga attistiba notiek ari Interneta piesléegumu
segmenta, kur arvien vairak abonentu izvélas bezvadu
pieeju Internetam.
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Bezvadu sensoru tikli

O re_Ls_pektTvs virziens, kas ir attistijies pedéjo piecu gadu
aika

o Primarie uzdevumi ir kontrole, ka arT datu vaksana un
sakotnéja apstrade

o Praktiskais pielietojums ir visnotal plass — tos izmanto gan
zooloogiskiem, seismologiskiem utml. apkartéjas vides
novérojumiem, gan ari tadiem specifiskiem merkiem ka
militaras tehnikas parvietosanas fikséSana un snaiperu
lokalizacija

o Izmantoto aparatiiru raksturo nelieli izméri un mazs
energijas patérins
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Orientésanas uzdevums I

o Klasisko orientésanas sacensibu laika veicamo uzdevumu
var formulét sekojosi:

= sacensibu dalibnieks veic noteiktu, fikséta garuma distanci

= sacensibu dalibnieks atzimeéjas distanceé izvietotajos
kontrolpunktos

s tiek fikséts distances veikSanai patérétais laiks

O Starts 15:00 O Finiss 15:15

KP2 15:05

e

.

O KP1 15:02 Q KP4 15:13
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Orientésanas uzdevums II

o Piedzivojumu saciksu laika veicamo orientéSanas
uzdevumu var formulét sekojosi:

sacensibu dalibnieks veic distanci, kuras konfiguracija ir
atkariga no dalibnieka jau veiktas distances dalas

sacensibu dalibnieks atzimeéjas distance izvietotajos
kontrolpunktos, sanemot informaciju par to, kada seciba
veicama turpmaka distances dala

tiek fikséts distances veikSanai patérétais laiks

O Starts 15:00 O Finigs 15:15

KP2 15:05

o O KP3 15:11

N

[ Ja {Nosacijums} O KP4 15:13
let uz KP2

KP1 15:02 Citadi
let uz KP3

16



Orientésanas uzdevuma kontrole I

o Lai kontrolétu klasisko orientésanas
sacensibu norisi, ir nepiecieSams veids, ka
fiksét sacensibu dalibnieka kontrolpunktu
apmekléjumus

o Sim nolikam tiek izmantotas multi-agentu
sistemas, kuras sastav no divu klasu
mobilajiem agentiem:

= kontrolpunktu mobilie agenti (KPMA) - _
aprikojums, kas pirms sacensibu sakuma tiek

izvietots apmeklejamajos kontrolpunktos

= sacensibu dalibnieku mobilie agenti (SDMA) -
ekipéjums, ar ko sacensibu dalibnieki tiek
apgadati uz distances veiksanas laiku
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Orienteésanas uzdevuma kontrole II

o Mobilo multi-agentu sistémas var bit mehaniskas:

= kontrolpunkta novietotas paroles norakstiSana
dalibnieka kontrolkartina

= dalibnieka kontrolkartinas kompostrésana ar
kontrolpunkta novietotu kompostieri

Starts KP1 KP2 KP3 FiniSs
arts

Q—»O—»Q—»O—»Q ------ +>| PC

S 15:00 S 15:00 S 15:00 S 15:00 S 15:00
KP1 KP1 KP1 KP1
KP2 KP2 KP2
KP3 KP3
F 15:15
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Orientesanas uzdevuma kontrole III

o Mobilo multi-agentu sistémas var bit elektroniskas:
= Emit

= Sportldent

Starts KP1 KP2 KP3 FiniSs
arts
O—0O—0O—0—0—[F
S 15:00 S 15:00 S 15:00 S 15:00 S 15:00
KP1 15:02 KP1 15:02 KP1 15:02 KP1 15:02
KP2 KP2 KP2 15:05
15:05 15:05 KP3 15:11
KP3 15:11 F 15:15
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Esoso kontroles sistemu
novertejums I

O

Informacijas apjoms par sacensibu norisi, ka ari tas
pieejamiba ir tiesa veida atkarigi no izmantota

mobilo multi-agentu sistémas tehniska risinajuma

Mehaniskas kontroles Elektroniskas kontroles
iekartas iekartas
KPMA SDMA KPMA SDMA
Kontrofpunkt
o= - + + ¥
apmeklgjuma
K Eakrs :
ontrolpunkt
a= - - + F
apmeklegjuma
laiks
Datu
pieejamiba = _ 4 =
tieSsaistes
rezima

*tikai ar papildus aparatiras risinajumu
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Esoso kontroles sistemu
novertejums II

o Atseviskas eksistéjosas mobilo multi-agentu
sistémas |lauj sanemt datus par kontrolpunktu
apmekléjumu tiessaistes rezima, un sada

funkcionalitate ir pietiekama klasisko
orientésanas sacensibu kontrolei

o Diemzél piedzivojumu sacensibam raksturigo
orientésanas uzdevumu dinamiski mainigo
distances konfiguraciju eksistéjosas mobilas
multi-agentu sistémas nenodrosina
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Esoso kontroles sistemu
novertejums III

o Kontrolpunktu apmekléjumu datu apstradi un leémuma
pienemsanu par talak veicama uzdevuma saturu nav iespéjams
veikt, jo eksistéjoso sistemu datu plismas neparedz
informacijas apstradi un atgriezenisko saiti tiessaistes rezima
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Piedzivojumu saciksu
kontroles sistema I

o Projektéjot piedzivojumu sactksu kontroles
sistému, tika izvirzits mérkis novérst esoso
mobilo multi-agentu sistému trikumus un
pievienot trikstoso funkcionalitati:

= KPMA identificé konkréto saciksu dalibnieku un ir
informéts par dalibnieka lidz sim paveikto

= atkariba no lidz sim veiktas distances dalas
sactksu dalibnieks sanem instrukcijas talakajai
distances veiksanai

= par noteiktu saciksu uzdevumu paveikSanu
informacija tiessaistes rezima nonak pie saciksu
organizatoriem
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Piedzivojumu saciksu
kontroles sistema 11

o Nemot véra minétas prasibas, tika izstradata jauna datu
plusmu shéma, ka art analizets, kadi
aparaturas/programmatiras vienumi bltu izmantojami
konceptuala risinajuma praktiskaja implementacija

OStarts Uzdevumsi

(OKPMA1
(OKPmA2
I @ LG

SDMA

Uzdevuma kontroli veicosas KPMA iekartas

Bezvadu sensoru tikls + mobilais telefons

SDMA iekarta

Bezvadu sensoru tikla mezgls + mobilais telefons

Interfeisi PC-Uzdevums, PC-SDMA, Uzdevums-SDMA

GSM SMS
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Sistémas implementacija I

o Piedzivojumu saciksu kontroles sistémas konceptualais
tehniskais risinajums tika realizéts, uzbivéjot vienkarsotu
sistémas aparaturas/programmatiiras modeli, kurs tika
praktiski izmantots sabiedriskas organizacijas Autoliste
pasakuma Autochase: eVocation ndrises kontrole 2008.
gada 24. maija

o Sistémas aparatiras risinajums tika veidots, izmantojot
bezvadu sensoru tiklu mezglus Tmote Sky, kurus raksturo
sekojosi tehniskie parametri:

= 250kbps 2.4GHz IEEE 802.15.4 Chipcon Wireless Transceiver;

= 8MHz Texas Instruments MSP430 microcontroller (10k RAM,
48k Flash);

= Integrated onboard antenna with 50m range indoors / 125m
range outdoors.

25



Sistémas implementacija II

o KPMA iekarta uz bezvadu sensoru
mezgla Tmote Sky bazes
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Sistemas implementacija III

o Sistémas programmaturas risinajums tika veidots,
izmantojot speciali bezvadu sensoru tikliem paredzéto
operétajsistemu TinyOS

o Programmas kods tika rakstits programmésanas valoda
nesC

o Ka izstrades vide tika izmantota Cygwin

o IepriekS minéta vienkarsota sistémas modela vajadzibam
tika uzrakstitas programmas AutolisteSlave un

AutolisteMaster, kuru izpildama koda apjoms bija
attiecigi 27KB un 26KB.
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Publiskas atskaites par sistemu

o Zinojums Daugavpils Universitates

50. starptautiskaja zinatniskaja
konferencé 16.05.2008

o Publikacija Daugavpils Universitates
50. starptautiskas zinatniskas

konferences rakstu krajuma
(iesniegta 01.06.2008)
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Secinajumi

o Bezvadu sensoru tiklus ir iespéjams izmantot, lai
risinatu sekojosa veida uzdevumus:

datu apkoposana par tikla darbibas zona fiksétiem
notikumiem

lEmuma pienemsana un izpilde, balstoties tikai uz
tikla pieejamiem datiem

datu nositiSana uz centralizétu serveri talakai
apstradei, ar iespéju sanemt izpildei taja pienemtu
lemumu

datu parsitiSana starp dazadiem tikliem, izmantojot

mobilus bezvadu sensoru tiklu mezglus, kas
parvietojas vairaku tiklu darbibas zonas
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Pateicibas

0 Sistémas izstrades projekts tika
realizéts sadarbiba ar Latvijas
Universitates iegulto sistému un
sensoru laboratoriju, ka arl
sabiedrisko organizaciju Autoliste

o Neatsveramu atbalstu ar bezvadu
sensoru tikliem saistitajos jautajumos

sniedza asoc. prof. Dr. Leo Selavo.
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Pateicos par uzmanibu!

Jautajumi?
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