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2.4. aktivitāte “Pieejas verifikācija un validācija. Robežu testēšana un 
rezultātu apkopošana.” 

 

Ultraplatjoslas (UWB) vietējās pozicionēšanas sistēmas sagatavošana un 
uzstādīšana, reāllaika datu vizualizācija. 

 
 

Ultraplatjoslas (UWB) vietējās pozicionēšanas sistēmas komplektā ietilpst 
vismaz četri enkurpunkti, viens vai vairāku lokācijas sensori (tagi), serveris. 
Elektroenerģijas padevei tiek izmantots PoE (Power over Ethernet) avots. 
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Sistēmas darbībai nepieciešami vismaz 3 enkurpunkti, bet rekomendētais 
minimums ir 4 enkurpunkti. Enkurpunktus izvietot vienādā augstumā, izmantojot 
statīvus, vai griestu/sienas kronšteinus. Enkurpunktus izvieto tā, lai tie veidotu 
kvadrātveida vai taisnstūra formu. Maksimālais enkuru izvietošanas augstums ir 5 
metri. 

 
 
 
 
 

Enkurpunktiem savā starpā jābūt tiešās redzamības zonā, kā arī telpā 
esošajiem lokācijas sensoriem jābūt tiešā redzamībā ar enkurpunktiem. Lokācijas 
sensori var tikt brīvi pārvietoti telpā, pie nosacījuma, ka to minimālais augstums no 
zemes pārsniedz vismaz 15cm. 
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Enkurpunkti ar serveri atrodas vienā IP tīklā. Pirmais solis RTLS servera 
programmā ir enkuru skenēšana. 

 

 
 
 
 
 

Nākošajā solī tiek noteikts iemērotākais enkurs savstarpējam sinhronizācijas 
procesam.  
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Piemērotākais enkurpunkts ir ar skenēšanas procesā ar visaugstāk iegūtu punktu 
skaitu. Iegaumē attiecīgā enkurpunkta MAC (fizisko) adresi un uzstāda to kā “Master”. 

 

 
 
 
 

Veic enkurpunktu sinhronizācijas procesu. Visu enkurpunktu sinusoīdām jābūt 
līdzīgās amplitūdās, nepārsniedzot vērtību 2 uz Y ass. Ja nepieciešams, veic 
enkurpunkta rotāciju telpā, lai uzlabotu rezultātus.  
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Lokācijas sensoru ieslēgšana un aktivizēšana. Sensoriem jābūt uzlādētiem. 
 

 
 
 
 

Vizualizācijas nodrošināšanai izmanto servera vizualizācijas sadaļu (Sensmap), 
kurā ielādē sagatavotu telpas plānu un veic tā mērogošanu. 
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3D simulācijas darbināšana, rezultātu attēlošana un vizualizācija. 
 

Izstrādātā koordināšu ģeneratora startēšana, norādot IP adresi, uz kuru sūtīt 
JSON formāta datus. Jānorāda arī intervāls, cik bieži sūtīt šos datus. JSON dati tiek sūtīti 
kā UDP datagrammas. 
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3D objekts vizualizācijas scēnā Unity platformā. 
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3D objekta parametri. 
 

 
 



9 
 

Koda fragments JSON datu saņemšanai. 
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Koda fragments objekta kustības nodrošināšanai. 
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Viena 3D objekta vizualizācija, pozicionējot to ģeneratora JSON formātā iesūtītajās 
koordinātēs. 
 

 
 
 
 
 
 
Vairāku 3D objektu vizualizācija, pozicionējot to ģeneratora JSON formātā iesūtītajās 
koordinātēs. 
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Rezultātu novērtējums un secinājumi. 
 

Izstrādātā simulācija ir svarīga eksperimentu veikšanai. Tā nodrošina to, lai katru 
reizi nav jāuzstāda ultraplatjoslas (UWB) vietējās pozicionēšanas sistēma, kas ir 
laikietilpīgs process un ietver servera sagatavošanu, virtuālās kartes izveidi reālajai 
telpai, enkurpunktu konfigurēšanu, enkurpunktu sinhronizāciju, piemērotākās 
pozīcijas un virziena noteikšanu enkurpunktiem, darbības testēšanu. Lai arī nākotnē 
plānots uzstādīt enkurpunktus patstāvīgās pozīcijās, tomēr dotajā brīdī publiskās 
telpās uzstādītā sistēmas instalācija mēdz izregulēties. Lai izvairītos no šādām 
situācijām un testētu virtuālās un papildinātās realitātes iekārtu darbību, pietiek, ja 
virtuālo objektu un vides novērotāja dati tiek simulēti. Objektu skaitu ir iespējams 
palielināt, taču kustībai tiek izmantots gadījuma rakstura ģenerators, kur katra nākošā 
pozīcija norāda virzienu, kurā virtuālajam objektam pārvietoties. Emulatora un 
simulācijas galvenā nozīme ir tieši JSON datu ģenerēšanā un šo datu integrēšanai Unity 
scenārijā, kā arī šo datu izmantošanai, lai veiktu jebkādas manipulācijas ar virtuālās 
vides 3D objektiem. Vizualizētajām transformācijām patreiz ir vairāk informatīva 
nozīme, jo galvenais mērķis ir izmantot šos datus papildinātās realitātes režīmā. 
Veiktspēju un kustību raksturu var regulēt, regulējot koordināšu pakešu ģenerēšanas 
biežumu. Starp aģentiem netiek noteiktas kolīzijas, ņemot vērā, ka sensori tiks 
piestiprināti klāt cilvēkiem. 
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