Halézati Algoritmusok

Ontelepité szenzor hal6zatok fokuszalt lefedéshez
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Mobil Szensor Haldzatok

« Szenzor csomoépontok, melyek képesek
— Erzékelni
— Egyszer( szamitast végezni

— Kommunikalni korlatos hatétavolsagon
belul

— Mozogni kuls6 segitség nélkul
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Lokalis algoritmusok

* Lokalis algoritmus: minden szenzor
onalléan hoz dontést a |épésekben

— fuggetlenul,

— csak k-hop szomszédokrél van
informdacid, ahol k konstans.
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Lefedés

» Lefedés alapvetd kévetelmény

— Adott régié lefedése
(Region of Interest, ROI)

— Hatar/akadaly lefedés (Barrier Coverage)

— Fokuszalt lefedés egy
,Point of Interest” (POI) korul

* Felhasznalasi terlletek -
— Koérnyezet monitoroza: Y

Remote Sustainability Industrial

B Felugyelet Manitoring Measurements
— l‘Smart SpaCeS" Lo e s :

A, Water! Indoer Powrer Windfarm  Structural | Machine Troce
Ulirmate Lail Manitoring Quality and  Monitering  Health Health Condition  Monitarin
Consuemplion Monitoring  Monitoring
onitoring
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Fokuszalt lefedés

Egy stratégiai pont, “Point of Interest” (POI) korduli
terulet monitorozasa
—Vegyi uzem:
» Tavolsag fluggd szennyezési hatas
— Katasztréfa epicentruma:
» TUlél6k keresése
— Kbzpont / ,f6hadiszallas”
» Betolakodasi esemény felderitése
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Fokuszalt lefedés

Lefedendd régio

Vakfolt / érzékelési lyuk

~Point of Interest” (POI): F

Lefedési sugar:
maximumalis sugaru, vakfolt mentese
lefedett kdrlap sugara

Cél: maximalizalni a lefedési sugarat
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Fokuszalt Lefedés

Megoldhato a

Fokuszalt lefedési probléma /\/\

lokalis algoritmussal?
— lgen [Li et al. "09, "11]

* 1-hop szomszédokroél
hasznal informacioét

* Véges idd alatt
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Modell

Senzorok kozos koordinata rendszert hasznalnak
Minden szenzor insmeri a sajat koordinatajat
Minden szenzor inmeri a POl koordinatajat
— w.l.o.g. the POl is at the origin
r, : érzékelési sugar
r. : kommunikacids sugar

V3*r . <r.

(Aszinkron) Look-Compute-Move modell
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Equiliteral Triangle Tessallation (TT)

N/ \/ \/ \/ \/  Adottr, érzékelés

sugar esetén TT
maximalizalja a
vakfolt mentesen
lefedett teruletet

TT garantalja hogy a
kommunikacios
haldzat 6sszefligg,
ha

AN ANAYNAYAN V3tr T,
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G_. planar graf

rs : érzékel6 sugar
rc . él hossza
(kommunikéacioés sugar)

V3*rs=rc
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H - polygon

6-sz0g, koncentrikusan F korul

minden v(# F) cslcsra a szomszédsagi mintak:
1. él

2. konvex

n: szenzorok szama, i: hop-réteg tavolsag F-tol

uu(i) : #racspontok az i-edik rétegig
Ui()=1+6+2*6 + ... +*6 =3i(i+1)+1

y«(n) = max(i| v«(i) £ n)
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Algoritmusok

Greedy Advance
Greedy-Rotation-Greedy

egyszer( hop szelekcios szabalyok
1-hop tavolsag
hexagonal F-coverage-hez H-polygon sziikséges
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Greedy Advance

greedy advance: minden lépéssel egy réteggel beljebb ->F, amig csak tud

Holtverseny:

* Random

Utkozések elkeriilésére:

* “priority”-szabaly
 “forbiddance”-szabaly

* “innermost-layer’-szabaly
Alaphelyzetre:

* “alignment”-szabaly
Utkozés megoldasara:

* “retreat”-szabaly
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Greedy Advance szabalyok

prioritas: e, d -> v
Kilsé balszéls6 mindig magasabb prioritasu (itt: e)

Convex corner( A\ ) .
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Greedy Advance szabalyok

forbiddance: e, c->v
Sarokra kilsé jobbszélr6l nem mehettink (itt: c)

Convex corner( VAN ) .
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Greedy Advance szabalyok

Innermost-layer:

F elfoglalhaté barmelyik kiils6 szomszédja altal mindaddig, amig ugy
tudjak, hogy szabad
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Greedy Advance szabalyok

alignment:

3-sz6gon vagy 3-sztgben 1évé csombpont azt a csucsot valasztja,
amelyik a legkevesebb csomopontot tartalmazza és azok kdzul a
legk6zelebbit.

Holtverseny: random
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Greedy Advance mozgas

Uj mozgas retreat:

kézepponttdl eggyel tavolabbi koérbe talalhato legkevesebb
csomopontot tartalmazo csucsba tavozik

Holtverseny: random
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Greedy Advance szabalyok

retreat: csucsitkdzés esetén lokalis rangsorol6 folyamat: mind csucs
egy ranggal rendelkezik.

Legmagasabb rangu dont el6sz6r, majd cstkkend sorrendben tobbi

Ha az i. rangl ugy doént, hogy helyben marad, az utana j6v6
alacsonyabb ranguak retreat mozgast hajtanak végre

Ad Hoc Networks Tamas Lukovszki

Greedy Advance példa

VAVAVAVAYAN
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Greedy-Rotation-Greedy

greedy advance + Uj mozgas rotation:
hatsz6g mentén Orajarassal ellentétes iranyba
megallas:

1. greedy

2. forgas kezdbhelye

ha a forgasi célcsucs foglaltta valik
kezdbhely értéke null-ra allitédik
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Greedy-Rotation-Greedy szabalyok

suspension:

v nem forog, ha valaki a kiilsé jobbszéls6 szomszédjaba (zdlddel jeldlt
téglalapba) forog

v
>
A4
Convex corner( A\ ) .
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Greedy-Rotation-Greedy szabalyok

competition: e, f->v
Bal szomszéd (f) és kulso balszels6 szomszéd (e) esetén kilso
balszéls6 nyer (e)

Convex corner( A\ ) .
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GRGI/CW Collision alloWance

nincs tovabbi megkotés
greedy-rotation Utk6zés esetén retreat szabaly

-

forgd csomépont mindig a legnagyobb prioritad a lokalis rangsorolasban
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GRG/CW példa

Ad Hoc Networks

GRG/CV szabalyok

&ﬂ. | Y. .—."'&
safety: ->v

csak akkor valasztja v-t, ha szomszédja a v csucs balszomszédjanak
(zOld négyzet)

Convex corner( A\ ) .




GRGI/CV szabalyok

gateway:
el6re definialt atjaro (itt ez legyen: a)
tobbib6l nem engedélyezett a greedy, csak rotation
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Elemzés

GA

- garantalja, hogy az F csucs el lesz foglalva véges id6n belll
- véges id6n belul terminal

- haldzati lyuk nélkuli lefedettséget eredményez

GRG
- garantalja, hogy az F csucs el lesz foglalva véges id6én bell

- PO, ..., Pi-1 teljesen el van foglalva csomoépont ttkézesek nélkdl, n = u(i).
Pi teljesen el lesz foglalva csomoépont Utkdzések nélkil véges idén beldl

- PO, ..., Pi-1 teljesen el van foglalva csomoépont ttkézesek nélkl,
U(i-1) < n < u(i). Pi-n Iévé csomopontok megallnak véges idén beldl

- véges id6én belul terminal

- érzékelési lyuk nélkiili lefedettséget eredményez

- (k6zel) optimalis F-lefedeés
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Teljesitmény értékelés

3 néz6pont:

konvergencia idd
nT: a stabilizalt hal6zat kialakulasahoz sziikséges id6egységek szama

energia felhasznalas

nM: Iépések szadma

Mg: hanyszor indult el a csomopont

Pg: teljes megtett tav
Dini, Drin: kezd6pont, végpont euklideszi tavolsaga F-t6l
Pg = | Dini- Dfin |

MoP: megadja milyen koéltséges egy cikcakkba haladé csomépont
MoP = Mg/Pg

csomopont Utkdzés (nC)
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Mileage (x10)
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