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DSN — Distributed Sensor Networks
DCAS - Distributed Collaborative Adaptive
Sensor Networks
Kovetes : mesterseges objektumok - légi iranyitas
- védelem

természetes objektumok - id§jarasi objektumok
(viharcella, csapadék, tornado)

Entitas : pl. radaron alapulo szenzoralloméas

NexRad (USA) Satellite views blocked by cloud cover,
limited by coarse resolution

(tornadok kicsik és 1-4 km resolution of storms
alacsonyan vannak) in the upper troposphere

Earth curvature effects pre'u'eﬁt 12% of the
___ troposphere below 1 km from being cbserved
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Collaborative Adaptive Sensing of the Atmosphere (C  ASA)

fejlesztées: NetRad

kisebb, olcsobb, tobb, kisebb sugar, kisebb vakzéna
tav = 30 km, szken = 80 km x 80 km x 3 km

tobb = komplexitas , meérseklese: foldrajzi 6sszetartas
relativ autonomia, egyuttm dkodeés, megosztott adat,

megosztott vezerlés, redundans lefedés
(szélsebesség helyes vektor érteke — tornado szelminta)




Skalazhato prototipus rendszer (testbed) telepités:

Oklahoma - tornado valley

Houston - felhészakadas, arviz monitoring, elérejelzés
levegbszennyezddés, vegyi anyagok légi mobilitasa

Puerto Rico - vihar, hurrikan okozta arvizek monitorozasa

napi felmelegedés, fellleti inhomogenitasok — szél konvergencia zénak

tornadok, vihar cellak felismerése

levegbnedvesség alakulasa (bearamlasa) (clear air environment)
kodképzddés

erds esdzes joslasa (arviz) (urban and terrain-induced flooding)

foldcsuszamlasok

HR 3D legkoér modell (radar dj/régi, mas forrasok) — kb. 1000 kategoria

dontés tamogatas: dontési fak, NN, alakfelismereés, tudasbanyaszat —
legkori potencialisan katasztrofalis jelensegek

monitorozas, riasztas: law enforcement, 6nkorm., polgari védelem, ...
utlezaras, evakualas, ...

http://www.casa.umass.edu/
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Problémak 1 db szenzor — 100 MB, tomoritve 2MB x db szenzor,
algoritmusok — 30 sec ciklus.

Optimalis elrendezés szamitasa: NP Radarhasznalat optimizalasa
Halozatimplementacio er 6forras
veszélyeztetett kbrnyezetben

Térbeli lokalizalas: szervezet tervezés
milyen tipusi agensek vesznek részt,
milyen szerepet vallalnak (Menedzser, Szenzor),
milyen a kdlcsdnhatas .

kornyezeti particio
szektor , nagysaga = N agens
szektorhatar — félig ,atereszt6” kommunikaciés sz (ré
mas szektorbeli agensek felé
vezerlés: menedzser agens
adatbegyjtés
taszkhozzarendelés
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Tervezési szempontok:

szamitasi teher (atlagos, egyedi),
kommunikacios teher,

vezerlés min ésége (mennyire optimalisak egy agens
taszkoptimalizalé dontései),

adat rendelkezésre alldsa : %-a annak, ami kell és
rendelkezésre all,

képesseg rendelkezésre allasa : relevans szenzorok,
képessegek rendelkezésre allasa.
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Szervezeti mintak (javaslat)

szigoru particionalas

N db szenzor/ particio, nincs kommunikacio szektorok kdzaott
(idealis skalazhatosag)
1 db szenzor/ particio: jo terhelési tulajdonsagai, vezérlés
mindsege szegényes
dsszes szenzor/ particid: j0 rendelkezésre allas,
jo vezérlési minéség, kommunikacio, szamitasi teher

@ O
adat-atereszt 6 particionalas X'&
adatmegosztas automatikus (push
g ws (push) - FRl—"
opportunista (pull) 5

menedzser-direkt O

szenzor —» menedzser

menedzserek egymas kozott (foderacio )

szenzor-direkt
nagyobb érdekszféra (pull-hoz)

push-nal dontés: egy adat nem csak lokalisan
fontos-e?

2011 KTR, Dobrowiecki T., BME-MIT

N
0




vezerlés-atereszt 6 particionalas :

_ _ .. 0| O
menedzser-direkt : felkeres valamilyen szenzorra, |/ * 5|
mérés, feladat, adat, ... - te
@1
: . . o © |©
szenzor-direkt : menedzser - ,idegen” szenzor

egyedi szenzor:
autondmia kit meghallgatni, kérését teljesiteni
(el6bb az autondmiajat a menedzserének adta at),

@-——0o-1*0| menedzser teher mérséklése,

"o e korlatozott mindseq: egye§1| szenzor 0|c,>t|malls
v dontése szegéenyes,
5 el e kudarc esélye: ha a kérést elutasitjak,

felkérés-varakozas fazis: tobb kommunikacio, késedelem.
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dinamikus particionalas

roaming particio: legkdri objektum detektalasa,
5 1 o lefedd, korbevevd particio kialakitasa,
° Uj menedzser szelektalasa,
i @ particid mozgasa az objektum
© 5 """" 5 B mozgasanak megfeleléen.
megvaldsitas: hozzaadott komplexitas,
konfliktus feloldasi  stratégia,
(t6bb roaming szektor atlapolédasa).
meéretezhet 6 particionalas:
szektor nd, csokken, igényeknek megfeleléen,
© +° menedzser: szenzorokat rendel magahoz/ visszaad.
I S
@
o |© O
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Tornadd Mez okovesd 2010. 08. 16.
http://www.youtube.com/watch?v=Y-Z2g3Si-5tc&feature=related

Tornado in Poland 08/15/2008
http://www.youtube.com/watch?v=6b624RuVV?2c

5.7.2009 Possible FO tornado near High Tatras (Slov  akia) NEWS TV JOJ
http://www.youtube.com/watch?v=awrP61IEZGk&feature=related

Tornadoes in Romania
http://www.youtube.com/watch?v=EIw4IM9gAOA




