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kontextbezogene Systeme

Stand der Forschung

Focus: Unterstitzung mobiler, ortsabhéngiger Anwendungen
Sensorik und Lokalisierung

Positionierungssystemen fir
den AuBenbereich; Konzepte
zur Innenraumpositionierung
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2P 0 5=~ Untersuchung der

Innenraumproblematik

Bildanalyse und Objekterkennung

Studie: Zugriff auf Objektinfor-
mationen Gber Bilder

Objekterkennung

Indirekte Positionierung

Problemstellung und Ziele

Schnittstelle zwischen Nutzer und Umgebungsmodell

Reale Welt Umgebungsmodell

by

- Positionierung von mobilen Objekten und Lokalisierung
statischer Objekte

- Zuverlassige und genaue Positionsinformation der Benutzer
(Sensorkombination)

- Positionierung innerhalb und aul3erhalb von Gebauden

- Identifizierung statischer Objekte

- Datenerfassungskonzepte

Erwartete Ergebnisse

Bereitstellung von Verfahren fir
den Zugriff auf Objektinformationen

%

\

Erkennen von Inkonsistenzen
zwischen Realwelt und Umge-
bungsmodell

Vorschlage zur Aktualisierung und
Nachfiihrung des Umgebungsmodells

Nahtloser Ubergang in den oS
Positionierungsmethoden %) venctang
Outdoor/Indoor

Positionierung

Unterstiitzung verschiedener
Sensoren fir die Positionierung K' 2 T :

Genauigkeitssteigerung durch
Sensorkombination

Positionierungsgenauigkeit

getrennte AufRen-/Innenraumpositionierung

Ubergang Indoor/Outdoor problematisch

Koppelnavigation (spezielle Applikationen)

Objekterkennung (Erkennung beliebiger
Objekte problematisch)
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Zugriff auf Objektinformation (in definier-
ter Umgebung; codierte Marken)

Datenfortfiihrung (2D, Satellitenbilder)

Ansatze und Methoden

AP1: Positionierung Uber Sensorik

- Auswahl weiterer Sensoren, insbesondere fir die
Positionierung innerhalb von Gebauden

- Konzepte zur Sensorintegration

- Handshaking

AP2: Bildgestitzte Positionierung

- Verfahren zur Lokalisierung durch inverse Positionierung
und Telepointing

- Bildgestutzte Identifizierung naturlicher Objekte

- Automatische Zuordnungsverfahren fir die Detektion von
Inkonsistenzen

AP3: Datenerfassung zur Nachfuhrung und Aktualisierung
von Umgebungsmodellen

- Informationsgewinnung zur Nachfuhrung und Aktualisierung

SFB Vernetzung
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