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Universelle Ereigniserkennung Ereigniserkennung im Detalil

Motivation Rohdatenverarbeitung
B | okal im Netz wird entschieden, ob ein Ereignis vorliegt: B Beschleunigungswerte in Ringbuffer zwischenspeichern
(z. B. . Es brennt!*® oder , El nbruch?®“) B Filtern, Normalisieren und Segmentierung der Daten
B Im Netz erkannte Ereignisse werden an die Basisstation geleitet B Samplingfrequenz an Ereignisse anpassen
B Rohdaten werden nur netzintern ausgewertet B Energiesparmodie wahrend der Ruhephasen
Ziele/Effekte: @ N
. . . . . asisstation :
® Reduktion der Kommunikation zwischen den Knoten der Basis | ") passiver, aktiver Knoten Merkmalsextraktion
B Lebensdauer des Netzwerks wird maximiert radio link B Es werden applikationsabhdngige Merkmale aus den Rohdaten extrahiert
B Nur Merkmale die wahrend des Training als geeignet befunden wurden, werden erzeugt

B Merkmale konnen sein:
Histogramme, Waveletkoeffizienten, Mi n/ Ma X , Durchschni tt, A n

Merkmalsverteilung

B Die Merkmale werden in n-hop Nachbarschaft verteilt. Es kann angenommen werden, dass
n zumeist 1 ist, da die Funkreichweite die Ereignisausdehnung tberschreitet

B Bei Sendeproblemen, werden die Merkmale wiederholt Ubertragen

AVS-Extrem Szenario: Baustelle B Sensorknoten kdnnen die Daten ggf. nicht empfangen, wenn sie Merkmale extrahieren

B Zugriffskontrolle, Gelandesicherheit, Netz-Ereigniserkennung
B Mit Beschleunigungssensoren werden Ereignisse am Bauzaun erkannt

Klassifizierung/ Alarm

B Ereignisse werden verteilt erkannt, indem Sensorknoten B Fusioniere lokale und erhaltene Merkmale in Merkmalsvektor
benachbarter Zaunelemente gemeinsam ein Ereignis auswerten B Klassifiziere Merkmalsvektor
B Aufgrund der verteilten Erkennung, sind grof3e Szenarien moglich (lange Routen) mWenn das Ereignis als “relevant” gilt, V
B Anwender interessieren sich nur fir die Ereignisse =» Es werden nur Ereignisse versendet B Basisstation bewertet Relevanz mit Hilfe weiterer Daten (Wetter/ Tageszeit/ Ereignisort)
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MSBAZ2 basierter Prototyp mit Bosch Beschleunigungssensor, ARMAMPLHCC110x, i i T
AkkupackSHT11 Temperatursensor + Luftfeuchtesensor ufiKh8€. node n-1 node n node n+1

Datenverarbeitung in der Ereigniserkennung

Architektur / ACC-Sensoren-Vgl. Conclusion
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% Ereignis Erkennung [ Extraktion ] B SMB380: geringer Noise/Stromverbrauch Versuchsauswertung mit 100 Knoten: Tret- und Ruttelereignisse:
o > < B SMB380: variable & hdhere Samplingrate ET O T ® werden gut erkannt
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