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1:5 méretaranyu 4-kerék meghajtasu elektromos jarmimodell

« PMS motor alapu
fuggetlen 4-kerék
hajtas (kerékagy
motorok)

« Kormanyszervo

« CAN halozaton
alapulo elosztott
iranyitasi rendszer

* LiPo akkumulator,
energia-
menedzsment

« Hajtas / kormanyzas
megvalositasa 4 kerék
vezeérlésével

* Inercialis erzékelok
(IMU) GPS-szel

e Vezeték nélkili
kommunikacio

* Pozicionalas, navigacio

« Magas szintd iranyitas

« Palyakovetés, specialis
manoverek
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1:5 méretaranyu 4-kerék meghajtasu elektromos

jarmidmodell - érzékeld- és kommunikacios rendszer
.

« GPS alapu, nagy pontossagu
pozicionalas megvalositasa

 Inercialis mérorendszer kialakitasa

« GNS-IMU szenzorfuzio elemeinek
fejlesztése (foleg szoftver)

 Vezeték nélkili kommunikacio
megvalositasa szamitogép és a
jarmd kozott

 Vezeték nélkili kommunikacio
megvalositasa taviranyito és a
jarmuU kozott.

« Kornyezetdetektalas
(akadalydetektalas) kameraval

« Kornyezetdetektalas LIDAR elv
alkalmazasaval.



1:5 méretaranyu 4-kerék meghajtasu elektromos
jarmidmodell - iranyitasi rendszer

« A jarmd alap-iranyitasanak
fejlesztése: 4-kerék hajtas és
kormanyzas kiils6 alapjelre

« Palyakovetés GPS poziciok alapjan

 Palyakovetés adaptiv
sebességvalasztassal

« Vészhelyzeti mikodés megvalositasa
kornyezetdetektalas alapjan

« Akadalykikerilés kornyezetdetektalas
alapjan

« Specialis manoverek megvalositasa,
pl. beallas adott pozicioba, parkolas
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Valés autonom jarmdiranyitasi kisérletekkel kapcsolatos
feladatok — érzékelés, kommunikacié

« Kis koltségl GPS alapu, nagy pontossagu
pozicionalas megvalositasa

~
éﬂ

| Ouster 64-csatornas LIDAR ‘

\— / & ° GNS-IMU szenzorfuzio elemeinek fejlesztese
Velodyne 16-csatomds LUDAR. |

 Inercialis mérorendszer kialakitasa

* Biztonsagi igényeket kielégito vezetek nélkiili
kommunikacio megvalositasa szamitogép és a
jarmd kozott

* Biztonsagi igényeket kielégito vezetek nélkiili
kommunikacio megvalositasa taviranyito és a
jarmd kozott.

« Kornyezetdetektalas (akadalydetektalas)
kameraval

« Kornyezetdetektalas LIDAR-ral: 16-64-csatornas
automotiv LIDAR

« Kornyezetdetektalas radarral: Continental
objektumdetektalo radar

SR « Kornyezetdetektalasi modszerek mesterseges

Y intelligencia alkalmazasaval 6



Valés autonom jarmdiranyitasi kisérletekkel kapcsolatos
feladatok — iranyitas

 Palyakovetés GPS poziciok alapjan
 Palyakovetés adaptiv sebességvalasztassal

« Kornyezetdetektalas eredményeinek bevonasa
az iranyitasba: vészhelyzeti akciok, kikerulo
manoverek

 Palyakoveteés ut- és savdetektalas alapjan

« Kooperativ iranyitas vezetett és autonom
jarmd kozott V2X kommunikacio alapjan

« Kooperativ iranyitas vezetett és autonom
jarmu kozott kornyezetdetektalas alapjan

 Teszteszkozok fejlesztés autonom jarmivek
miikodésenek tesztelésére




uBlox FO9P GNSS moduljain alapuld pontos
pozicionald rendszer fejlesztése

Feladat:

CAN halozaton kommunikalo

pontos pozicionalasra kepes GNSS

egyseg fejlesztése - RTK

bazisallomas és rover

e 2 cm-es pontossagot megvalosito
GNSS modulok

« Alkalmasak RTK bazisallomas ill.
rover egység megvalositasara

o F9P - kétantennas kivitelben » Automotiv eldirasokat
statikusan iranyszoget is meg tud kielegito IMU modul
hatarozni e 3-iranyu gyorsulaserzekelo,

« Kommunikacio RTK bazisallomassal: 3-iranyu giroszkop

e GSM 3G / 4G e Szinkronjel generalas kulso
e WiFi meéroeszkozok szamara

o Szenzorfuzio megvalositasa: orientacio becslés, a GPS felbontasnal
%o% finomabb pozicio-, sebesség-, yaw-rate, stb. meghatarozas.
qp
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3-iranyu 14-bites digitalis kimenetl
gyorsulaséerzekelo

3-tengelyl 16-bites digitalis kimenetl
giroszkop érzekelo

3-iranyu foldmagnesseég érzekelo
32-bites ARM Cortex MO+
mikrovezeérlo Bosch Sensortec
szenzorfuzios szoftverrel.

Feladat:
jarmimodellekben
alkalmazhato IMU egyséeg
fejlesztese.



Ultrahang alapu beltéri pozicionald rendszer

T3 (0,e,f)

Infrastruktura:

o 4 téglalap alakban
sikban elhelyezett 25
kHz-es ultrahang ado.

o 868 MHz ISM savban

miikodé szinkronizald

i s RF jeladd

T2 (d,0.f)

Ti000).

Jarmulegység:

o 25 kHz-es keskeny savban érzekeny MEMS mikrofon.

« Jelfeldolgozo elektronika
(erosito-szlro-egyeniranyito-komparator)

e 868 MHz-es RF vevo

o Feldolgozd mikroszamitogep - HW és SW fejlesztés

Feladat:

aoy  * Jarmuegyseg hardver es szoftver fejlesztese.
%OD% e Modelljarmu pozicionalas megvalositasa.




Modelljarmiben alkalmazhato optikai elvi
tavolsagmérd/akadalydetektalé érzékeld

Az alapelv:
« Optikai - lézer - TOF (Time of Flight)
o Lényegében 1-csatornas LIDAR

Az érzékelo:

e ST VL6180, VL530 integralt
aramkorok

o 32-bites mikroszamitogep

e CAN kommunikacios interfész

Feladat:

o HW: jarmure elhelyezheto6 egyseg

e SW: méro- és kommunikacios
program

G 1



Modelljarmiben alkalmazhato fedélzeti kamera sav- és

akadélzdetektélés cél‘léra

Eszkozok:

o Raspberry Pi 3 mikroszamitogep +
CSI kamera modul

e NVIDIA Jetson Nano + CSI kamera
modul

Feladat:

o Modelljarm( elején elhelyezett
kamera HW kialakitasa

o Képfeldolgozasi eljarasok sav- és
akadalydetektalasra

o Kommunikacion alapuld adatkozlés
a fedélzeti szamitogéppel

12



Mélységi kamera alkalmazasa beltéri pozicionalasara

Intel RealSense mélységi kamera o Szintér feltérképezés

o Utkeresés
« Akadalydetektalas
 Pontos pozicio-meghatarozas

 Dokkolas, preciz manoverek.
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Jarmifedélzeti kornyezetérzékelés
mesterséges intelligencia modszerekkel

NVDIA Jetson Nano Feladatok:

NVDIA Jetson Xavier « Kép alapu szintér-, objektum detektalas

e Objektum felismerés

 Valos idejl (jarmifedélzeti) alkalmazas

« Meglevo (open source) peldak alkalmazasa
o Tanitomintak gydljtése

o Tanitasi modszerek alkalmazasa
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