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Tehnike za koristenje
map — matching algoritama
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Geometrijski algoritmi
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Analiza 4 map-matching algoritma

(White, Bemstein , Kornhauser)

ALGORITAM 1 ALGORITAM 2
® Pronalazi ¢vorove koji su blizu ® identic¢an je prvom algoritmu,
GPS tocke ali koristi i GPS smjer (Heading).
* trazi skup linija koje se vezane  * Ako je smjer trajektorije okomit
za te ¢vorove. na najblizu liniju, nece se izvrsiti
* GPS tocka se ortogonalno uklapanje.
projicira na najblizu liniju.
ALGORITAM 3 ALGORITAM 4
®* Varijanta drugog algoritma. ® ‘curve to curve' algoritam
* Algoritam uzima u obzir i

povezivost ¢vorova
(connectivity).

Opis ruta i rezultati

™ algoritam 1
algoritam 2
algoritam 3

™ algoritam 4
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GPS/DR EKF map- matching algoritam
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»,Novi map-matching algoritam”
(Yang, Kang, Chon)

Pfi)is mactched to
MNearest Node
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Hiden Markov Model (HMM)

(P. Newson i J. Krumm, Microsoft Research)
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HMM — Problematicne GPS tocke
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HMM — Konacho
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Track matching

* Besplatan

® Interaktivan

®* Open Street Map
* GPX datoteka

Trackmatching

Implementacija python map
matching skripte u QGIS
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Zakljucak

* Vaznost povezivanja podataka dobivenih putem
GPS-a sa digitalnom cestovhom mrezom

* Upoznati se s problematikom i definicijom
digitalnih karata

* QOvisnost o GPS intervalu registracije

* Upotreba jednostavnih naspram slozenijih
algoritama

* Veliki broj razvijenih rjesenja
* Ogroman napor ulaze se u razvoj
opceprihvatljivog rjesenja

HVALA NA PAZNJI!!]
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