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ABSTRACT

Vehicle localization is important to track the movement of a particular land vehicle
especially company vehicle. Global Positioning System (GPS) is commonly utilized in
current vehicle localization applications. However, GPS has the issues of
Non-Line-of-Sight (NLOS). Tremendous of research works had been carried out to remedy
the shortcoming. Most of the research works deployed off-the-shelf Inertial Measurement
Unit (IMU) to support GPS positioning when GPS signal lost. However, the IMU that can
provide high accuracy positioning is usually expensive and the size is bulky. These make it
not user-friendly and not applicable for civilian users. Thus, the objective of the study is to
develop affordable smartphone-based GPS-integrated location prediction model for
OBD-ll-equipped vehicle localization to track the real-time location of vehicle. The focus
of this study is the development of location prediction model which can perform
integration of GPS data, OBD-II data and the vehicle’s heading direction to present the
location of vehicle with high continuity and reasonable accuracy. To validate the findings,
experimental works were carried out for 5 different scenarios, involving straight road,
right-angle-turning, non-right-angle-turning, roundabout and U-turn. The results are
presented in the graphical form to show its continuity and in the form of Root Mean Square
Error (RMSE) to show its accuracy. The accuracy shows that the GPS-integrated location
prediction model is within an accuracy range of 5.2 to 15.8 meters while the cost is

affordable and the size is small.

Keywords: Smartphone-based, GPS; OBD-II, Vehicle’s Heading Direction, Location

Prediction Model



Penentuan Lokasi Kenderaan Darat yang Mempunyai OBD-11 dan Berasaskan Telefon
Pintar dengan Integrasi GPS dan Ramalan Algoritma

ABSTRAK

Penentuan lokasi kenderaan adalah penting untuk mengesan pergerakan kenderaan darat
terutamanya kenderaan syarikat. Sistem Kedudukan Global (GPS) biasanya digunakan
dalam aplikasi penentuan lokasi kenderaan semasa. Walau bagaimanapun, GPS
mempunyai isu Bukan Dalam Garis Penglihatan (NLOS). Banyak kerja-kerja penyelidikan
telah dilakukan untuk membetulkan kelemahan tersebut. Kebanyakan kerja-kerja
penyelidikan menggunakan Unit Pengukuran Inersia (IMU) untuk menyokong penentuan
kedudukan GPS apabila isyarat GPS hilang. Walau bagaimanapun, IMU yang boleh
memberikan kedudukan dengan ketepatan yang tinggi biasanya mahal dan bersaiz besar.
Ini menjadikannya tidak sesuai diguna oleh pengguna awam. Oleh itu, objektif kajian
adalah untuk membangunkan model ramalan lokasi bersepadu dengan GPS berasaskan
telefon pintar yang mampu dimiliki oleh pengguna awam untuk memantau lokasi
kenderaan yang mempunyai OBD-II. Tumpuan kajian ini adalah pembentukan model
ramalan lokasi yang boleh melakukan integrasi data GPS, data OBD-II dan arah
pergerakan kenderaan untuk membentangkan lokasi kenderaan dengan kesinambungan
yang tinggi dan ketepatan yang munasabah. Demi mengesahkan penemuan Kkerja ini,
eksperimen dijalankan bagi 5 senario yang berbeza, melibatkan jalan lurus, putaran
bersudut tegak, putaran bukan bersudut tegak, bulatan dan pusingan U. Hasilnya
dibentangkan dalam bentuk graf untuk menunjukkan kesinambungannya dan dalam bentuk

Kesilapan Punca Kuasa Min (RMSE) untuk menunjukkan ketepatannya. Ketepatan



menunjukkan bahawa model ramalan lokasi bersepadu dengan GPS adalah berada dalam

lingkungan 5.2 hingga 15.8 meter manakala kosnya berpatutan dan saiz adalah kecil.

Kata kunci: Berasaskan telefon pintar, GPS, OBD-I1I, Arah Pergerakan Kenderaan, Model

Ramalan Lokasi
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