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A Physical Web tem como principio a proximidade, proporcionando ao
usuario contetido de seu interesse baseado em sua localidade.
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@ Friis
'Dr = Pt(ﬁ)nGtGr

@ Log Distance Path Loss Model

RSSI = RSSly — 10 * n * logy(d)

@ Rapapport's Path Loss Model

RSSI = RSSly—10%nx*logyo(d)+X

RSSI (dB) [ Frii's (m) | LDPLM (m) [ RPLM (m) [ Distancia Real (m)
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o Média Mével

_ > ai
@ Duplo
Sn=(1 = An)Sn_1 + An(E(S,) + (RSSI, — E(S)Ba)  (2)
o Kalman
Xt = AtXt—l + Btut + Et (3)
Zt = Xt + Et (4)
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(b) Ambiente COMNET

_

(c) Layout COMNET
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—&— Sem Filtro —+— Kalman
—@— Média Mével —— Filtro Duplo
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e RSSly = —57,70 e —53,20

e X=122en=255

RSSI (dB) [ Friis (m) | LDPLM (m) | RPLM (m) [ Distancia Real (m)
57,64 0,42 0,99 1,11 1,00
64,20 0,77 1,80 2,00 2,00
—69,40 1,23 2,88 3,21 3,00
~70,96 1,42 3,31 3,69 4,00
75,04 2,05 4,79 5,33 5,00

Erro Médio (m) |
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Atualizacdo do Modelo

—#— Sem Filtro —*— Q=1.5R=0.7
—&— Q=4.0R=0.1 —#— Q=15R=0.3
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1 Predicdo Ganho de Kalman
> ;. Certeza
R:: Ruido do sistema Ke=Y:(X:Q:) !
K:: Ganho de Kalman
Z:: Medicdo

Q:: Influéncia
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—&— Sem Filtro —=&— Kalman (Q=4.0 R=0.1)

—— Filtro Duplo —— Kalman (
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Variancia [ Desvio Padrdo

Distancia(m) | SF | MM | K | DF | SF | MM | K | DF

1,00 424 | 0,08 | 0,20 | 0,03 | 2,06 | 0,29 | 0,44 | 0,17

2,00 12,50 | 0,57 | 1,96 | 0,07 | 3,54 | 0,75 | 1,40 | 0,26

3,00 8,67 | 2,67 | 3,04 | 025 | 2,94 | 1,63 | 1,74 | 0,42

4,00 537 | 0,15 | 0,29 | 0,38 | 2,32 | 0,39 | 0,54 | 0,62

5,00 6,37 | 0,34 | 061 | 0,05 | 252 | 0,58 | 0,78 | 0,22

Média [ 743 [ 0,76 | 1,22 | 0,15 | 2,68 | 0,73 | 0,98 | 0,34

— Sem Filtro Kalman

Média Mével Filtro Duplo
Distincia (m) | SF | MM | K | DF 53 ‘ ‘ ‘ I
1,00 1,11 | 1,11 | 1,10 | 1,10 5 B
2,00 2,00 | 1,83 | 1,90 | 1,74 3
3,00 3,21 | 3,06 | 3,08 | 2,81 _ 4 2
4,00 3,60 | 3,73 | 3,70 | 4,00 £ 2
5,00 5,33 | 5,21 | 530 | 4,92 S g
£ 3. 2%
Erro Médio (m) | 0,10 | 0,16 | 0,17 | 0,12 £ 3° -
o 3
g i
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ExE :
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Distancia Real (m)
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>
(d) Estimativa de distancia

(e) Cardépio Foodtruck
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