Localization Algorithm based on Spring Model (LASM)

Bu algoritma ile ilgili önsavlar :
Öncelikle,Sensor düğümleri iki veya üç boyutlu uzayda dağıtılabilir. Açıklamayı basitleştirmek için, sensor düğümlerinin,kağıdın geri kalanında iki boyutlu uzayda konuşlanmış olduğunu varsayıyoruz.Sonra, kablosuz sensör ağ sensör düğümleri ekleyebileceğiniz yada çıkarabileceğimiz anlamına gelen dinamik bir ağdır. Buna ek olarak, algılayıcı düğümleri her an başarısız olabilir.Daha sonra,kablosuz sensör ağ içinde kendi doğru pozisyonları bilen en az 3 çapa düğüm vardır. Diğer düğümler konumlarını bilmeyen kör düğümlerdir.Anchor düğümleri GPS yada özel pozisyonlarda,manuel olarak yer değiştirme ile gerçekleştirilmiş olabilir.Sensor düğümleri,R olan radyo aralığında bulunan, komşu düğümlerle iletişim kurabilir.
Sonunda,Komşu düğümlerin uzaklıkları RSSI,ToA,TDoA  tarafından tahmin edilebilir.

2.1. Sistem Modeli 
Parçacık Yay Sistemi N=(P,S)  bir kablosuz sensör ağ modeli önerir . P ,
parçacık set ve S  yay set olarak anılır.
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pi € P ağdaki sensor düğümü olan i ile ilişkilidir.Herbir yay  Sü € S sensor düğüm çifti i ye denk gelir.i ile j arasındaki mesafe Dij dir,j de bu bağıtıdan elde edilir.

Her parçacık 4 tane özniteliğe sahiptir : m,r,v,a . m mass olarak,r position olarak , v velocity olarak,a da accelaration olarak ifadelendirilir.

Her bir yay 2 özniteliğe sahiptir :k ve lo.k yay sabiti olarak,lo yay ın uzunluğu olarak nitelendirilir.
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2.1.1 Statik ve dinamik eşitlikler: 
Her bir Sij yayında, yay gücü:  olarak
tanımlanır.
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Her bir Pi parçacığında sarf edilen toplam güç :

olarak ifade edilir.Bu makalede     yi                            olacak şekilde set ettik.
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Formulu ile temsil edilir.
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η sabit iken,parçacığın ivmesi :            

position ve velocity için [image: image7.emf]:
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Ayrık fonksiyonda : 

2.1.2 Localization process


Alttaki figur bize localization process based on the spring model i açıklar.Birinci bölümde,algı düğümleri konumlandırılırlar.Çemberler düğümleri simgelerler ve kalın çizgilerde radio aralığındaki iki düğümü simgeler.
İkinci bölümde ise, kablosuz algı ağları yay sistemi ile gösterilir. Algı düğümleri,parçacıklar tarafından gösterilirler. Komşu düğümler ile uzaklıklar yay sistemi ile gösterilirler.Üçüncü bölümdeçapa düğümleri kesin yerlerindediler böylece çağa kendi yerlerine sabitlenmiştirler. Kör parçacıklar kendi yerlerini bilememektedirler.Böylece,rastgele pozisyonda çizilmişlerdir.
,daha sonra,kör parçacıklar arasındaki yaylar kör parçacıkların toplam güölerini sıfıra eşitlememek için sıkıştırılmışlar. Bu yüzden,bu kör parçacıklar 4.bölgeye hareket ederler. Dördüncü bölümde ise,bu kör parçacıklar önceden sahip oldukları stabil yerlere dönerler.Pozisyonlarda kullanıma açılır. Bu pozisyonları konumlandırmak durumda kalmayız.
Burada deklare etmemiz gereken :her bir yay sanaldır,her bir parçacığın pozisyonu ve hızıda sanal olarak değişir.Özetle,tüm kör düğümlerin yerleri değişmez.
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LASM Modeli[1]

LASM için dağıtım şemeası aşağıda tasfir edilmiştir :
Ağdaki her bir kör parçacık i dir :
Adım 1: Başlangıç
 ( xi,yi ) nin sanal pozisyonunu rastgele atanır ve hız sıfır dır.
Adım 2: İletişim
Komşu parçacıklarla iletişim kurar, kendisi ve komşuları arasında kalan mesafeyi elde eder (Bu mesefe RSSI, TDoA, AoA vs. tarafından sağlanabilir) ve komşularıyla arasındaki sanal mesafe ortaya çıkar.
Adım 3: Hesaplama
Komşuları tarafından açığa çıkmış toplam güç hesap edilir, ivme a, ve bir sonraki sanal pozisyon ve hız kullanılır.

ΔT  pozisyon değişimini simgeler.
ΔT = c(1−l / lstep) 
c sabittir, l ,yapılan adım adım hesapların numarasıdır ve lstep Herbir parçacık için kurduğumuz adımların en üst limitidir.
Adım 4: Yineleme
LASM nin merkezleşmiş şeması aşağıdaki gibidir :
Adım 1: Her bir sensör düğümü kendisi ve komşuları arasındaki mesafeyi çıkış düğümüne iletir.
Ayrıca çapa düğümleri kendi kesin pozisyonlarını çıkış düğümlerine gönderirler. 
Adım 2 :
Çıkış düğümleri her bir düğüm için kullanarak Adım 3 te ki dağıtım şemasında belirttiğimiz benzer formülleri pozisyonları ve hızları hesaplarlar.

Adım 3:adım 2 ,toplam güç,eşik(Tforce) olarak kabul edilenden düşük oluncaya kadar yada l, lstep ten  geniş olana kadar tekrar eder.
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