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Objectius Captacio, tractament i emmagatzematge
de les dades del GPS

e Control en temps real dels vehicles

e Gestio dels punts d’interes

e Gestio dels poligons

e Gestio dels vehicles

e Visualitzacio de la informacio del trafic




e Geolocalitzacio: posicionament de la informacié en una
localitzacio geografica.

e Representacio de localitzacions:
— Informal: toponims
— Formal: coordenades de longitud i latitud o altres

. Estat de I’'art
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Example:
MName: Feru
Type: Country
Location: Long: -B2.13 Lat: -15.35
Long: -67.52 Lat: 0.78




El sistema de coordenades geografiques utilitza les dues
coordenades latitud i longitud per determinar les posicions de
la superficie terrestre.

- Estat de I'art Latitud Longitud

Mord

Equadur

Meridia
dereferencia



La projecciod sobre una superficie plana del sistema de coordenades
esféric que representa la Terra resulta en un grafic amb eixos X i y.

e L’eix horitzontal x representa les coordenades de longitud i I'eix

vertical y representa les coordenades de latitud.
Eix 'y’
+

Estat de I’'art

e Les coordenades de latitud i longitud poden ser representades:
— Longitud:
e Graus decimals : -119.8266
e Grau, minut, segons: 119°49°36""W
— Latitud:
» Graus decimals: 34.4358
e Grau, minut, segons: 34°26°8'N




El Sistema de Posicionament Global (GPS) és un sistema de
navegacio per sate-lit que proveeix localitzacions fidedignes i
d’informacio horaria.

Estat de I'art - Esta format per tres parts:

— Segment de I'espai: 24-32 satél-lits en una orbita mitjana
de la Terra.

— Segment de control: estacio de control mestra i estacions
monitoritzades.

— Segment d’usuari: milions d’usuaris civils, comercials,
cientifics i militars que utilitzen receptors GPS.

e Els receptors GPS calculen la seva posicio a partir dels senyals
rebuts des dels satel-lits GPS. La precisio oscil-la entre 1-5
metres d’error.



+

Estructura del Sistema GPS.

Estat de I’'art

CONTROL SEGMENT USER SEGMENT

Cacul de la posicio del receptor

e
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Solving the GPS S et e
Geometry Problem



Estat de I’'art

El protocol NMEA és una especificacio per la comunicacio entre

dispositius maritims electronics.

Utilitza una comunicacio série per transmetre una frase

(senténcia) a un o més ecoltes.

Sentencia $GPRMC : Recommended minimum specific GPS/Transit

data.

Exemple:

$GPRMC, 220516, A, 5133.582,N, 00042 .24, W,173.58,231.58,130694,004.2, W*70
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Timwe 3tamp
validity - A-ok, V-invalid
current Latitude
North/3outh
current Longitude
Eazt/ ezt

Speed in knots
True course

Date 3tamp
Variation

Eazt/ ezt
checkaumn




Estat de I’'art

Els sistemes de seguiment de vehicles utilitzen tecnologia
GPS per localitzar el/s vehicle/s.

La informacioé es visualitzada en un mapa electronic via
Internet o software especialitzats.

Hi ha dos tipus de seguiment segons el dipositiu amb GPS
que s’utilitza:

Seguiment Passiu.
Seguiment Actiu.



« Exemples:
FLOTASNET: Sistema de gestid i localitzacio de flotes per internet del grup

RED GF=

FAGOR a -

Fagor Electronica , P E
[ ]

Estat de I’art

FLOTHA RED GFREZ ~ G35HM CEMTRO DE GESTION

Preferred Communications: Sistema de gestio i localitzacio de flotes per internet

M a GPS Satellites

Mohile Communications Base Station
GPS Unit Network Software



Estructura de

I’'aplicacio

e L’aplicacio que he desenvolupat esta dividida en dos moduls:

captacio i processament.

MODUL DE CAPTACIO

MODUL DE PROCESSAMENT
0000000000000000000000000000¢
ROUTER USUARI



e

/j subscripcio v

4 idcontacke INT(11) 1..

4 nompoligon YARCHARLZS)
»

b 4

|
o

1

1 1
Q— ——|odaDpaTE | —————

/j llistadireccions

" idcontacte INT(11)

£ nom YARCHAR(Z5)

< cognoml YARCHAR(ZS)
< cognomz YARCHAR{ZS)
4 belefon INT(13)

& email YARCHAR(320)

< datetime DATETIME

& enviarMotificacions TIMYINT(L)

L 3

Versio final:

/j poligons v
Gid INT(11)
nom YARCHAR(ZS)

< hara TIME
& punts MULTIPOINT
>
- r
i
_| wehicles v
Cid IMT{11)

& alias YARCHAR(25)

4 tipusiehicle VARCHAR(ZS)

< marca YARCHARZS)

& model YARCHAR(Z5)
walorRutaTemps YARCHARI10)
% dataTempsInicifuta DATETIME
4 dataTempsFiRuta DATETIME
% bpusRutaTemps YARCHAR(3)
4 icona YARCHARL30)

& welocitatMan: INT(3)

% kempsParada FLOAT

& respectedrui TINYINT(L)

-

—| alertes v
Cid INTELL)

L — =" | vehideid INT(11)

@ nompoligon YARCHAR(ZS)
< latitud DOUBLE

r — — = — ¢ longitud DOUBLE

< datatime DATETIME

/j dades v
id INT(11)
Cnum INT(LL)
1..% | < latitud DOUBLE
7 7 7| % longitud DOUBLE
& speed DOUBLE

< dateitime DATETIME
| 3

- r

/j puntsinteres v

Cid INTELL)
% nom YARCHAR(ZS)
& kipus YARCHAR(ZS)
o adreca TEXT
@ comentaris TEXT

< icona YARCHAR( 100
© latitut DOUBLE

4 longitut DOUBLE

& hora TIME

& dia DATE




CLIENT

(Conﬁguracié IP+PORD

Obrir canal de comunicaciéo UDP: IP+PORT

Implementacio

Obrir canal de comunicacio
DatagramSocket serverSocket=
new DatagramSocket(port)

Obtenir sentén
del dispositiu GPS

cia NMEA actual

Enviar dades (senténcia NMEA) GPS

21256 €3 i

ESE 103 Em/H

e

»

Espera arebre dades pel port:
serverSocket.receive(receivedPacket);

v

Tractar Dades rebudes

Y

Emmagatzemar dades a la taula
"dades" de la BBDD geolocalitzacio

UDP Paquet

26
2326 29

0921071508,
pEAkEEE L e
EMUL -> COM7
GPS Ayuda El-

Client

Bits 0 - 15 16 - 31
Fart Origen Paort Desti
Llargada Checksum

Dades:

Senténcia $GPRMC




Implementacio

Resum Google Maps JavaScript API:

GMap?2: crea un mapa dins d’'un element contenidor HTML.

GLatLng: representa un punt en coordenades geografiques de
latitud i longitud.

GPoint: representa un punt en el mapa (GMap2) utilitzant com a
coordenades els pixels.

GMarker: marca una posicié sobre el mapa amb una icona.
Glcon: especifica la imatge utilitzada pel marcador.

GPolyline: crea una polilinia sobre el mapa a partir d’'un conjunt de
vertexs.

GPolygon: crea un poligon a partir d’'un conjunt de vértexs.
Gdirections:obté resultats sobre les direccions d’una ruta.
GStreetViewClient: obté panoramigues segons uns parametres.



Visualitzacio vehicles:
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Implementacio

e Gestio de poligons:

e
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Index

Implementacio

Visualitzar grafic de velocitat:

Gi-ELfBpars LEITT. Aw de Catalunys
BVW-5001

‘Welocitat= 25,56 Data= 13-5-2010 11:0:27
1




Gestio alertes i notificacions:

per @ martinfarre@gmail com
data 13 de juny de 2010 12:00

enviat per  grnail.com
signat per gmail com

Alertes

1343972936

Mostrar TOTES

® #7
’t\lﬁ‘

Cimvalles v | ‘Buscar!

atitud ongitud

)

FOMERED EY

Google

Alerta llengada pel vehicle 1343972936 en el poligon CimValles

de  Servei de Geolocalitzacié <serveigeclocalitzacio@gmail coms=

assumpte  Alerta llangada pel vehicle 1343972936 en el poligon Cimvalles

Les imatges d'aguest remitent es mostren sempre. Mo les mostris d'ara endavant.

Alerta llengada pel vehicle: 1343972936 en el poligon CimValles en el dia i hora :2010-06-13 11:00:56

o8
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Map data €2010 Tele Atlas

Safata d'entrada | ¥



Implementacio

Gestio punts d’interes:

-

.
Nou Punt d'Interés EEIE

Parm: |Centre Civic Can Taid |

Tipus llac: | Espai Ajuntament |

Adreca: |Cal|e de Josep Carner. 63-95, 08130 Santa Perpétua de Mogoda, Spain |

Loetivitats per nens, joves i
gent gran.

Comentaris:
| Cultura i Entreteniment

.D.Dﬁﬂeﬂm{}@@
.DOD@D@D@D%D
8.0.8.8.8,8,
DD@D@DQC?J@D
@DQOD@DaDD
.88,

Ervviar
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Seguiment en temps real dels vehicles:

o O Vehicle Mare
e OEl meu cotze
e [SiVehicle Cect
o Posicid actual:
m Latitud: 41 501076
® Longitud: 2.113928
o Velocttat actual: 0 km'h
o Tltima dada rebuda;

Implementacio * id: m Dia: 2008-11-17
1343973084 m Hora: 00:02:.05
® nom: o Parades realitzades: (1
Vehicle s OVehicle Pare

Ceci




Index

Implementacio

Visualitzar ruta amb Goo

@gjﬂi (e 200 B Bl T DT e W I T e

le Maps Street View:




Index Visualitzar ruta amb Gooqle Earth:

Implementacio

@ 2010 Tele Atlas




Index

Implementacio

Visualitzar i modificar Opcions:

6O ® Opcions del vehicle

Opcions del vehicle: Vehicle Mare

Inici: 2010-06-13,10:49:05 Fir 2010-06-13,11: 23116
| Respeche Awui?
L Pirts
L Hores
L Ciiez
® Setmanes

L ] [lesos
L] Arys
® o7

o

@ 1oierval Data i Temps

00
Alias:
Alias:
Tipus Wehicle:
Model:
Welocitat Maximal
Temps per Parada:

Guardar



Index Crear Ruta:

Inform

Eue|puapy epnd

Crear Ruta pel vehicle: Vehicle Mare

Ruta rapida:

Planificar ruta:

Llista Punts d'interés |P|aniﬁcaci6:

Farc de la
1. Adreca: Ciutadella

* Irtroduir fity
* Can Taid 2. Adreca:

Implementacio

Resum de la ruta:

Dirigete hacia el nordeste en Moll d'Espanya hacia Plaga de I'Ictines
Gira 2 |3 derecha en Placa de Pau Vila
. Continda por Carrer del Doctor Aiguader. i -
Tarna el ramal & incorpdrate 2 Ronda del Litoral 3 Clinic
Continda por Autopista del Yalles, Barceloneta
Toma la salida hacia A-7/ Girona
Incorpdrate a Autopista Barcelona-Montmeld
Zarretera con peajes
Tarna la salida 1 hacia Mollat del Yalles, Santa Perpitua/Caldes de Montbui
Incorpdrate a3 C-59
Tarna la salida hacia $anta Perpetua de Mogoda
En la rotonda, toma la segunda salida en direccion Santa Perpetua de Mogoda [§% ﬂ'q.bq‘:
i = K

Twtnew




Implementacio

e Visualitzar_ informacio del trafic:
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Conclusions

Millor coneixement de les etapes de desenvolupament de
software.

Aprofundir en el camp de les noves tecnologies de programacio
Web.

Descobrir I'API de Google Maps i la seva utilitat en aplicacions de
georreferenciacio.

L’ increment d’aplicacions de seguiment de vehicles en empreses
logistiques.

Motivacio per continuar indagant en el mon de la
georreferenciacio



Crear rutes utilitzant la informaci6 del trafic
e Migrar a la versio 3 de I’API de Google Maps.
e Control de velocitat

e Aplicacio personalitzada en el dispositiu mobil
e Enviar les rutes al vehicle

. Treball futur

< Millorar interficie grafica
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