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Agenda
� Location Tracking s is te m i
� P re p oru ke z a d iz aj n C is co LB S
� O s tal e  kom p one nte  C is co LB S  re še nj a
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L oca t ion T r a ck in g
sist e m i
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L o c at io n T r ac k ing t eh nik e

� Cell of origin (nearest cell)
� D is t a nc e (laterati o n)
� A ngle (ang u lati o n)
� L oc a t ion p a t t erning ( p attern reco g ni ti o n)

Location tracking s is te m i s e  m ogu kl as if ikov ati p o
te h nikam a m e re nj a koj e koris te d a b i od re d il i
p oz icij u m ob il nog u re d j aj a. 
R e al  Tim e  Location S y s te m s  (  R TLS )  s e  m ogu
p od e l iti na če tiri os nov ne kate gorij e :
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C el l  o f  o r igin t eh nik a

� ☺ Jednostavna za implementaciju
� ☺ Ne zah tevaju se komplikovani alg or itmi za pozicionir anje, pa je odr eđ ivanje pozicije vr lo br zo
� � M obilni  ur eđ aji mog u biti asocir ani na ćeliju koja nije g eog r af ski najbliža
� U koliko pr ijemna ćelija može da obezbedi R eceived S ig nal S tr eng h t I nf or mation (R S S I ) mobilnog  ur eđ aja tačnost odr eđ ivanja pozicije se može poboljšati por eđ enjem sig nala najveće snag e
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Distance-B ased (L atter atio n) teh nik e  - T im e o f  
A r r iv al (T o A )

� Ova tehnika je bazirana na preciznom 
merenju  vremena d ol as ka s ig nal a s a 
mobil nog  u ređ aja na vis e prijemnika

� S ig nal  pu tu je poznatom brzinom od  ~  
3 0 0  metara po mikro s eku nd i

� M obil ni u ređ aj i prijemni s enzori
moraju  biti s inhronizovani d a bi s e 
precizno u tvrd io trenu tak kad a je 
s ig nal  počeo d a s e emitu je

� U  nekim s l u čajevima nam čak ni tri 
u ređ aja nis u  d ovol jna d a od red mo
tačnu  poziciju

� M al o od s tu panje u  s inhronizaciji može d a d oved e d o vel ikih 
g rešaka u  od ređ ivanju  l okacije mobil nog  u ređ aja
� Okru ženja koja imaju  interf erenciju ,  R F  s ig nal  pu tu je razl ičitim 
pu tanjama,  pos toje šu movi i s l .  nis u  pog od na za T oA s is teme
G l obal P os itioning S y s tem (G P S )  je primer T oA s is tema
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Distance-B ased (L atter atio n) teh nik e  - T im e 
Dif f er ence o f  A r r iv al (T Do A )

� TDoA t eh n ik e k or is t e relativna m er en j a 
v r em en a n a p r ij em n im  s en z or im a

� Sam o p r ij em n ic i m or aj u d a s e s in h r on iz uj u 
i t o n aj m an j e t r i p r ij em n ik a

� TDoA b-a =  |  Tb – Ta |  =  k1  
� TDoA c-a =  |  Tc – Ta |  =  k2

☺ TDoA sistemu su pog odni za pr imenu van objekata, stadione, aer odr ome, amf iteatr e, velike i r elativno otvor ene zg r ade i sl. 
� Nije pog odna za objekte u kojima postoji r ef leksija
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Received Signal Strength Inf o rm atio n ( RSSI)  
L ateratio n

� B azir an na mer enju snag e sig nala koji se pr edaje sa mobilnih  ur eđ aja ka X  
r azličitih   pr ijemnika.

� Z ah teva se upotr eba path loss
modela, poznavanje path loss var ijabli, 
TX / R X snag e, g ubitka u kablu i pojčanja antene 

A

C

B
X
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Distance-B ased (L atter atio n) teh nik e  -
R eceiv ed S ig nal  S tr eng h t (R S S )
� U mesto vr emena, kor isti se R S S I  inf or macija koja se mer i ili na mobilnom ur eđ aju ili na senzor u pr ijemnika
� P otr ebno je znati:  snag u pr edajnika, g ubitak kabla, pojačanje antene i path loss model
� P r imer  path loss modela 
P L  =  P L 1 meter  +  1 0 log (Dⁿ) +  S
PL – p a t h l o s s
PL1 m e t e r - r e f e r e n t n i  p a t h l o s s u  d B  kada je rastojanje između predajnika i prijemnika 1 m
D  – rastojanje između predajnika i prijemnika u metrima
n  – p a t h l o s s e x p o n e n t z a  o k r u že n j e   - o b i čn o  2 ( o u t d o o r ) ,  3 . 3 ( o f f i c e )  i l i  4 . 5  ( h o m e )  ,  z a v i s i  o d             

p r o p a g a c i j e ,  r e f l e k s i j e ,  d e f r a k c i j e i  s l .  
S  – s h a d o w f a d i n g ,  o k o  7 d B ,  z a v i s i  o d  v r s t e  p r e p r e k a  u  p r o s t o r u

� R X PWR =  TX P W R – L ossT X +  G ainT X – P L  +  G ainR X – L ossR X
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Distance-B ased (L atter atio n) teh nik e  -
R eceiv ed S ig nal  S tr eng h t (R S S )

� R S S I  inf or macija se može dobiti na dva načina:
-K ada mr ežna inf r asktuktur a beleži R S S I  sig nala koji se pr edaje sa 
mobilnog  ur eđ aja – “netw or k side”

   -K ada mobilni ur eđ aj beleži R S S I  sig nala koji se pr edaje sa mr eže 
– “client side”

� 8 0 2 .1 1  klijente pr ave r azličiti pr oizvođ ači , metr ike kojima r ačunaju R S S I  mog u biti r azličite, što može dovesti do deg r adacije pr i 
odr eđ ivanju tačne pozicije mobilnog  ur eđ aja. 

� K or išćenje “netw or k side” metode sa 8 0 2 .1 1  standar dizovanim A P  
od istog  pr oivođ ača daje bolje r ezultate

� � O va teh nika ne vodi r ačuna o inter f er enciji, slabljenju,r ef leksiji i tome da sig nal može putovati r azliičitim putanjama  
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Distance-B ased (L atter atio n) teh nik e  - A ng l e
B ased ( A ng u l atio n) teh nik e

� A ng le of  A r r ival (A oA ) teh nike locir aju mobilne ur eđ aje u zavisnosti od ug la kojim sig nal dolazi do pr ijemnih  senzor a
� M eh anički pokr etne antene se podešavaju u smer u najveće snag e sig nala
� A oA teh nika se kor isti za navig aciju 
aviona od 1 0 8 .1  do 1 1 7 .9 5  M h z, kao 
i u pr vim pokušajima za odr eđ ivanje 
pozicije u mobilnoj telef oniji

� � O v a t eh n ik a n e v od i r ačun a o r ef l ek s ij i
i o t om e d a s ig n al  m ože p ut ov at i r at l ičit im
p ut an j am a 
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L o c at io n P at t er ing t eh nik e 
� P retpos tavka –s vaka potencijal na 
pozicija pos ed u je jed ins tvenu  R F  “s ig natu ru ”

� U  f azi kal ibracije kreira s e R F  mapa
� U  operativnoj f azi R S S I  pod aci d obijeni  
“netw ork s id e” tehnikom  s e pored e s a R F  
rad io mapom i procenju s e pozicija 

� ☺ Ova tehnika može d a d a d obre 
rezl u tate za praćenje mobil nih u ređ aja
u nu tar objekata 

� F azu  kal ibracije je potrebno obnavl jati 
povremeno
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C is c o  R T L S  - R F  F inger p r int ing

• Jednostavna RSSI  tehnika 
• M odel  kal ib r ac ij e prilagođen okruženj u
• P og odno i z a u nu tr ašnj e ob j ekte
• P r ec iz nost p op u t one koj u  p r u žaj u  l oc ation p atter ing tehnike
• Z a p oz nate tip ove okr u ženj a nij e p otr eb no r aditi kal ib r ac ij u

��
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� �

� �
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“R F  F i n g e r p r i n t i n g ”
L a t e r a t i o n

� D e f au l tni p ath l os s m od e l  s e  p ril agod j av a
korišće nj e m  p od ataka d ob ij e nih  p os tu p kom  
kal ib racij e

Range (ft)

M eas u r ed  P ath  L o s s  v s .  D i s tanc e

806 04 02 0 1 00
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Z ašt o  C is c o  L B S  s a
“R F  F inger p r int ing”?

1 0 0 %  W i-F i B as e d  R TLS korišće nj e m C is co U W N
– N e zah teva se upotr eba pr opr ietar y pr ijemnika.
– N e postoji  zavisnosti od ekster nih “time r ef er ences”.
– N e postoji zavisnost od klijenta za R S S I  izveštaje.
– N e postoji zavisnost od pr opr ietar y  R F I D tag ova.
– N e postoji potr eba za P r opr ietar y  W L A N Client S of tw ar e.
– M anj e tr uda je potr ebno za kalibr aciju i manja je osetljivost na 
pr omene u okr uženju neg o u slučaju P atter n R ecog nition teh nike
– M o že da locir a W i-F i klijente koji mog u da se uspešno 
autor izuju /  asocir aju na Cisco Cisco U W N.
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C is c o  W ir el es s  L o c at io n Ap p l ianc e 
� P r v o r ešen j e u in d us t r ij i z a 
od r eđ iv an j e l ok ac ij e in t eg r is an o u 
W L AN  in f r as t r uk t ur u

� R eal -t im e L oc at ion  Ser v ic es
� N ap r ed n i R F  F in g er p r in t in g  

V is oka tačnos t od ređ ivanja l okacije
M og u ćnos t d etektovanja W iF i
kl ijenata,  aktivnih R F I D  tag ova i 
l ažnih w irel es s A P

� Sim ul t an o p r aćen j e v iše h il j ad a 
ur eđ aj a

� AP I  z a Th ir d  P ar t y  ap l ik ac ij e
� R F  c ap ac it y  m an ag em en t  i 
h is t or ic al  l oc at ion  t r en d in g  

� I n t uit iv an m an ag em en t  k r oz C is c o 
W C S G U I C isc o 2 7 0 0  Ser ies W ir el ess L oc ation A p p l ianc e



© 2 0 0 7  C i s c o  S y s t e m s ,  I n c .  A l l  r i g h t s  r e s e r v e d . C i s c o  C o n f i d e n t i a lP r e s e n t a t i o n _ I D 17

C is c o  W ir el es s  C o nt r o l  S y s t em  ( W C S )
� W C S  je manag ement pl atf orma za 

C is co rešenja bazirana na W L A N  
kontrol erima

� S va konf ig u racija i menad žmentL ocation A ppl iance s e rad i kroz W C S
� W C S  s e koris ti za:

Pl a n i r a n j e m r eže i  m o n i t o r i n g
Rea l -t i m e p r eg l ed n o s t  i  k o n t r o l u  p r o s t o r a
Po l i s e k o j i m a  s e c en t r a l n o  u p r a v l j a  i  
p r i m en j u j e n a  u r eđ a j e
M a n a g em en t  C i s c o  WL A N  k o n t r o l er a  i  
l i g h t w ei g h t  A P.  

� W C S  je opcija,  al i s e vrl o 
preporu ču je kad a:

V i še k o n t r o l er a  t r eb a  d a  p o d r že r a z n e A P
Pr i m en j u j em o  n a p r ed n e WL A N  s er v i s e
( I D S ,  l o c a t i o n ,  v o i c e,  i t d . )  
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Ar h it ek t u r a s is t em a

SOAP/XML
SN MP T R AP

� ��� �

�
� �

� LW
APP�
� 	

	

B r o w s e r -B a s e d  
R e m o t e  C o n s o l e
f o r  C i s c o  W C S

W i -F i  H a n d s e t s ,  c l i e n t s ,  r o g u e s  &  W i -F i  T a g s

Lo c a t i o n  
Ap p l i a n c e

3rd p a r t y  I n t e g r a t e d  
Ap p l i c a t i o n s :  E 9 1 1 ,  As s e t  
T r a c k i n g ,  E R P,  W o r k f l o w  
Au t o m a t i o n …

W C S


��

��

�

C i s c o  W i r e l e s s  LAN  
C o n t r o l l e r

Ac c e s s  
Po i n t

Ac c e s s  
Po i n t

N o t i f i c a t i o n s
EMAIL
S Y S LO G
S O AP / X ML
S N MP  T R APS N MP  

T R AP S N MP

3rd Pa r t y
R F I D  
Pr o x i m i t y  
R e a d e r
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Cisco WCS sa L oca t ion op cij om

C is c o  L o c at io n T r ac k ing o p c ij e
Cisco WCS sa L oca t ion op cij om +  Cisco Wir e l e ss L oca t ion  A p p l ia n ce

Osobine
� R eal -t im e t rac k ing
� D o 2 5 0 0  k l ij enat a sim u l t ano
� M og u ćnost  d a se p og l ed a i z ap am t i l ok ac ij a
� R F  f ing erp rint ing  z a v isok u t ačnost
( < 1 0  m et ara 9 0 % ;  < 5  m et ara 5 0 % ) *

U p ot reba
� U p rav l j anj e obj ek t im a od  z načaj a
� U p rav l j anj e rez erv nim  d el ov im a
� M od el ov anj e m reže &  p l aniranj e k ap ac it et a
� Z ašit a
� T h ird -p art y  A P I

Osobine
� Od ređ iv anj e l ok ac ij e na u p it
�  Jedan mobilni uređaj se može l oc irat i
� R F  f ing erp rint ing  z a v isok u t ačnost
( < 1 0  m et ara 9 0 % ;  < 5  m et ara 5 0 % )

U p ot reba
� L ok ac ij a l ažnog  A P
� L oc iranj e u ređ aj a
� T rou bl esh oot ing

Cisco WCS sa B a se op cij om
Osobine
� Od ređ iv anj e l ok ac ij e na u p it
� J ed an mobilni uređaj se može l oc irat i
� L oc iranj e p o p rinc ip u  naj bl iži A P

U p ot reba
� J ed nost av no p ribil ižno određiv anje 
u ređ aj a
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Pr e p o r u k e z a d i z a j n
C i s c o  L B S
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L o c at io n Ap p l ianc e - p r ep o r u k e z a 
im p l em ent ac ij u
� L ocation appliance tačnost

1 0  metara 9 0 %  i 5  metera 5 0 %  
� V eća g ustina A P  

P od rška za enterpris e W L A N
V eća tačnos t od ređ ivanja pozicije

� L ocation appliance f unkcioniše isključivo sa aktivnim 8 0 2 .1 1  R F I D tag ovima ili bilo kojim W iF i ur eđ ajima
P as ivni 8 0 2 . 1 1  R F  I D  tag ovi nis u  pod ržani
C is co rad i s a mnog im vend orima d a s e os tvari pas s ive-active R F I D  
konverg encija

� L ocation appliance r adi ef ikasno sa f ing er pr inting  ur eđ ajima koji su unutar  zg r ade
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I m p l em ent ac ij a AP
� A P  l okacij a i gu s tina s u  od  kru cij al nog z načaj a
� G e ne ral no u p u ts tv o:

S vaki ur eđ aj tr eba da se “čuje” sa više od -8 5  dB m, ali sa nemanje od 3  A ccess P oint-a
Što više A P  čuje mobilni ur eđ aj , to je bolje
O ptimalno r astojanje izmeđ u A P  tr eba da je pr ibližno 1 7 do 2 5
metar a, u zavisnosti od okr uženja i W L A N zah teva
A P postaviti ka kr ajevima pr ostor a koji se pokr iva 
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Implementacija inf r as tr u k tu r e po g o d ne z a 
Lo catio n s er v is - Lo catio n-A w ar e W LA N  d iz ajn

R az m e štaj  A cce s s  P oint-a?
� I spr avano postavljanje i g ustina A P  su od ključnog  značaja da bi se ostvar ila navedena tačnost pr e odr eđ ivanju pozicije

O r ig in al n i d iz aj n  j e m ožd a b io b az ir an  n a m od el u k oj i s am o z ah t ev a d a s e 
p r os t or  p ok r ij e W L AN  s er v is om

P ot r eb e z a l oc at ion s er v is om  će m ožd a z ah t ev at i n ov  m od el  z a 
im p l em en t ac ij u AP

C ov er ag e M od el L oc at ion  M od el
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Implementacija A P  z a L o catio n s er v is
• A P  tr eba r azmestiti u centr u i po kr ajevima pr ostor a
• S tar tujemo postavljanjem A P na kr ajevima i kr ećemo se ka centr u

G ru p isanj e A P  m ože d a d a l oše rez l u t at e,  
p osebno k ad a j e u ređ aj  v an A P  op seg a

P ov ećanj em  broj a A P  i nj ih ov im  
p om eranj em  k a k raj ev im a p rost ora 
t ačnost  p ri od ređ iv anj u  l ok ac ij e se m ože 
p ril ično p obol j šat i
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I m p l em ent ac ij a AP  z a L o c at io n s er v is

I ak o j e broj  A P  m ožd a d ov ol j an u  ov om  
p rim eru ,  l oc at ion serv is neće bit i d obar j er 
A P  ne v id e d ov ol j no raz l ičit o u ređ aj ,   p a j e 
t ešk o od red it i nj eg ov u  l ok ac ij u

P om eranj em  A P  k a k raj ev im a p rost ora 
sv ak i A P  će im at i v eću  v erov at noću  d a d a
raz l ičit  p og l ed  na u ređ aj ,  št o će om og u ćit i 
v eću  t ačnost  p ri od ređ iv anj u  l ok ac ij e 
u ređ aj a

• Dok  j e n a l ev om  p r im er u z ad ov ol j en a g us t in a AP ,  n a d es n om  p r im er u j e 
z ad ov ol j en a i g us t in a AP  i z ah t ev  z a p os t iz an j e l oc at ion s er v is a

• A P  ne bi trebal o s tavl jati is pod  g red a,  pored  s tu bova,  metal nih cevi,  s tru jnih kabl ova  
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Iz b eg av ati po s tav ljanje antena is u v iše v is o k o

� T renu tne tehnike u zimaju  u  obzir s amo u s merenos t antene
� T ačnos t pri od ređ ivanju  l okacije s e s manju je u kol iko s e vis ina na koju  s e 
antena pos tavl ja povećava

� G eneral no je pravil o d a antene koje s e pos tavl aju na vis inu  ne veću  od  3 m 
d aju  d obre rezu l tate

� T reba izbeg avati pos tavl janje antena na vis ine veće od  7 m
� Od  W C S  4 . 1 ,  pored  u s merenos ti i vis ina antene s e u zima u  obzir
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Implementacija inf r as tr u k tu r e po g o d ne z a LB S
- Lo catio n-A w ar e W LA N  d iz ajn

I z b e gav ati p re kom e rnu inte rf e re ncij u  iz m e đ u  R F  kanal a
� Često se L B S  dodaje na postojeći w ir eless dizajn
� Dizajn L B S  r ešenja zajedno sa aplikacijama osetljivim na kašnjenje

Tr eb a d a v od im o r ačun a d a s e n e p oj av l j uj e p r ek om er n a c o-c h an n el  
in t er f er en c ij a

Dod at n i AP  k oj i t r eb a d a p od r že L B S t r eb a d a s e b al an s ir aj u s a d iz aj n om  k oj i 
t r eb a d a ob ez b ed i w ir el es s  v oic e in f r as t r uk t ur u

� K or istii M onitor  mode na Cisco L W A P P -enabled access points
M on it or  m od e en ab l ed  ac c es s  p oin t s  ne u čestvu j u  u  p r enosu  p odataka 

iz m eđ u k l ij en t a i m r eže
M on it or  m od e t r en ut n o n ij e p od r žan  z a L B S!
P on ašaj u s e k ao s en z or i p os v ećen i d et ek c ij i n ežel j en ih AP
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Implementacija inf r as tr u k tu r e po g o d ne z a 
Lo catio n s er v is - Lo catio n-A w ar e W LA N  d iz ajn

A cce s s  P oint /  A nte na kom b inacij e
� Cisco 2 7 1 0  L ocation A ppliance i Cisco W CS  dozvoljavaju sledeće A P /  antena kombinacije* :

*  N ap om ena:  P og l ed aj t e naj nov ij u  d ok u m ent ac ij u  z a k om p l et nu  l ist u  ant ena k oj e su  p og od ne z a 
L oc at ion ap p l ianc e
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C i s c o  W C S  
a l a t i z a d i z a j n
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N etw o r k  D es ig n s inh r o niz acija
� Sin h r on iz ac ij a R F m ap a,   p at h  l os s  m od el a,  r as p or ed a AP  i d r ug ih os ob in a w ir el es s m r eže k a L oc at ion  s er v er u
� A ko se sinh r onizovani elementi pr omene sistem može i automatski da odr adi sinh r onizaciju u def inisanim inter valima
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P l anning T o o l
� W C S  p os e d u j e  m ogu ćnos ti z a p l aniranj e  l okacij e  b az irano 
na tip u  w ire l e s s s e rv is a koj i će  s e  koris titi
L ocation , W ir eless V oice i Data planning

� O b e z b e đ u j e  p re p oru ke  z a raz m e štaj  i gu s tinu  A P  –
au tom ats ki d iz aj n

� P l anning Tool  koris ti ge ne rička p rav il a R F  p rop agacij e d a 
s e  d iz aj nira m re ža p o d e f inis anim  p rav il im a
O b ez b eđ uj e m og ućn os t  d a s e d iz aj n ir a W L AN  m r eža b ez  W L AN  h ar d v er a
AP s e m og u d od at i n a m ap u:

-A u tomats ki,  bazirano na d ef inis anim 
potrebama za pokrivenos t pros tora
-M anu el no,  bazirano na od ređ enom broju  
A P  i njihovoj pravoj il i mog u ćoj l okaciji
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P l anning T o o l  p o dr šk a z a V o ic e i
L o c at io n

� I z ab e re  s e  “s e rv ice  cov e rage ” koj i s e  že l i,  a z atim  s e  
iz raču na p otre b an b roj  A P

� P re p oru ka i z a p oz icij u  A P
� M ogu će  j e  p rom e niti A P  p oz icij u i orij e ntacij u  ante ne
� F aktori s l ab nj e nj a s e  m ogu  p rim e niti z a ob j e kte  d a b i s e  
b ol j e  p re d v id e o R F  m od e l
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L o c at io n R eadines s
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L o c at io n R eadines s  r ez u l t at i
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Kalibracija
� W C S s ad r ži  3  d ef aul t n a m od el a p r os t or a

P os l ovno okru ženje s a “cu bicl es ” i preg rad nim zid ovima
P os l ovno okru ženje s a preg rad nim zid ovima
S pol jno okru ženje
Obezbeđ u je d obre aproks imacije tipičnih path l os s es  i s l abnjenja koji s e s reću  u  

ovakvim okru ženjima
� N ek a ok r užen j a im aj u v eća s l ab l j en j a il i r az l ičit e R F  p ut an j e n eg o št o j e t ip ičan  
s l ušaj  
R azl ika u  materijal u  od  kojeg  je zg rad a napravl jena
T ip pos l ovnog  pros tora je d os ta d ru g ačiji od  d ef au l t mod el a

� U  t ak v im  s l učaj ev im a m ožd a j e p ot r eb n o d a s e r ad i f in o p od ešav an j e l oc at ion
m od el a

� Sit e c al ib r at ion  m ože d a p om og n e d a s e p ov r at i iz g ub l j en a p er f or m an s a
� Sa k al ib r ac ij om n a l ic u m es t a,  s is t em  im a b ol j e r az um ev an j e s l ab l j en j a i m ul t i-
p at h  k ar ak t er is t ik a ok r užen j a
U ku pna tačnos t i preciznos t s is tema s e povećava
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K al ib r ac ij a
� K alibr acija je pr oces mer enja jačine sig nala sa klijenta na poznatoj lokaciji za svaki A P  koji ‘čuje’ klijenta
� L ocation eng ine zatim pokušava da upor edi inf or maciju koju dobija od A P  sa bazom f ing er pr ints 

K ad a s e n ađ e p or eđ en j e,  iz v ešt av a s e o n j em u
� M og uće je kor istiti samo pr edpostavljen model da bi se g ener isala lokacija ur ešaja koji se pr ati

P r edikcija će kor istiti R F  model koji je deo know ledg e base
K al ib r ac ij a p od ešav a R F  m od el  d a b i s e ob ez b ed il a p ouz d an ij a t ačn os t

� O n-site kalibr acija se izvodi pošto su W CS  sy stem i L ocation A ppliance u potpunosti instalir ani
� A ko se pr omene f aktor i u pr ostor u koji utiču na R F  pr opag aciju ili se pr omeni r aspor ed A P , or ijentacija ili tip antene, kalibr aciju tr eba ponoviti 
� A ko se doda A P  , onda ne mor amo r aditi ponovo kalibr aciju



© 2 0 0 7  C i s c o  S y s t e m s ,  I n c .  A l l  r i g h t s  r e s e r v e d . C i s c o  C o n f i d e n t i a lP r e s e n t a t i o n _ I D 37

P r ep o r u k e z a k al ib r ac ij u
B roj  m e re nj a
� A plikacija za kalibr aciju zah teva najmanje 1 5 0  mer nih tačaka po R F  bandu (zavisi od veličine zg r ade)
� A plikacija pr edlaže lokacije za mer enja

N ek e p r ed l ožen e l ok ac ij e m ožd a n is u n i d os t up n e
� Delovi na kojima je odr ađ ena kalibr acija se pr ikazuju na mapi
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P r ep o r u k e z a k al ib r ac ij u
K al ib racij a u  re p re z e ntativ nim  u s l ov im a
� P r ostor  u kojem se r adi kalibr acija tr eba da r epr ezentuje dnevno r adno okr uženje
� O bjekti koji utiču na R F  pr opag aciju u pr ostor u tr eba da budu pr isutni tokom kalibr acije

L judi utiču na slabljenje
M at er ij al i n a p ol ic am a
O r m an i,  k r ev et i,  k ol ic a il i d r ug i v el ik i m et al n i ob j ek t i k oj i s e n or m al n o k or is t e 
m or aj u b it i p r is ut n i

V el ik a v r at a k oj a s u p r is ut n a u ok r užen j u t r eb a d a s e p oz ic ion ir aj u k ao št o s u 
in ače u z a v r em e r ad n og  v r em en a

� K alibr acija koja se izvodi u pr aznim pr ostor ijama kr eir aće path loss model koji ima malo veza se stvar nim r adnim okr uženjem
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O s t a l e  k o m p o n e n t e  
C i s c o  L B S  r e še n j a
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C is c o  W ir el es s  L o c at io n B as ed S er v ic es  
� C is co LB S  p re d s tav l j a os nov u  z a kom p l e tno l ocation 
m anage m e nt re še nj e   u  m re žam a p os l ov nih  koris nika

� P artne rs ki proizvodi obezbeđuju važne  f u nkcij e  i 
s e rv is e  koj i nis u  d os tu p ni u  C is co LB S

A ktivni R F I D tag ovi
Ch okepoint E x citer s
M iddlew ar e
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� RFID il i “W iFi-ID” t ag o v i:
– Rad e  n a 2 .4 G H z  IS M o p s e g u .
– K o mu n ic ir aj u  d ir e k t n o  s a W iFi ac c e s s  p o in t -ima.
– Rad e  z aj e d n o  s a d r u g im k l ij e n t ima

� Mo g u  d a b u d u “s t an d ar d  b e ac o n in g ” il i “t r an s p o n d e r ” t ag o v i.
– B e ac o n in g  in t e r v al i mo g u b it i f ik s n i il i o s e t l j iv i n a p o k r e t
– Mo g u d a s ad r že  s e k u n d ar n i  k an al  k o j i n ij e  8 0 2 .1 1 .

8 0 2 . 1 1  Ak t iv ni t ago v i
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� S adr ži 2 .4 G H z tr ansceiver  &  1 2 5  K H z pr ijemnik
� 2 .4 G H z output do + 1 9 dB m.
� A ko tag često emituje sig nal , bater ija se br že tr oši
� Život bater ije:  4  do 6  g odina
� P r og r amir a se pr eko ser ijskog kabla ilisekundar nog  kanala na 1 2 5 K H z i Tag Activator-a

Tag  Ac t iv at or  j e 8 0 2 .3 af  I P  ur eđ aj ,  r ead er /in t er r og at or  k oj i s e k or is t i s a Aer oSc out  Tag Manager s of t w ar e
� K ada se kor isti tag activator na Cisco sw itch -evima, kor istiti spanning-t r e e  po r t f astkomandu
� Cisco Compatible E x tensions - r ezultat sar adnje više pr oizvođ ača (A er oscout,P anG o, W h er eNet, G 2 ), kor isti se zajednički f or mat

2 . 4 G H z

1 2 5 K H z

Aer o S c o u t  T 2
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P as iv ni R F I D t ago v i
� V ećin a R F I D t ag ov a k oj i s e d an as  p r oiz v od e s u 
p as iv n i t ag ov i

� U  os n ov i t o j e m ik r očip s a an t en om
� N ap aj a g a R F I D t ag  čit ač
� M ože d a k om un ic ir a s am o u op s eg u R F I D čit ača.
� 1 2 5  – 1 3 5  k H z ,  1 3 .5 6 ,  8 6 8 -9 2 8 ,  2 4 5 0 ,  5 8 0 0 M H z  
� N is k a c en a,  n em a od r žav an j a,  m al ih  d im en z ij a &  
r as p ol oživ  u r az n im  ob l ic im a.

Dug  živ ot (2 0 +  g od in a) .
N aj s k up l j i d eo j e p ak ov an j e.

� K r at ak  d om et (n ek ol ik o c en t im et ar a d o n ek ol ik o 
m et ar a) .

M n og o m an j a p ouz d an os t  čit an j a n eg o k od  
ak t iv n ih  t ag ov a.
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M o že li C is co U W N  d a lo cir a pas iv ne tag o v e?
� O dg ovor :  ne danas, i ne dir ektno!  I spitajmo zašto…
� Cisco r ešenje je W i-F i R TL S .
� P asivni R F I D tag ovi nisu 8 0 2 .1 1  W i-F i.  M og u da komunicir aju samo uz pr isustvo pobudnog polja R F I D čitača

– P r eko l o ad  m o d u l at io n an d ind u c t iv e 
c o u p l ing n a 1 2 5 -1 3 5 k H z  &  1 3 .5 6  m H z .
– P r ek o b ac k s c at t er m o d u l at io n i
el ec t ro m agnet ic  c o u p l ing n a 8 6 8  m H z
(U H F )  i v ećim  f r en k v en c ij am a

� Nijedna od ovih  teh nika se ne može kor istiti za dir ektu komunikaciju sa 8 0 2 .1 1  A P .
� B uduća indir ektna komunikacija…..

Load modulation and inductive coupling

B ack s catter  modulation and 
electr omagnetic coupling
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G 2  M ic r o s y s t em s  G 2 C 5 0 1
� 1 0 m m  x  1 0 m m  R F I D c h ip  w it h :

V iše m od ov a
2 .4  G H z  W iF i (R SSI ) ,  AN SI  3 7 1 .1  TDoAan d  U H F  E P C  G en  1  p as s iv e t ag .

1 2 5  K H z  k an al  z a k on f ig ur ac ij u
P od r šk a  z a v iđ e s ec ur it y p r ot ok ol a

W E P ,  W P A,  W P A2  
P od r šk a z a t el em et r ij u * (t em p er at ur a,  p r it is ak ,  r ad iac ij a,  v l ažn os t , p ot r es )  i os et l j iv os t  n a p ok r et
Diz aj n ir an t ak o d a b at er ij a m ak s im al n o t r aj e

� P r oiz v ođ ači d od aj u b at er ij u,  an t en u,  f l as hm em or ij u z a k om p l et an  p r oiz v od .
� h ttp: / / w w w .g 2 micr osy stems.com/ h tml/ pr oducts.h tm
*  Sa  e k s t e r n i m  s e n z i r i m a

R e f e r e n c e  R F I D  T a g
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� K ad a s e  RFID t ag p r ib l iži n a o d r e đ e n o  
r as t o j an j e  o d  p o b u đ iv ača,  t ag p o čin j e  
d a šal j e  p ak e t e  k o j ima o b j av l j u j e  s v o j u  
p o z ic ij u  u  o d n o s u  n a p o b u đ iv ača

� O v i p ak e t i s e  s a v is k o im p r io r it e t o m 
šal j u  l o c at io n s e r v e r u

� K or iste se 1 2 5 K h z ch okepoints 
Aer os c out E x c it er
h t t p : / / w w w . aerosc ou t . c om / c ont ent . asp ? p ag e= ex
c it er
W h er eN et
h t t p : / / w w w . w h erenet . c om / p rod u c t s_ w h erep ort . sh
t m l

2 m  r ang e 6 m  r ang e

C h o k ep o int  E x c it er s
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Web br o w s er u d a l j en a  
k o n z o l a  z a C i s c o  WC S

C i s c o  Wi r el es s  
L o c a t i o n  A p p l i a n c e

S O A P  X M L

� � �
�

C h o k ep o i n t  1 2 5  k H z  

C i s c o  Wi r el es s  
C o n t r o l  S y s t em  

( WC S )

C i s c o  A i r o n et  
A c c es s  P o i n t

1. U r e đ aj  s a W i-F i t ag o m  d o s p e v a u  
z o n u  c h o k e p o in t -a. 

2 . W i-F i t ag  “t r ig e r u j e ” c h o k e p o in t  
k o r is t e ći 12 5 K h z  r ad io .

3 . C h o k e p o in t  o d g o v ar a s a  p o r u k o m  
n a 12 5 K h z  r ad io .

4 . W i-F i t ag  šal j e c h o k e p o in t  
in f o r m ac ij u k a AP   k o r is t e ći 8 0 2 .11 
W i-F i r ad io . 

5 . AP  šal j e  in f o r m ac ij u  k o n t r o l e r u  k o j i 
k o n s o l id u j e  in f o r m ac ij e  i as in h r o n o  
ih  šal j e  k a l o c at io n  ap p l ian c e .

6 . L o c at io n  ap p l ian c e  šal j e
c h o k e p o in t  l o k ac ij u i b il o  k o j u  
d r u g u  in f o r m ac ij u  k a C is c o  W C S  il i
t h ir d  p ar t y  r e še n j u .

C h o k ep o i n t  1 2 5  k H z  

C h o k ep o int  Ar c h it ec t u r e

C i s c o  Wi r el es s  
L A N  C o n t r o l l er
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L o c at io n Ap p l ic at io n M iddl ew ar e
� I ntuitivan kor isnički inter f ejs za pr aćenje objekata od značaja – dizajnir ano za poslovne kor isnike, ne I T inženjer e

P l an s prata za od ređ ivanje l okacije u ređ aja
S of is ticirana pretrag a i f il triranje objekata i pred meta 
I kone s pecif ične za neku   obl as t ( npr.  zd ravs tvo)

� U pr avljanje dog ađ ajima
L okacija,  s tanje (npr.  pokret) ,   e-mail  notif ikacije o 
s tanju  baterije i al armi

� I zveštaji
T renu tna l okacija  i his torical  l ocation
S pecif ični izveštaji korišćenjem OD B C / S Q L

� K onf ig ur acija tag ova i ex citer -a i menadžment alati
D ef inis anje inf rmacije o pred metu (ime,  tip,  vl as nik,  
s erijs ki broj,  i s l . )  za praćenje,  pretrag u  i f il triranje
T ag ovi s e povezu ju  s a objektima i pod acima o tim 
objektima

Z ašto m i tr eb a T hir d-P ar ty  M iddl ew ar e ako već im am C isc o L B S?

PanGo Locator

A e roS cou t M ob i l e V i e w
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U p o t r eb a R F I D  t ago v a

� P as oši,  nap l atni s is te m i na au top u te v im a, nap l ata 
p re v oz a u  j av nom  s aob raćaj u ,  z am e na z a b ar kod  
tagov e ,  p raće nj e  knj iga u  b ib l iote kam a,  kontrol a u l as ka 
u  z grad u , p raće nj e  p rtl j aga u  av io s aob raćaj u ,  kre d itne  
kartice ,  kontrol a v oz il a,  u  kl j u če v im a au tom ob il a,  
kam ions kim  gu m am a,  s tartov anj e  au tom ob il a,  p raće nj e  
živ otinj a,  u  l j u d im a ( np r. V I P  os ob e  u  kaf ićim a)  ,  
v oz ačkim  d oz v ol am a,  z a p acij e nte  u  b ol nicam a,  u  
l op ticam a z a gol f ….
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B o eing
� Q :D a l i j e  i u  naj v e ćoj  z grad i na s v e tu  

m ogu će  z agu b iti j u m b o j e t m otor?
� A :D a !  
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D o dat ne inf o r m ac ij e
� Cisco W ir eless L ocation A ppliance h t t p ://w w w .c is c o.c om /en /U S/p r od uc t s /p s 6 3 8 6 /in d ex .h t m l
� Cisco 2 7 0 0  S er ies W ir eless L ocation A ppliance Deploy ment G uideh t t p ://w w w .c is c o.c om /en /U S/p r od uc t s /p s 6 3 8 6 /p r od _ t ec h n ic al _ r ef er en c e0 9 1 86 a0 0 8 0 5 9 c e3 1 .h t m l
� Cisco L ocation A ppliance Conf ig ur ation G uide

http:/ / w w w . cis co. com/ appl ication/ pd f / en/ u s / g u es t/ prod u cts / ps 6 3 9 8 / c2 0 0 1 / ccmig ration_0 9 1 8 6 a0 0 8 0 8 2 d 9 8 3 . pd f
� Cisco W ir eless L ocation S er vices:  R eal-Time Netw or k V isibilityhttp:/ / w w w . cis co. com/ appl ication/ pd f / en/ u s / g u es t/ prod u cts / ps 6 3 8 6 / c1 0 3 1 / cd ccont_ 0 9 00 aecd 8 0 4 7 3 2 6 8 . pd f
� W i-F i B ased R eal-Time L ocation Tr acking :  S olutions and Tech nolog y

http:/ / w w w . cis co. com/ en/ U S / prod u cts / ps 6 3 8 6 / prod u cts _ w hite_ paper0 9 0 0 aecd 8 0 4 7 7 95 7 . s html
� L ocation A ppliance A P I

http:/ / w w w . cis co. com/ pcg i-bin/ d ev_ s u pport/ acces s _ l evel / prod u ct_ s u pport
� Desig n Consider ations Cisco P ang o A sset Tr acking

http:/ / w w w . cis co. com/ appl ication/ pd f / en/ u s / g u es t/ nets ol / ns 1 0 1 / c6 4 9 / ccmig ration_ 0 9 1 86 a0 0 8 0 8 2 d c8 6 . pd f
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� h t t p ://w w w .aer os c out .c om /
� h t t p ://w w w .in n er w ir el es s .c om
� h t t p ://w w w .w h er en et .c om
� h t t p ://w w w .g 2 m ic r os y s t em s .c om
� E merg in:  heal thcare al arm/ integ ration mid d l ew are

http:/ / w w w . emerg in. com/
� C ard iac:  heal thcare al arm/ integ ration mid d l ew are  http:/ / w w w . card iac. no/
� H P : E nterpris e d ata center targ et as s et tracking  /  manag ement 

http:/ / w w w . hp. com/
� W hereN et:  manu f actu ring  and  heal thcare tag s / ex citers ,  as s et tracking  

appl ication
http:/ / w w w . w herenet. com/

� A iretrak: N H S  heal thcare al arm/ integ ration inventory  mid d l ew are
http:/ / w w w . airetrak. com/

P ar t ner i
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N e z ab orav ite d a s e  p rij av ite na C is co N e tw orke rs 2 0 0 8 !
h ttp :/ / w w w .cis co.com / w e b / e u rop e / cis co-

ne tw orke rs / 2 0 0 8 / ind e x .h tm l
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