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Розглядається необхідність розробки мобільної системи для водіїв початківців. Проаналізовані способи реалізації моніторингу автомобіля водія.
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Consider the need to develop a mobile system for drivers beginners. The ways of realization of monitoring of the car of the driver are analyzed. 
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Вступ
Останніми роками спостерігається бурхливий розвиток інформаційних технологій. Сучасний рівень розвитку інформаційних технологій дозволяє впровадити досягнення та рішення з даної сфери у наше повсякденне життя таким чином, що у більшості випадків звичайна людина не задумується про використання тої чи іншої технології в її житті. Важливу роль у сфері інформаційних технологій відіграє сукупність методів обробки та аналізу інформації  [1-4]. 

Серед засобів контролю існує декілька способів контролю руху транспортного засобу, за допомогою яких можна дізнатися наприклад широту і довготу в конкретний момент часу. Також існує потреба у створенні нових програмних систем. Якщо дана система зможе отримувати дані із транспортного засобу та аналізувати їх, після чого вивести  необхідну інформацію, то це зможе принести зручність у використанні, та як наслідок підвищити якість використання транспорту.
Стан проблеми

На сьогоднішній день кількість автомобілів на дорогах загального використання є дуже великою. Автошколи все більше готують нових водіїв. Рівень підготовки в кожної людини різний. В такому випадку людей можна розділити на два типи. До першого типу людей відносяться водії, які добре засвоїли отримані навички у керуванні автомобілем і впевнено себе почувають на дорогах загального користування. Другий тип людей це водії, які через велику кількість інформації і дій, можуть некомфортно почувати себе за кермом автомобіля, а також створювати проблеми для інших учасників руху.  Потрібна система яка надає водію початківцю  потрібну інформацію , розраховує час поїздки ,інформує про затори та громадські заклади ,їхній розклад  роботи .

Постановка задачі
Запропонувати підхід до вирішення проблеми контролю руху водіїв початківців ,забезпечення їх необхідною інформацією, а також розробити програмну систему на платформі Android. Розробити структурну схему та описати алгоритм роботи системи.

Структурна схема системи моніторингу
На рис.1 зображено структуру cхема системи моніторингу за автомобілем водія. В даній роботі розробка проводиться лине в трьох сегментах системи, а саме: GPS-маячок (програмна частина), сервер (бекенд) та користувацького інтерфейсу.
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Рис. 1. Структурна схема системи моніторингу

GPS-маячок це пристрій, що використовує Систему Глобального Позиціонування (GPS) для визначення точного розташування автомобіля, особи, чи будь-якого рухомого майна, до якого приєднано пристрій, з метою встановлення його місцезнаходження з певними інтервалами часу. Інформація про місцезнаходження може записуватись за допомогою вбудованої пам’яті самого пристрою, передаватись на централізовану базу даних, або комп’ютер з активним підключенням до інтернет. Передача інформації з маячка відбувається за допомогою стільникового зв’язку, радіо або супутникового модему, що вбудований в пристрій. Це дозволяє відслідковувати рух об’єкту , на якому закріплений пристрій в реальному часі , або при  після аналізі GPS-маячок отримує інформацію про своє розташування, приймаючи сигнал від супутників. Сигнал , що рухається з швидкістю світла, несе інформацію про точний час свого відправлення, положення супутника на його орбіті і загальну інформацію про стан системи. Порівнюючи прийняту інформацію з точним  часом прийому, трекер визначає час, за який сигнал пройшов шлях від супутника до нього. Після цього пристроєм обраховується відстань від супутника за формулою :
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де S – відстань від супутника, до приймача, С – швидкість поширення радіосигналу, що рівна швидкості світла, Δt – час проходження сигналу від супутника до трекера. Принцип визначення координат вказаний на рисунку 2. Знаючи відстань від одного супутника та його положення, ми отримуємо цілу сферу точок, які теоретично можуть бути нашим місцезнаходженням. Отримавши результати ще з одного супутника, отримаєм ще одну сферу теоретичного місцезнаходження. Тепер координати маячка можуть бути лише на перетині цих двох сфер, тобто на колі. Використавши дані ще з одного супутника, отримаєм дві точки.
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Рис. 2. Принцип визначення координат за даними від трьох супутників.

Для відстеження об’єктів на поверхні Землі цих даних буде достатньо, адже одна з цих точок знаходиться десь над поверхнею. Попри це, для усунення неточності даних, викликаних різницею показів годинників на супутнику та приймачі, часто використовується четвертий супутник.

Сервер об’єднує в собі поняття сервера як комп’ютера і сервера як програми, тобто являє собою певну підсистему , яка має апаратні та програмні складові. В якості комп’ютера він надає свої апаратні засоби для зберігання та обробки інформації. Якщо ж розглядати сервер з точки зору програмного забезпечення, то можна сказати, шо сервер – це програма, яка надає послуги іншим програмам. Серверні програми можуть бути встановлені як на серверному комп’ютері, так і на персональному. Вони забезпечують виконання певних сервісів у відповідь на запити клієнта, надаючи йому доступ до певних ресурсів або послуг. В випадку, що розглядається, сервер відповідає за обробку інформації, що надходить до нього з мережі, обробка запитів від веб-клієнта та надання йому відповідних даних. 

В загальному випадку алгоритм будь-якої системи геолокаційного моніторингу в реальному часі з клієнт-серверною архітектурою можна подати у вигляді граф-схеми, зображеної на рисунку 3.
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Рис. 3. Граф-схема загального алгоритму роботи системи.

Даний алгоритм передбачає лінійну взаємодію всіх елементів системи для отримання результату на останньому з них. Робота системи полягає в тому, що GPS-приймач отримує дані від супутників, виконує визначення місцеположення системи. Потім координати приймача передаються на сервер через станції зв’язку. Сервер обробляє отриману інформацію та надає її користувачу у придатному для читання форматі.

Алгоритм виконання поставленої задачі
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Рис. 4. Алгоритм виконання поставленої задачі.

На малюнку 4. зображений алгоритм виконання поставленої задачі. На початку відбувається запуск служби в транспорті. Після чого відбувається встановлення зв’язку з сервером (за допомогою стільникового зв’язку на частоті GSM данні відправляються по технології GPRS або 3G), який отримує дані зі супутників. Накопичені на контролері дані направляються на сервер і обробляються для зберігання в навігаційній базі даних, розташованої на ньому. Далі дані формуються в спеціальний формат для надсилання їх на пристрій. Коли дані будуть отримані на пристрої вони відобразяться користувачеві.

Висновки
 
Моніторинг руху водія в реальному часі ,забезпечення його необхідною інформацією на основі мобільного пристрою на платформі Android. Розроблено структурну схему, описано алгоритм роботи .
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