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Introduktion

® Viktigt omrade in DV
® Anvands for ex.
® fordon

® vandrare

® fartyg

e flygplan

Andreas

att ta fram kortaste vag inga problem, TIDEN
detta tar jag upp mer senare, och Henrik gar in
dnnu lite senare in pa nagra saker som kan forbdttra det




Kartproblem
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® Trafikinformation saknas

Andreas
JUL?, antal filer!!!
Spelar inte stor roll for anvandaren om en avfart inte skulle vara med,
men datorn missar ju att rakna med den avfarten!!!
Ofta saljs GPSer billigt med gamla kartor




Precision

e DGPS
® 2 - 1|5 meter

® Visar inte alltid aktuell
rutt

Andreas
Differential GPS, “h6g punkt”-GPS som vet sin position exakt, broadcastar sin diff.
(USA gav fel med flit)
NU?
P-plats == vag? inte enbart pga av dalig precision, ((grafiska linjer och cirklar) !=
verklighet)...




Grafteori

® Dijkstra

® Punkter i IR?2

® p(Xyt)

Andreas
Edsger W. Dijkstra, Matematiker 1930-2002, stora bidrag till datavetenskapen

Punkter i en graf... noder
tidpunkter avands i GPS, dar en sekvens av dem ar en rutt




Sveplinjer

/‘

Andreas

OBSERVERA! Sveplinjen och punkter syns inte i denna vy, se projektorvy
Trad!
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Voronoi Diagram




Statistisk kartslutledning

® Automatisk
kartgenerering

® Samla GPS-data

® Varierande kvalitet

Henrik
GPS-navigering for bil ar det vanligaste andamalet for GPS. Edelkamp och Schrodl -> det

viktigaste (haller inte med, ex fartyg, sparning med mera).
Metoden -> Samla “dalig” gps-data fran massor med bilar

istallet for att lata proffs kora strackan ett antal ganger och samla in “bra” data
Jag kommer att beskriva hur man kan generera en karta innehallandes: beskrivning av
vagfiler, antal vagfiler i vardera riktning, hur de ar positionerade samt detaljerad information
om korsningar



Statistisk kartslutledning

® Forfining av karta

|. Samla ra DGPS-data

2. Filtrera

3. Partitionera

4. Generera mittlinje

5. ldentifiera vagfiler

Henrik
Kommersiella kartor har daligt med information om sjalva vagen. En enkel vig med en korfalt i vardera
riktning har oftast enbart en kant som representation i grafen.
Forfiningen bestar av att man
RAW-GPS-data samlas med freq. 0,1 till 1 hertz (longitud,latitud,Altitud)
Anvand ett filter for att filtrera storningar i den insamlade datan. (GPS Noise) (mer sen)
Partionera de insamlade samplingarna till segment med hjadlp av en karta. (kommersiell)

Matcha dem med kartan med hjalp av en mod. dijkstra enl. tidigare
FOr varje segment maste man nu hitta mittlinjen for vagen och vagens geometri
Sist, berdakna den vinkelrata antalet samplingar for att numrera antalet filer




Kartsegmentering

® Med karta
e Kommersiell karta
® Saknar data
® ger kartnamn

® Utan karta

Henrik
Antingen matchar man insamlade data mot en befinlig karta.
Ex. kan man kdpa en av ngt foretag
Nackdelen: saknas det ett omrade eller liknande sa kan man inte
skapa det omradet oht.
Fordel: Ger namn pa alla vagar och likande, husnummer med mera

Utan karta ar billigare, och gor att man kan lara sig nya omraden eller omraden som
andras ofta. Vi ska se pa det nu




Kartsegmentering

® Skapa vagsegment

e Hitta punkter i olika
korningar

® Knyt ihop till en vag

e Knyt ihop vagar

Henrik
Hitta ett antal GPS-punkter i olika samplingar som tillhér en visst vagsegment. Gruppera
dessa och harled position och riktning, for varje sampling. Dessa kommer att anvandas for
vagens mittlinje (ndsta bild). Detta gors genom att ta en punkt och fran denna lagga pa
ytterligare punkter at vardera hall. -— KLUSTER
Vi maste jamfora nya samplingar for att kontrollera ifall de kan tillhora ett befintligt kluster
eller om de tillhér en ny vdag. GPS-fel kan var ett problem.
Alla dessa kluster, som kan vara delmangder av varandra, bygger vi sedan representerar
samma stracka till en “vag”.

Fran sista punkt, utoka samlingarna (i riktning) tills de hamnar mer och mer fran varandra.
Har knyter vi samman dessa kluster till en korsning.




Mittlinje
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Henrik
Hitta mittlinje
till for att ge vagen sin ratta geometri. Vi vill hitta en parametrisk kurva fran ett antal
matpunkter
kommersiell karta innehaller ett systematiskt fel



Vagfiler
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Henrik
Nar man beraknat den approximativa formen pa vagen.
Vi vill veta antalet och positionerna pa vagens filer, pa respektive sida av mittlinjen
| det enkla fallet ar dessa parallella med mittlinjen
kan ocksa vara varierad bredd pa dem och de kan avga fran vagen eller
nya kan komma till pa vagen



GPS-storningar

® Bortfall av satellitsignal

® Ger felaktiga
segmenteringar

® Upptack och generera
om

Henrik
Storningar staller till med mycket, kan ex komma fran (generar

elektromagnetisk stralning for ALLA frekvenser). Det ar att finna dem. Vi maste
nu finna de punkter som mellan varandra och ta bort hela dessa
segment. Efter detta maste den aktuella vagstrackan om med de aterstaende
segmenten.



Slutsats och diskussion

® Kostnadseffektivt

® Framtiden

® Varningar

e Rad

® Automatisk kontroll

Slutsats




Svart skarm, nasta avslutar




