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Introduccio

mL 'objectiu de I'estudi és realitzar un analisis macroscopic sobre la
viabilitat, fiabilitat, rendiment i usabilitat dels dispositius mobils per
a realitzar calculs LCP en zona de muntanya sense connexio de

xarxa.

mLa bibliografia relacionada mostra que hi ha treballs en aquest
ambit pero cap ha estudiat la possibilitat de fer-ho sobre un

dispositiu mobil.
m Aquest objectiu es materialitza en la seglient pregunta de recerca:

Es pot crear un sistema d'informacio geografica per a
dispositius mobils sense connexio de xarxa que pugui fer
calculs d'optimitzacio de rutes en zona de muntanya i que

sigui eficient des del punt de vista de l'usuari?
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Materials i metodes

® Materials:
* Logics:
» Algorismes de calcul LCP
e Conjunt de dades d'entrada => Definicio d'un proceés de tractament previ
* Fisics:
* Dispositius mobils de proves + dispositius d'usuari
* PC + programaris SIG + programari IDE
mMetodologia:

* Design&Creation => Generar l'artefacte IT que produira les dades
necessaries a l'estudi. Demostrar la viabilitat del SIG sobre el dispositiu
mobil

* Experiments => Caracteritzar i avaluar l'artefacte en termes de fiabilitat,
rendiment i usabilitat d'usuari.
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Exemple de tractament de dades amb gvSIG

Tipus de clima: vectorial => raster
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Tipus de terreny: raster => raster

Precipitacié anual: vectorial => raster
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mResultat de I'estrategia Design&Creation: I'aplicacio mXPdroid
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Android device
hardware features

Accelerometer

Android
map client

Map data manager

Wireless netwark connection

3G,GFRS

Server side data services
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<=Java Package>>
es.uoc.mxpdroid.algorithm

==Java Class==

LeasiCostPathAlgorithm

&s uoc.mupdroid algarithm

==Java Class=>
AccCostAlgorithm

&s.uoc mpdroid algerithm

=<Java Class==>

CombineMaskAlgorithm

es uac mupdraid algarithm

==Java Class=>
AspectAlgorithm

es.uoc mupdroid algorithm

== lava Class>=

==Java Class=>

[ gorithm
&s.uoc mupdroid algorithm

R fyAlgorithm
es.uoc mpdraid algorithm

<<Java Class>>
SlopeAlgorithm

es woc.mpdroid.algorithm

==Java Class>>
AccCostAnisowopicAlgorithm
es.uoc.mipdroid algarithm
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Resultats — viabilitat de I'artefacte (ll)

mE| procés de tractament previ de les dades NO és viable sobre el
dispositiu mobil.

mLes dades amb resolucié 15 m, sén parcialment incompatibles amb
la limitacio de 25MB de “heap” de I'aplicacio. Solucions:

¢ Calcular externament un maxim de 10 superficies de cost acumulat per
POl amb resolucio 15 m

* Reduir la resolucié de totes les capes a una graella de 30 m

¢ Calcular externament la superficie de friccid i orientacié amb graella de
30m

* Desenvolupament d'una eina PC complementaria (mXPgen) per
automatitzar aquesta generacio
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Procés de tractament de les dades sobre PC

Dades vectorials
- Tipus clima DMAH
- Precipitacio anual DMAH
-Xarxa carreteres DGC

Dades raster
- DEM 15x15
- CLC2006 100x100

+ Dades raster 15x15

ESRI ASCII

- DEM
@ G D AL > - CLC2006
-Tipus clima

- Precipitacio anual
- Mascara hidrografica/carreteres

- Fitxers text d'informaci6 diversa

BD mXPdroid
- Superficie cost unitari 30x30
> - Orientaci6 del terreny 30x30 > I u
- [0..10] Superficies cost acumulat 15x15

mXPdroid
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mMXPgen permet automatitzar el procés de tractament extern de la
base de dades de mXPdroid.

mXPgen

J 15x15 Dataset I 30%30 Dataset T Ponder&Reclass I Define POl set | Output

mXPgen

{ 15x15 Dataset T 30x30 Dataset T Ponder&ReclassT Define POI set T Output]

DEM layer:

Anual rainfall mean layer:

Climate layer:

Corine Land Cover layer:

River/Road mask layar:

Select DEM layer

Select rainfall layer

Select climate layer

Select CLC layer

Select mask layer

Validate Selection

mXPgen

[ 15x15 Dataset T 30x30 Dataset T Ponder&Reclass T Define POI set T Output 1

ID POl Name X UTM (m) ¥ UTM (m)
1 Empty
2 Empty
3 Empty
4 Empty
5 Empty
[ Empty
7 Empty
8 Empty
9 Empty
10 | Empty

Anisotropic?

(] vEsmo
[ vES/NO
[ YES/NO
[ vesmo
[ vesmo
[ vesmo
[ vEs/ND
[ vES/NOD
[ YES/NO

[ YES/INO

Note: keyword Empty at the Name field indicates that POI will not be treated

Validate POI

Method for slop and aspect:
(®) MAX SLOP

() TARBOTOMN

() BURGESS

() BALUER

(_) HEERDEGEN

() ZEVENBERGEM

() HARALICK

Validate

Reset all settings
QuIT

Insercid de les capes base

Insercid dels POI desitjats

Isotropic distance: Anisotropic factor (K):
® EUCLIDIAN 20
\_) CHESSBOARD
) MANHATTAN

Validate

) CHAMFER

() WINDOWSXS

Output folder: Select folder

| select | |  Generate DataBase |

Actual process status:

0%

Waiting....

Configuracio dels algorismes
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Resultats — temps de resposta i condicions limit

Prova

Carrega capa 15x15

Carrega capa 30x30

Calcul cost Anisotrop 30x30 (*)
Calcul cost Isotrop 30x30

Calcul LCP sobre capa 15x15
(longitud de 1197/524 cel-les)

Calcul LCP sobre capa 30x30
(longitud de 831/451 cel-les)

Temps de calcul (ms)

Maxim
91831
18944
427042
167968
282

196

Minim
79174
17331
255587
114879
95

84

Universitat Oberta
de Catalunya
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Resultats — validacié creuada amb itinerari real
— o Ruta Wikiloc
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Resultats — proves d'usuari

B2 usuaris externs (enginyers informatics)
m 20 proves d'usabilitat (x2 usuaris)
mValoracio mitja de 3/5 sobre una escala de Likert => insuficient

m Els usuaris han considerat com penalitzant:
* El Temps d'espera durant el calcul d'una nova superficie de cost

* La comprensio dels menus i I'impacte de les diferents configuracions
sobre el resultat final

* El procés de tractament de les dades, molt complicat per usuaris
normals i amb pocs coneixements en SIG

* La poca resolucié i detalls de la cartografia proposada
mEls usuaris han considerat com positiu:
* La llista de POI predefinida
* El temps de calcul LCP un cop la superficie de cost del POI carregada
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Demo mXPdroid
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Discussio i conclusions

B SIG LCP sobre dispositius mobils viable pero amb limitacions

mObjectiu “off-line” no assolit degut al problema de tractament de
dades sobre PC

m Fiabilitat LCP dubtosa => concepte de tendéncia

® Rendiment compatible amb les caracteristiques tecniques (espai de
desament i bateria del dispositiu)
m Usabilitat considerada com poc adaptada:

* Temps d'espera incompatible en el cas de calculs de superficies de cost
acumulat

* Menus de configuracidé poc comprensibles /| impacte sobre el resultat
* Procés PC de tractament de les dades rebutjat
* Llista de POI i posterior calcul LCP acceptable
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