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Abstract. Existing information systems with non-GPS navigation are considered, algorithms for implementation of software with 
increased accuracy are presented.

Подготовка современного специалиста немысли-
ма без знакомства с самыми современными техноло-
гиями, при этом самостоятельное посещение техни-
ческих выставок и музеев не дает желаемого эффекта 
ввиду скромного и статичного описания экспонатов, 
зачастую на непонятном иностранном языке. Выхо-
дом является создание мобильного приложения, в 
котором широкая информационная база привязана 
к пространственному положению экспоната, однако 
созданию такого приложения препятствует требова-
ние точного определения местоположения пользова-
теля, в несколько раз превышающее точность стан-
дартной GPS навигации.

В данной работе предложены подходы к реше-
нию данной задачи.

Существует достаточно много систем локальной 
навигации, например,

Навигация на основе Bluetooth-маячков [1]. Ма-
ячки представляют собой компактные устройства, ра-
ботающие от батареек, передающие Bluetooth-сигнал 
по протоколу Bluetooth Low Energy. Минусы – цена, а 
также экранирование сигнала стенами и экспонатами 
выставки.

Навигация по Wi-Fi [2]. Используется уже су-
ществующая инфраструктура сетей связи – точки 
беспроводных сетей Wi-Fi, и это наименее затратный 
вариант. Методика определение координат такова, 
что устройство пользователя сканирует доступные 
Wi-Fi-точки, далее информацию о них отправляет на 
сервер, где эти данные сравниваются с координата-
ми этих точек доступа, по которым и вычисляются 
координаты пользователя. К сожалению, координаты 
Wi-Fi точек точно не известны. Точность при таком 
подходе невелика (погрешность – до 25 метров).

Ориентирование по базовым станциям операто-
ров сотовой связи (GSM) [3]. В зоне видимости со-
тового телефона / GSM-модема постоянно находятся 
как минимум одна базовая станция GSM, а обычно – 
несколько. Минусы такого метода невысокая точ-
ность так как БС может быть удалена на очень боль-
шом расстоянии от пользователя, а также некоторые 
БС являются мобильными и постоянно меняют свою 
дислокацию.

3D визуализация [4] на основе анализа изображе-
ний, микромеханических инерционных датчиков и 
поиска, и распознавания информационных объектов. 
Минусы – цена, требуется большое количество вы-
числительных ресурсов.

Разрабатываемое программное средство создаётся 
для решения проблем с проектированием карт помеще-
ний и локальной навигацией в данных помещениях без 
использования системы GPS. Данная система использу-

ет акселерометр для определения скорости перемеще-
ния человека и алгоритм основанный на SLAM методе.

SLAM (Simultaneous Localization and Mapping) – 
метод, используемый в мобильных автономных сред-
ствах для построения карты в неизвестном простран-
стве или для обновления карты в заранее известном 
пространстве с одновременным контролем текущего 
местоположения и пройденного пути [5].

Принимая во внимание ряд сенсорных наблю-
дений σt над дискретным временем с шагом дискре-
тизации t, задача SLAM заключается в вычислении 
оценки местоположения xt агента и карты окружаю-
щей среды mt. Все перечисленные величины являют-
ся вероятностными. Цель задачи состоит в том, что-
бы вычислить: P(mt, xt | σ1:t ).

Для внедрения в программу технологии SLAM 
используется фреймворк «Kudan». При помощи дат-
чика (видеокамеры) проектируется карта в случае 
построения карты. В том случае, когда карта уже по-
строена происходит определение текущего местопо-
ложения в пространстве путем сравнения с текущим 
набором представлений. Для повышения точности 
определения местоположения используются «инфор-
мационные метки». Определив контуры меток про-
изводится распознание, с помощью алгоритма ORB.

Применение упомянутых алгоритмов в разраба-
тываемом программном средстве позволяет опреде-
лить местоположение с наименьшей погрешностью.
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