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  چكيده

برقـراري   .انـد  وابسـته  نيـز  جهـت  به بلكه ،موقعيت به تنها نه هرجاگاه و همراه اطلاعات هايمحيط در مكاني هايسرويس از بسياري

مبنا و جهت آگاه بر توان به عنوان كاربردي ترين خدمات مكان ي همراه را ميهاارتباط با موضوعات فيزيكي در همسايگي كاربران دستگاه

توانند با موضوعات فيزيكي متفاوت و از فواصل دور يـا  ميي همراه، هادر اين دسته از خدمات، كاربران به واسطه استفاده از دستگاه شمرد.

 مشـاهده  طبيعـت  از ناشـي  ابهـام  وجود خدمات اينگونه براي مدلسازي مرحله در مشكل مهمتريننزديك تعاملي اطلاعاتي برقرار نمايند. 

ي مكـاني، روي  هـا در مقاله حاضر بدون كاستن از ارزش مدل سازي بابت اهميت ساختمان و سـازه در انـواع پـرس و جـو     .باشدمي امتداد

. اما در راستاي برآورد اين هدف با مشكلاتي همچون وجود ابهام ايمارتباط اطلاعاتي با ساختمان نشانه روي شده توسط كاربر متمركز شده

  تمان مورد نظر كاربر مواجه خواهيم بود. در ساخ

در اين مطالعه،  به منظور بر طرف نمودن مشكل ياد شده ابتدا تركيب مشخصاتي همچون بافت كاربري مـورد علاقـه، بافـت نزديكـي     

شـود. در  مـي تفاده ي موجود در پايگاه داده اس ـهاموقعيت و بافت فضاي شامل كاربر به منظور انجام پيش پردازشي بر روي تمام ساختمان

مرحله بعد به منظور برطرف نمودن ابهام باقي مانده در تشخيص صحيح ساختمان مورد نظر كاربر، پيشنهاد استفاده از تكنيك نوين ترسيم 

ات براي ارزيابي سرويس ارائه شده، اطلاع ـي احتمالاتي ارائه شده است. هاشكل فضايي ساختمان مورد نظر و همچنين بهره گيري از روش

نشـانه روي   60شـهر تهـران جمـع آوري گرديـد. پـس از       5و  3، 2ي هاساختمان در سه ناحيه متفاوت از منطقه 120توصيفي و هندسي

ي هامتفاوت توسط كاربراني كه اطلاعاتي ناكافي از منطقه مورد آزمايش داشتند و بررسي اظهارات هر يك از آنها و همچنين محاسبه آماره

  رياضي كارايي سرويس ارائه شده به اثبات رسيد. 

  گاه، ابهام، پردازشگري بافت آگاهسامانه اطلاعات مكاني همراه، خدمات مكان مبنا و جهت آ:  واژگان كليدي

                                                           

 سنده رابطينو  ∗
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مقدمه -1  

 ترين اساسي از جهت، بر مبتني اطلاعات از استفاده

 مكاني وجوهايپرس در همراه هايمحيط كاربران هاينياز

 نتايج مهمترين از يكي. است بعدي سه يهامحيط از

 توانمي را همراه هايمحيط در تكنولوژي پيشرفت

 نام به كوچك بسيار الكترونيكي قطعات از استفاده

 بكارگيري با آن بر علاوه]. 3[ نمود تلقي  1هاسنجنده

 همراه، يهادستگاه در قدرتمند نسبتا ييهاپردازشگر

 منظور به تنها و ساده وسايلي را آنها توانمين ديگر امروزه

 واقع در. نمود تلقي راديويي يهاارتباط برقراري

 خدمات ارائه براي را لازم پتانسيل شده، ياد يهاپيشرفت

  .اندآورده وجود به همراه يهامحيط در كاربران به مكاني

 حـال  عين در مهمترين و از  2مبنا مكان يهاسرويس

 ي پردازشـگري هـا محـيط  در مكـاني  خدمات ترينضروري

 آگـاه  جهـت  آگاهي، مكان بر علاوه اما]. 4[باشندمي همراه

 افـزايش  موجـب  مكـاني  يهـا سـرويس  از بسياري نمودن

 برقـراري . شـد  خواهد شده ارائه خدمات كارايي گير چشم

 بـه  نمـودن  اشاره از استفاده با فيزيكي موضوعات با ارتباط

 حـال  عـين  در و تـرين  جديـد  از يكـي  نظـر،  مورد اهداف

ــاربردي ــرين ك ــا مكــان خــدمات ت ــاه جهــت و مبن  در آگ

  ].5[باشدمي همراه يهامحيط

 و هـا ساختمان اهميت گرفتن نظر در با مطالعه اين در

 ارتبـاط  برقراري روي بر مكاني، يهاجو و پرس در هاسازه

 دسـتگاه  از اسـتفاده  بـا  شـده  روي نشـانه  هايساختمان با

 ابتـدا  در مهـم،  اين تحقق براي اما. ايمشده متمركز همراه

 نظـر  مـورد  ساختمان صحيح تشخيص در شده ايجاد ابهام

 يهـا روش و آگـاه  بافـت  پردازشـگري  از اسـتفاده  با كاربر

   .شد خواهد طرف بر احتمالاتي

 فصـل  در كه شده ساختاردهي شكل بدين حاضر مقاله

 تحقيقـاتي  مطالعـه،  مورد موضوع با آشنايي منظور به دوم

 باشـند مي پژوهش اين اهداف با نزديك ارتباطي داراي كه

 سـوم  فصـل  در مهـم،  ايـن  انجـام  از پس. اند شده بررسي

 در. شـد  بررسـي  اسـتفاده  مـورد  يهاسنجنده كاري اصول

 روش سـازي  مـدل  بـه  مطالعـه  ايـن  چهـارم  بخـش  ادامه

 ابهام رفع و هاساختمان با ارتباط برقراري براي پيشنهادي

                                                           

1 sensor 

2 Location Based Services 

 يافتـه  اختصـاص  كـاربر  نظـر  مورد ساختمان تشخيص در

 ترتيـب  بـه  ششـم  و پـنجم  يهـا بخش در نهايت در. است

ــادي ــازي پي ــابي س ــداف و ارزي ــاد اه ــده ي ــر ش ــتر ب  بس

 ايـن  انجـام  از پـس  آمده بدست نتايج و همراه يهادستگاه

  .اند گرفته قرار بررسي و بحث مورد پژوهش

 شده انجام مطالعات بر مروري - 2

 با و فيزيكي موضوعات با ارتباط برقراري منظور به

 از توانمي نظر مورد موضوع به نمودن اشاره از استفاده

 يهانشانه دادن قرار. نمود استفاده متفاوتي يهاروش

 و تصوير شناسايي تكنيك نوري، يهاپرتو توليد بصري،

 برقراري يهاروش مهمترين از جهتي اطلاعات از استفاده

 تنها مطالعه اين در]. 6[باشندمي موضوعات با تعامل

 قرار بررسي مورد فيزيكي موضوعات عنوان به هاساختمان

 با ارتباط برقراري براي كه است بديهي. گرفتند

 اضلاع تمام در بصري يهانشانه دادن قرار هاساختمان

  .است تصور از دور كاري هاساختمان

 نيز تصوير پردازش يهاتكنيك از استفاده آن بر علاوه 

 دستگاه پردازنده روي بر را زيادي بسيار پردازشي بار

 پرتوهاي توليد ديگر طرفي از. كرد خواهند ايجاد همراه

 روي بر اضافي تجهيزات از استفاده بدون نيز نوراني

 مسافت لحاظ از همچنين و نبوده ميسر همراه يهادستگاه

 به توجه با. بود خواهند همراه مشكلاتي با نيز روي نشانه

 به نمودن اشاره براي روش ترين مناسب شده، ياد دلايل

 از آمده بدست اطلاعات از استفاده هاساختمان

  .باشدمي جهتي يهاسنجنده

  Nagao و Recimoto توسط شده داده توسعه سامانه

 در شده انجام مطالعه اولين از داشت نام  NavCam  كه

 همراه دستگاه سامانه، اين در]. 7[بود افزوده واقعيت زمينه

 بر ييهابرچسب قالب در كه بصري اطلاعات تفسير با

 آن توانستمي بودند شده نصب فيزيكي موضوعات

 ازآنها اطلاعاتي به و داده قرار شناسايي مورد را موضوعات

 انجام يهافعاليت از جديد اي نمونه عنوان به. يابد دست

 به توانمي افزوده واقعيت فناوري توسط روي نشانه در شده

 از استفاده با آنها ارتفاع و هاكوه نام همانند اطلاعاتي گرفتن

 يا و ليزري يهاپرتو ارسال]. 8[ نمود اشاره همراه دستگاه

 موضوعات به نمودن اشاره براي ديگر روشي قرمز مادون
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 توسط كه است همراه دستگاه از استفاده با فيزيكي

Vӓlkkynen 9[گرفت قرار استفاده مورد همكارانش و[.  

 ارائه همكارانش و Iwasaki توسط كه Azim سامانه در

 LocPointer  آنرا كه PDA دستگاه واسطه به گرديد،

 هدف]. 10[شد انجام آزيموتي يهاگيري اندازه ناميدند،

 براي مكان ترين محتمل آوردن بدست سيستم اين نهايي

 واقع يهاساختمان به روي نشانه از استفاده با كاربر حضور

 اين عيب مهمترين عنوان به. بود كاربر همسايگي در

 زواياي تمام بر بصري يهانشانه نصب به توانمي سامانه

  .نمود اشاره بررسي مورد يهاساختمان

 و همراه دستگاه از استفاده با نيز ١ p2d سامانه در

 به روي نشانه جانبي، ييهاسنجنده نمودن متصل

 شده انجام كاربر همسايگي در واقع يهاساختمان

 يهاسنجنده وجود علت به سامانه اين در اما]. 11[است

 بلكه يافته، كاهش شدت به سامانه كارايي تنها نه جانبي

 نظر در نيز روي نشانه در ابهام رفع براي فرايندي هيچ

 توسط گرفته صورت مطالعات در. است نشده گرفته

Simon براي ابزاري عنوان به سامانه اين از همكارانش، و 

 با شده روي نشانه ساختمان تاريخي وضعيت نمايش

 علاوه ].5[است شده گرفته بهره همراه دستگاه از استفاده

 دستگاه از نيز ديگر مطالعاتي در شده ياد مطالعات بر

 از اطلاعات كسب براي گر اشاره دستگاهي عنوان به همراه

 رفع آنها از يك هيچ در اما شد استفاده فيزيكي موضوعات

  ].12و 5[است نشده انجام روي نشانه در ابهام

 هاي مورد استفادهاصول كاري سنجنده - 3

گيرنده  از شده، ياد اهداف برآورد منظور به مطالعه اين در

GPS، دستگاه توجيهات و سنج شتاب يهاسنجنده همچنين 

 الكترونيكي ييهامدار از GPSي هاگيرنده. شد خواهد استفاده

 از استفاده با گيرنده اين. اند شده تشكيل فلزي چسبي بر و

 تعيين سامانه يهاماهواره طرف از شده مخابره اطلاعات

 در را پردازشگر دستگاه فعلي موقعيت جهاني، موقعيت

 اين. كنندمي گزارش ٢جهاني ژئودتيك مختصات سيستم

 نشان ترتيب به كه باشدمي مولفه سه با برداري موقعيت

 سطح از ارتفاع و جغرافيايي عرض جغرافيايي، طول دهنده

   .باشندمي WGS84 بيضوي مبناي

                                                           

١ Point to Discover 
٢ World Geodetic System 

 يهاسنجنده از اي گونه سنج، شتاب سنجنده

 تشكيل اي جعبه از سنجنده اين. است 3ميكروالكترومكانيكي

 متصل كوچك جرمي به فنر چند آن در كه است شده

 نيوتن قانون از استفاده با سنجنده اين در]. 13[باشندمي

 هافنر از هريك در شده ايجاد ميكروسكوپي يهاشكل تغيير

 ايجاد شتاب و شده گيري اندازه دستگاه بر شتاب اعمال اثر بر

 مختصات سيستم محور سه از يك هر راستاي در شده

 مختصات سيستم 1شكل در. گرددمي محاسبه دستگاه

  .است شده داده نمايش همراه يهادستگاه در شده تعريف

 از يك هر دوران ، دستگاه توجيهات سنجنده در اما

 سيستم به نسبت دستگاه مختصات سيستم يهامحور

  دوران يهاماتريس از استفاده با محلي ژئودتيك مختصات

 مختصات سيستم 2شكل در. شد خواهند محاسبه

 يادآوري به لازم. است شده داده نمايش محلي ژئودتيك

 بر مماس مختصات سيستم اين در Y محور كه است

 آن بر علاوه. باشدمي شمال سمت به و بيضوي سطح

 آن امتداد و بوده دستگاه فعلي موقعيت بر عمود Z محور

 گونه به X محور نهايت در. كندمي عبور بيضوي مركز از

 و گوشه راست مختصاتي سيستم كه شودمي تعريف اي

  ].13[گردد تعريف راستي دست

  
  همراه دستگاه در شده تعريف مختصات سيستم نمايش -1شكل

  
  محلي ژئودتيك مختصات سيستم نمايش -2شكل

  

                                                           

٣ Micro Electro Mechanical Sensor  
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  مدل سازي روش پيشنهادي -4

 و مبنا مكان سرويسي سازي مدل به بخش اين در

 يهاساختمان با ارتباط برقراري منظور به آگاه، جهت

 براي. پرداخت خواهيم همراه محيط در شده روي نشانه

 مسائلي با كاربر نظر مورد ساختمان با ارتباط برقراري

 از ابهام رفع و ساختمان تشخيص موقعيت، يافتن همچون

 هر ادامه در. بود خواهيم رويارو شده انتخاب يهاساختمان

 .دهيممي قرار بررسي مورد را شده ياد مسائل از يك

  يافتن موقعيت -1- 4

 سرويس يك نيازهاي ترين اساسي از موقعيت يافتن

 براي GPSگيرنده  از مطالعه اين در. باشدمي مبنا مكان

 توسط شده ارائه نتايج. شد استفاده موقعيتي اطلاعات تامين

 سيستم در موقعيتي مولفه سه با برداري گيرنده اين

 همانطور اما. است جهاني ژئودتيك الخط منحني مختصات

 اين در محاسبات سادگي علت به ديد، خواهيم ادامه در كه

 اقليدسي فضاي در شده تعريف رياضي يهامدل از مطالعه

 مبناي سطح از استفاده نيازمند بنابراين. است شده استفاده

 بدست موقعيتي يهامولفه رو همين از. باشيممي ايصفحه

 متناظر يهاموقعيت به اول وهله در را GPSگيرنده  از آمده

  ].15[كنيممي تبديل UTM١ تصوير سيستم در

  هاي نشانه روي شدهتشخيص ساختمان - 2- 4

 ابتدا شده، روي نشانه يهاساختمان تشخيص براي

 و GPS گيرنده از استفاده با كاربر جهتي و موقعيتي بافت

 انتقال از پس. شوندمي سنجش دستگاه توجيهات سنجنده

 موقعيت ،UTM تصوير سيستم به آمده بدست موقعيت

��X صورت به برداري آمده بدست مسطحاتي , Yباشدمي�� .

 سنجنده توسط آمده بدست اطلاعات از اول مولفه همچنين

 نشانه آزيموت مقدار دهنده نمايش كه -دستگاه توجيهات

 1-رابطه از استفاده با. دهيممي نمايش α با را -است روي

 رابطه اين در. داد تشكيل را روي نشانه خط معادله توانمي

 1Mاست روي نشانه خط شيب دهنده نشان.  

)1(  M� = tanα 

Y� = �M��X� + �Y� −M�X�� 

                                                           

١ Universal Transverse Mercator 

 كه است لازم روي نشانه خط معادله تشكيل از پس

 ساختمان اضلاع تك تك با روي نشانه خط تلاقي وجود

 هر خط معادله ابتدا مهم، اين انجام براي. شود بررسي

 اين ما كه شودمي تشكيل بررسي، مورد ساختمان از ضلع

,�a اگر. ناميممي حاشيه خط را، خط b�  و �c, d� به 

 يك خاتمه و شروع نقاط موقعيت دهنده نشان ترتيب

 حاشيه خط شيب  2Mهمچنين و باشند ساختمان از ضلع

 را حاشيه خط معادله 2-رابطه از استفاده با توانمي باشد،

 .داد تشكيل

)2(  M� =
d − b
c − a

 

Y� = �M��X + �b − M�a� 

 يهاخط معادله دادن قرار تساوي از استفاده با حال

 به تلاقي نقطه موقعيتي يهامولفه حاشيه، و روي نشانه

 رابطه اين در. باشدمي محاسبه قابل 3-رابطه صورت

�	��������� ,  ������ مسطحاتي يهامولفه بيانگر !��

  .باشندمي مذكور خط دو تلاقي نقطه موقعيت

)3(  ��������� =
"�# −"�$ + % − &

"� −"�
 

 �������� = �"����������� + �% −"�$� 

 نقطه موقعيت مسطحاتي يهامولفه آوردن بدست

 نشانه خط تلاقي وجود براي لازم شرط خط، دو تلاقي

 كافي شرط اين اما باشد،مي بررسي مورد ساختمان با روي

 با روي نشانه خط تلاقي وجود از اطمينان براي. نيست

 ديگر شرط دو است لازم ساختمان، از بررسي مورد ضلع

  .شوند بررسي نيز

 ضلع روي بر بايد نقطه اين كه است اين اول شرط

 گرفتن نظر در با شرط اين كه. گردد واقع ساختمان

 اما. است بررسي قابل سادگي به نقاط موقعيتي يهامحدوده

 در نظر مورد ضلع وجود دوم شرط از استفاده با نهايت در

 چون تر ساده بياني به. شد خواهد بررسي كاربر روبروي

 يهاساختمان اضلاع با روي نشانه خط امتداد است ممكن

 تنها است لازم باشد، داشته تلاقي نيز كاربر سر پشت در واقع

 انتخاب اند، شده واقع كاربر روبروي زاويه در كه اضلاعي

 آزيموت جغرافيايي ناحيه از اطلاع با نيز شرط اين. شوند

 تشكيل نقاط مختصاتي يهامولفه مقايسه و روي نشانه

  .است بررسي قابل كاربر فعلي موقعيت و حاشيه خط دهنده
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 رفع ابهام -3- 4

 در شـفافيت  نـا  از اي گونـه  عنوان به ابهام مطالعه اين در

 تمــام بــين از كــاربر نظــر مــورد ســاختمان صــحيح انتخــاب

 تعريف همراه دستگاه روي نشانه جهت در واقع يهاساختمان

 تشـخيص  در ابهـام  مسـئله  شـدن  تـر  روشـن  بـراي . شودمي

 يـك  محوطـه  داخـل  در كـاربر  كنيد فرض ساختمان، صحيح

 در شــده داده نشــان يهــاجهــت در و داشــته قــرار دانشــگاه

  .باشد كرده روي نشانه نظر مورد ساختمان سوي به 3شكل

بـه   5و  4، 3، 2ي هـا در حالت نشانه روي اول سـاختمان 

ي واقع در جهت نشانه روي كـاربر انتخـاب   هاعنوان ساختمان

 2و  1ي هـا خواهند شد. در حالت نشـانه روي دوم سـاختمان  

به دليـل نشـانه روي كـاربر بـه رأس مشـترك دو سـاختمان       

ي واقـع در جهـت نشـانه روي    هـا مذكور، به عنوان سـاختمان 

ك از شوند. امـا بـديهي اسـت كـه در هـر ي ـ     ميكاربر انتخاب 

حالات نشانه روي كاربر تنهـا قصـد بدسـت آوردن اطلاعـاتي     

باشد. ابهام ايجاد شده ميخاص و تنها از يك ساختمان را دارا 

در حالت نشانه روي اول و دوم را به ترتيـب ابهـام نـوع اول و    

ي ارائـه  هـا ناميم. در ادامـه بـه بررسـي روش   ميابهام نوع دوم 

 پردازيم.ميشده براي برطرف نمودن ابهام 

  
  هاي كاربرنمايش حالاتي از ابهام به وجود آمده در نشانه روي - 3شكل

ي همـراه داراي  هـا لازم به ذكر است كه بافـت در محـيط  

تـوان بافـت را بـه    مـي باشد. اما به طور كلي ميمفهومي مبهم 

ي محيطـي و يـا دسـتگاهي    هـا عنوان مجموعه اي از وضعيت

معرفي نمود كه واكنش برنامه كـاربردي را تحـت تـاثير قـرار     

 .]14و  1[دهندمي

 در نظر گرفتن نزديكي -1- 4-3

 پيشنهادي يهاروش از يكي نزديكي بافت گرفتن نظر در

 روي نشانه جهت در واقع يهاساختمان از ابهام رفع منظور به

 منطق از استفاده با بافت اين سازي مدل. باشدمي كاربر

 بر متر 1000 شعاع به اي دايره گرفتن نظر در و  بولين

 ترتيب بدين. شد انجام كارشناسي پيشنهادات اساس

 يهاساختمان تنها است، مشخص 3شكل در كه همانگونه

 خط با تلاقي وجود بررسي براي دايره اين محدوده در واقع

 بر علاوه بافت اين گرفتن نظر در. شوندمي بررسي روي نشانه

 بر شده ايجاد پردازشي بار در گيري چشم تاثير ابهام، رفع

  .داشت خواهد نيز همراه يهادستگاه پردازنده روي

 در نظر گرفتن بافت علاقه كاربر - 2- 3- 4

يي با كاربري هاعلاوه بر نزديكي، علاقه كاربر به ساختمان

ي رفع ابهام باشد. هاتواند يكي ديگر از روشميمشخص نيز 

 نظر مورد كاربري داراي كه ييهاساختمان تنهابدين ترتيب 

 باشند،مي واقع كاربر به نزديك محدوده در و باشندمي كاربر

 قرار بررسي مورد روي نشانه خط با تلاقي وجود لحاظ از

 بررسي با نيز خودكار صورت به تواندمي بافت اين. گيرندمي

 بدست مشخص زماني بازه يك در كاربر روزمره يهافعاليت

 مطالعه اين در فرايند، اين انجام بودن بر زمان علت به اما. آيد

  .شد خواهد تعيين كاربر توسط مذكور بافت

 در نظر گرفتن بافت فضاي شامل كاربر - 3- 3- 4

 برطرف براي پيشنهادي يهاروش مهمترين از يكي

 است ييهاساختمان تنها گرفتن نظر در ابهام، مسئله نمودن

 اين از استفاده. اند شده واقع كاربر شامل محدوده داخل كه

 محوطه وارد كاربر اگر كه باشدمي اي فرضيه اساس بر روش

 با نمايد، روي نشانه خاص جهتي در و باشد شده بسته اي

 با ارتباط برقراري هدف اول وهله در تر قوي احتمال

   .دارد را محوطه داخل شده واقع يهاساختمان

 چند داخل نقطه نظريه از روش اين سازي مدل منظور به

 روي نشانه خط اگر نظريه، اين اساس بر. شد استفاده ضلعي

 نقطه نمايد، قطع نقطه فرد تعداد در را ضلعي چند يك اضلاع

 در مثال عنوان به]. 16[بالعكس و دارد قرار ضلعي چند داخل

 محوطه ضلعي چند اضلاع روي نشانه خط چون 3شكل

 داخل كاربر موقعيت است، كرده قطع نقطه 1 در را دانشگاه
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 روش اين در كه است تذكر به لازم. باشدمي دانشگاه محوطه

 خط تلاقي نقاط شمارش در ضلعي چند شكستگي نقاط

 .داشت نخواهند مشاركت ضلعي چند اضلاع با روي نشانه

 رفع ابهام با در نظر گرفتن احتمالات - 4- 3- 4

 پيش انجام منزله به ابهام رفع براي شده ياد يهاروش

 روي نشانه جهت در واقع يهاساختمان روي بر پردازشي

 هنوز پردازش، پيش اين انجام از پس اگر. باشندمي كاربر

 دوم نوع از ابهام اين آن بر علاوه و بود مانده باقي ابهام

 باقي ابهام نمودن برطرف براي احتمالاتي يهاروش از بود،

 روي نشانه حالت در مسئله اين. شد خواهد استفاده مانده

  .است شده داده نشان 3شكل در دوم

 اندازه در آزيموتي و موقعيتي خطاهاي وجود

 دستگاه، توجيهات سنجنده و GPS گيرنده يهاگيري

 ضلع با روي نشانه خط تلاقي نقطه برآورد در خطا مقداري

 نظر در با. آوردمي وجود به ساختمان از بررسي مورد

  نامعلوم مقادير ماتريس توانمي راحتي به 3- رابطه گرفتن

X، مشاهدات ماتريس و'  ضرايب ماتريس 	تشكيل را ) 

 مقادير كواريانس واريانس ماتريس محاسبه از پس]. 2[داد

 1استاندارد خطاي بيضي توجيه و ابعاد توانمي نامعلوم،

 محاسبه را تلاقي نقطه مسطحاتي يهامولفه براي

  ].2[نمود

 نشانه خط تلاقي نقطه در شده ترسيم خطاي بيضي

 در روي نشانه مورد يهاساختمان مشترك رأس با روي

  .است شده داده نمايش 4شكل

 هر استاندارد، خطاي بيضي مفهوم به توجه با

 درصد 4/39 احتمال با بيضي اين فضاي داخل نقطه

 اساس همين بر. باشد صحيح نقطه دهنده نشان توانمي

 بيضي با بيشتري مشترك مساحت داراي كه ساختماني

 كاربر نظر مورد تر قوي احتمال به باشد، استاندارد خطاي

 مشاهده 4شكل در كه همانگونه بنابراين. است بوده

 مساحت بودن دارا علت به 1 شماره ساختمان شود،مي

 فرايند در نظر مورد ساختمان عنوان به بيشتر مشترك

  .شد خواهد انتخاب روي نشانه

                                                           

١ Standard Ellipse of Error  

 
نمايش بيضي خطاي ترسيم شده در نقطه تلاقي خط  -4شكل

  نشانه روي با رأس مشترك دو ساختمان

 تكنيك ترسيم شكل فضايي ساختمان - 5- 3- 4

ي يـاد شـده هنـوز    هـا اگر پس از بكـارگيري روش 

 باقي كاربر نظر مورد ساختمان صحيح تشخيص در يابهام

 اسـتفاده  مانده باقي ابهام رفع براي روش اين از بود، مانده

 شـده  گزارش مقادير از استفاده با روش اين در. شد خواهد

 كاربر توسط شده ترسيم هندسي شكل سنج شتاب توسط

  .كرد خواهيم استخراج را ساختمان هر براي

 مربــع، ســاده هندســي شــكل 4 مطالعــه، ايــن در

 تشـخيص  بـراي  امـا . شـدند  انتخاب ذوزنقه و لوزي مثلث،

 تشـخيص  بـه  احتياج اول وهله در شده، ترسيم يهاشكل

 1جــدول در. داشــت خــواهيم شــده انجــام يهــاحركــت

 بـه  حركت نوع  چند تشخيص براي شده اعمال يهاشرط

  .است شده بيان نمونه عنوان

  هاي دستگاههاي اعمال شده براي تشخيص حركتشرط - 1جدول

  ي تشخيص حركتهاشرط
شكل 

  هندسي

$)� * $+� + -($-	و	�,$ * -($-		و		|+$| *
|$,|  

  مستقيم بالا

$+� * $)� + |+$|		و		�,$ *

|+$|		و		-($- * |$,|   

مستقيم 

  چپ

$+� + $)� * |+$|		و	�,$ * -($-		و		|,$|
* |$,| 

  مايل بالا

 يهاشتاب ترتيب به 1$ و 0$ ،/$ جدول اين در

 سيستم از Z و X، Y محورهاي از هريك در آمده بدست

 يهاحركت تشخيص از پس. باشندمي دستگاه مختصات

 فضايي، شكل هر ترسيم براي كه است لازم نياز مورد

 اين كه گردد تعريف نياز مورد يهاحركت از ترتيبي

 ذكر 2جدول در مثلث و مربع شكل دو براي هاحركت

 . است شده
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 هايهاي مورد نياز براي ترسيم شكلترتيب حركت - 2جدول
   مربع و مثلث

شكل 

  هندسي
  ي مورد نيازهاترتيب حركت

  مربع
مستقيم پايين  -3مستقيم چپ  - 2مستقيم بالا  -1

  مستقيم راست -4

  مستقيم راست -3مايل پايين  -2مايل بالا  -1  مثلث

 پياده سازي و ارزيابي - 5

 ياد اهداف سازي پياده منظور به مطالعه اين در

 سيستم با HTC EVO 3D همراه تلفن دستگاه شده،

 مشخصات 3جدول در. شد انتخاب آندرويد عامل

 اين در كه حاضر مطالعه در استفاده مورد يهاسنجنده

 است ذكر به لازم. است شده ذكر اند شده تعبيه دستگاه

 10 انجام نتايج از هاسنجنده از يك هر هندسي دقت كه

. است شده محاسبه ،بررسي مورد سنجنده توسط سنجش

 استفاده با نظر، مورد اهداف سازي پياده براي آن بر علاوه

 محيط در نياز مورد يهاكلاس Java نويسي برنامه زبان از

  .شدند نگاشته 12 نسخه Intellij نويسي برنامه

 مـورد  اهـداف  آزمايش و ارزيابي منظور به ادامه در

 بــا ســاختمان 120 توصــيفي و هندســي اطلاعــات بحــث،

 سـه  از ناحيـه  سـه  در متفاوت محيطي شرايط و هاكاربري

 آوري جمــع تهــران شهرســتان در واقــع متفــاوت منطقــه

. اسـت  شده داده نمايش 5شكل در شده ياد نواحي. گرديد

 ذخيـره  منظـور  ايـن مطالعـه بـه    در كه است ذكر به لازم

 بانـك  از ،هـا توصيفي و هندسي سـاختمان  اطلاعات سازي

  .شده است استفاده SQLite اطلاعاتي

 در تلفن همراه هاي تعبيه شدهمشخصات سنجنده - 3جدول
HTC EVO 3D  

  دقت هندسي  شركت سازنده  نام سنجنده

Accelerometer Invensense 
( متر بر 005/0

  مجذور ثانيه)

Orientation 
Sensor 

Invensense 1 (درجه)  

GPS receiver OEM 5/7  (متر)  

  

  
  نمايش منطقه مورد مطالعه -5شكل

 توسعه سرويس عملكرد نحوه نمايش منظور همچنين به

 شده ايجاد ابهام رفع و اطلاعاتي ارتباط برقراري فرايند يافته،

 نمايش را كاربر نظر مورد ساختمان صحيح تشخيص در

 عمران دانشكده داخلي محوطه منظور اين براي. داد خواهيم

 طوسي الدين نصير خواجه صنعتي دانشگاه برداري نقشه و

 شهر 3 منطقه از 6 ناحيه در محوطه اين. گرديد انتخاب

  .است شده واقع تهران

 دانشكده محوطه است مشخص 6 شكل در كه همانطور

 داده نشان موقعيت در كاربر و باشدمي ساختمان 9 شامل

 چون اما. كندمي روي نشانه همراه دستگاه از استفاده با شده
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 الف - 7شكل مطابق دارد قرار دانشگاه محوطه داخل در كاربر

 عنوان به كتابخانه و بدني بيتتر يهاساختمان تنها ،

 داده نمايش كاربر روي نشانه جهت در واقع يهاساختمان

 ييهاساختمان با ارتباط برقراري قصد كاربر اگر اما. شد خواهند

 دكمه  فشردن با باشد، داشته را محوطه از خارج در واقع

more Buildings  مشخص ب - 7شكل در كه همانگونه 

 تا كاربر روي نشانه جهت در واقع يهاساختمان تمام است،

 ظاهر همراه دستگاه نمايش صفحه در متري 1000 شعاع

  شد. خواهند

  
نمايش موقعيت و جهت نشانه روي كاربر به منظور نمايش  -6شكل

  عملكرد سرويس پيشنهادي

    
  ب  الف

     صفحه نمايش دستگاه همراه در خلال آزمايش سرويس -7شكل 

 همراه، دستگاه نمايش صفحه در ساختمان 2 وجود

 ابهام اين نمودن طرف بر براي. باشدمي اول نوع از ابهامي

 خواهد استفاده ساختمان فضايي شكل ترسيم تكنيك از

 استفاده با select دكمه فشردن از پس حالت اين در .شد

 نظر مورد هندسي شكل همراه دستگاه يهاحركت از

 مراحل د -8 تا الف -8 يهاشكل در. شودمي ترسيم

  .است شده داده نشان مربع هندسي شكل ترسيم

    
  ب  الف

    
  د  ج

  صفحه نمايش دستگاه همراه در خلال ترسيم شكل فضايي مربع - 8شكل

 در كه همانگونه مربع فضايي شكل ترسيم از پس

 به كتابخانه ساختمان تنها است، شده داده نشان 9 شكل

 صفحه روي بر ساختمان اين توصيفي مشخصات همراه

 است ذكر به لازم. شد خواهد ظاهر همراه دستگاه نمايش

 تربيت ساختمان شكل ،اطلاعات آوري جمع مرحله در كه

 گرفته نظر در مربع كتابخانه ساختمان شكل و مثلث بدني

  .است شده

  
نمايش اطلاعات توصيفي ساختمان نشانه روي شده پس  -9شكل

  از بر طرف نمودن ابهام
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 پيشنهادي، سرويس كارايي ارزيابي منظور به ادامه در

 سه هر در واقع و پراكنده يهاموقعيت در روي نشانه 60

 يهاساختمان سوي به 5 شكل در شده داده نمايش ناحيه

كاربر با  6توسط  هااين نشانه روي. گرفت صورت متفاوت

ي واقع در محدوده هاسطح اطلاعات ناكافي از ساختمان

 تعداد هاروي نشانه اين از هريك درمطالعاتي انجام شد. 

 مورد ساختمان صحيح تشخيص در آمده وجود به ابهامات

 بكارگيري از پس مانده باقي ابهامات تعداد و كاربر نظر

 دقت به ابهام نمودن برطرف منظور به شده ارائه يهاروش

 متفاوت روي نشانه 5 از اي نمونه 4جدول در. شد بررسي

 .است گرديده ذكر مختلف جغرافيايي يهاموقعيت در را

جامعه در اختيار داشتن با  ،شده ياد جدول تكميل از پس

نمونه آزمايشي و همچنين مشخص بودن  60آماري حاوي 

باقي مانده ي هاو تعداد ابهام آزمايشدر هر  هاتعداد ابهام

توان آماره ميانگين را كه نمايش ميام آزمايش پس از انج

دهنده توانايي سرويس در برطرف نمودن ابهام است، 

 68/87ر در اين جامعه آماري محاسبه نمود. آماره مذكو

درصد محاسبه شد كه نشان از توانايي مناسب سرويس 

توسعه يافته در برطرف نمودن ابهام و برقراري ارتباطي 

  باشد.ميكارآمد با ساختمان مورد نظر كاربر 

آزمايش توسط هر يك از  10علاوه بر آن، نتايج انجام 

يي هابا طراحي پرسش ي متفاوت،هاو در جهت كاربران

عملكرد سرويس، تعداد موارد تشخيص صحيح نحوه نطير 

ساختمان مورد نظر كاربر و همچنين كاربر پسند بودن 

خلاصه  5محيط ارائه سرويس گردآوري شده و در جدول

 از نشان پر واضح است كه اطلاعات اين جدول شد.

 ساختمان صحيح تشخيص در سرويس مناسب عملكرد

 محيط نسبي بودن پسند كاربر همچنين و اربرك نظر مورد

   .دارد سرويس ارائه

  روي نشانه حالت 5 در ابهام رفع يهاروش بكارگيري از پس شده برطرف ابهامات به موبوط اطلاعات نمايش  - 4جدول

  موقعيت نشانه روي( شماره منطقه)
تعداد ابهامات موجود پيش از 

  ي رفع ابهامهاروشبكارگيري 

تعداد ابهامات باقي مانده پس از 

  ي رفع ابهامهابكارگيري روش

3  3  0  

3  9  2  

2  5  0  

5  12  3  

5  6  1  

  نتايج ارزيابي سرويس پيشنهادي توسط كاربران متفاوت  -5 جدول

  شغل  كاربر
تعداد مواردتشخيص صحيح 

  ساختمان مورد نظر كاربر
  عملكرد سزويس

 كاربر پسند بودن

  محيط ارائه سرويس

  خوب  خوب  5  گردشگر  1

  بسيار خوب  عالي  6  تاجر  2

  خوب  خوب  6  كارمند دانشگاه  3

  خوب  متوسط  GIS  6دانشجوي  4

  متوسط  خيلي خوب  5  دانشجوي رشته مديريت  5

  خوب  متوسط  6  مهندس عمران  6

  
  
 

  نتيجه گيري -6

 عنـوان  بـه  توانمي را آگاه جهت مبناي مكان خدمات

 تلقـي  همـراه  يهـا محـيط  در ارائه قابل خدمات مهمترين

 مبنـا  مكان سرويسي ارائه اصلي هدف مطالعه اين در. نمود

 در. اسـت  همـراه  پردازشـگري  يهامحيط در آگاه جهت و

 اي فاصـله  از روي نشـانه  با توانندمي كاربران سرويس اين

 آنهـا  بـا  اطلاعـاتي  ارتباطي نظر مورد يهاساختمان به دور

  .  نمايند برقرار
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 با ارتباط برقراري در مشكلات مهمترين از يكي

 آمدن وجود به ديگر، فيزيكي موضوع هر يا هاساختمان

 اما. است كاربر نظر مورد موضوع صحيح تشخيص در ابهام

 قرار بررسي مورد مرتبط مطالعات ساير در موضوع اين

 هنگام در شده ايجاد ابهام مطالعه، اين در. است نگرفته

 با ،كاربر روي نشانه جهت در واقع يهاساختمان تشخيص

 گرفتن نظر در همچون مشخصاتي تركيب از استفاده

 تكنيك علاقه، مورد بافت كاربر، شامل فضاي نزديكي،

 احتمالاتي يهاروش و ساختمان شكل فضايي ترسيم

 بحث مورد اهداف سازي پياده منظور به. گرديد برطرف

 با HTC EVO 3D همراه تلفن دستگاه بستر بر سرويسي

 نواحي متفاوتي در و يافته توسعه Java نويسي برنامه زبان

 آزمايش متفاوت يهاويژگي با تهران شهر از منطقه سه از

  .شد

 6ي متفاوت و توسط هانشانه روي در جهت 60انجام  

درصدي از تعداد ابهامات  68/87كاربر و محاسبه ميانگين 

ي موجود پيش از بكارگيري هابرطرف شده در كل ابهام

نشان از توانايي اين سرويس در  ،ي رفع ابهامهاروش

انتخاب صحيح ساختمان نشانه روي شده توسط كاربر 

نشانه  10اظهارات كاربران نيز پس از انجام  ارزايابيدارد. 

روي در شرايط متفاوت آماره محاسبه شده را تاييد 

  نمايد.مي

نمايان است  5و 4ي هاهمانطور كه از اطلاعات جدول 

سرويس در برخي از شرايط توانايي برطرف نمودن كليه 

باشد. اما به علت آزمايش اين ميي موجود را دارا هاابهام

سرويس در محيطي غير آزمايشگاهي و همچنين دلايل 

 و پردازشگر اطراف در فلزي اشيا گرفتن قرارديگري نظير 

 از مناسبي هندسي آرايش كه شرايطي در روي نشانه يا

توان در تمامي مين نباشد، اختيار در GPS يهاماهواره

ي ايجاد شده را هاشرايط انتظار برطرف نمودن كليه ابهام

. در انتخاب صحيح ساختمان مورد نظر كاربر داشت

 از آينده مطالعات براي كه شودمي پيشنهاد بنابراين

 دقت كه مواقعي در جايگزين، موقعيت تعيين يهاروش

  .گردد استفاده باشدمين كافي حد به GPS گيرنده
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