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‘*\ SISATILAPAIKANNUKSEN HAASTEET

« Satelliittipaikannus el toimi

« Signaalit vaimenevat kulkiessaan rakennusten materiaalien Iapi

« Signaalit heijastuvat osuessaan eri rakenteisiin

Lopputuloksena
virheellinen sijainti tai
el sijaintia lainkaan
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%SISATILAPAIKANNUKSEN MARKKINAT

« |hmiset viettavat sisatiloissa 90% ajasta
 Kuluttajat / turvallisuussovellukset => eri vaatimukset, eri teknologiat
« Automaattiliikenne tarvitsee myds sisatilanavigointia

Market (M€) 40 billion$
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Satellites Ratkaisu haastaviin
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JALANKULKIJAN NAVIGOINTIJARJESTELMALLE
ASETTAMAT HAASTEET

 Virrankulutus

« Koko ja paino

* Hinta

« Kayton helppous

- Arvaamattomat lilkkeet

« Jatkuva paivitys nopeaan tahtiin

500 € 30 000 €
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% TEKOALY NAVIGOINNIN MAHDOLLISTAJANA
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% HAASTAVIN NAVIGOINTITILANNE?

Jalankulkija Tuntemattomissa Sisatiloissa

« Rajoittamaton + Ei karttaa  Ei satelliittipaikannusta
liike « Elradiosignaaleja

* Plenet ja

edulliset laitteet » "“ i
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* Pelastuslaitos, poliisi, sotilaat =>
el ailkaa paikannuksen kalibrointiin

HELSINGIN YLIOPISTO
HELSINGFORS UNIVERSITET
UNIVERSITY OF HELSINKI

13.6.2019



INTACT- PROJEKTI 2015-2017

N
* Maanpuolustuksen tieteellinen neuvottelukunta IMU
(Matine)
- Horisontaalipaikannukseen kaytetaan konenakoa SO
ja jalkaan kiinnitettyja inertiasensoreita IMU
_ o o Ultrasound
« Korkeustieto barometrin ja ultradanilaitteen avulla C
amera
* Liikkkeen mallinnus koneoppimisen menetelmilla
* Mittausvirheiden mallinnus ja tilan estimointi
partikkelifiltterilla
 Proof-of-concept Utissa varusmiesten avulla
(3/2017, 9/2017)
IMU
Ruotsalainen et al. 2018, antanen, Ruotsalainen, Makela,
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%_ INTACT- TULOKSET

« 2 kierrosta

» kavellen (sininen), juosten (punainen)
* hyppyja, puolapuissa sivuittain likkuminen

* Virhe

e 1. kierros (200 m) =2.5m
e 2. kierros (400 m) =5.2m

« Tekniikan taso: virhe 1%,
mutta muut julkaistut tutkimukset
tehty kavellen suoraa reittia
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%\ VERKOTTUNUT PAIKANNUS

« Ultra-wideband signaalit

« Kayttgjien valisen
etaisyyden (ja suunnan)
mittaaminen

« Tiedon jakaminen

=> Satelliittien avulla lasketun
paikan jakaminen sisélle,
sisalla olevien suhteelllsten
tietojen parantaminen

Mita tiukemmat vaatimukset navigointiratkaisulle asetetaan, sita enemman
alykasta laskentaa (tekoalya) tarvitaan.
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