
.a9 Ym½[9Y95;{a;wbmYL ;{ W#wa¯a;wbmYL Y!w 
32708-нκнлмтκLb¢CLb {½#a¨ 9aaL #[¢![ ¢#ahD!¢h¢¢ ¢!b!b¸!D 

Dr. Soumelidis Alexandros 

2020.09.17. 

;w½;Y9[pY ;{ .9!±!¢Yh½jY LΦ 
mb#[[j C9[!5!¢ !W#b[#{hYΣ t;[5#Y 
 



2 

мΥр ƳŞǊŜǘŀǊłƴȅǵ п-ƪŜǊŞƪ ƳŜƎƘŀƧǘłǎǵ ŜƭŜƪǘǊƻƳƻǎ ƧłǊƳǼƳƻŘŜƭƭ 

ÅPMS motor alap¼ 

f¿ggetlen 4-ker®k 

hajt§s (ker®kagy 

motorok)  

ÅKorm§nyszervo 

ÅCAN h§l·zaton 

alapul· elosztott 

ir§ny²t§si rendszer 

ÅLiPo akkumul§tor, 

energia- 

menedzsment  

ÅInerci§lis ®rz®kelşk 

(IMU) GPS-szel 

ÅVezet®k n®lk¿li 

kommunik§ci· 

ÅHajt§s / korm§nyz§s 

megval·s²t§sa 4 ker®k 

vez®rl®s®vel 

ÅPozicion§l§s, navig§ci· 

ÅMagas szintŭ ir§ny²t§s 

ÅP§lyakºvet®s, speci§lis 

manşverek 
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мΥр ƳŞǊŜǘŀǊłƴȅǵ п-ƪŜǊŞƪ ƳŜƎƘŀƧǘłǎǵ ŜƭŜƪǘǊƻƳƻǎ 
ƧłǊƳǼƳƻŘŜƭƭ ς ŞǊȊŞƪŜƭǃ-  Şǎ ƪƻƳƳǳƴƛƪłŎƛƽǎ ǊŜƴŘǎȊŜǊ 

ÅGPS alap¼, nagy pontoss§g¼ 

pozicion§l§s megval·s²t§sa 

ÅInerci§lis m®rşrendszer kialak²t§sa 

ÅGNS-IMU szenzorf¼zi· elemeinek 

fejleszt®se (fşleg szoftver) 

ÅVezet®k n®lk¿li kommunik§ci· 

megval·s²t§sa sz§m²t·g®p ®s a 

j§rmŭ kºzºtt 

ÅVezet®k n®lk¿li kommunik§ci· 

megval·s²t§sa t§vir§ny²t· ®s a 

j§rmŭ kºzºtt. 

ÅKºrnyezetdetekt§l§s 

(akad§lydetekt§l§s) kamer§val 

ÅKºrnyezetdetekt§l§s LIDAR elv 

alkalmaz§s§val. 
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мΥр ƳŞǊŜǘŀǊłƴȅǵ п-ƪŜǊŞƪ ƳŜƎƘŀƧǘłǎǵ ŜƭŜƪǘǊƻƳƻǎ 
ƧłǊƳǼƳƻŘŜƭƭ ς ƛǊłƴȅƝǘłǎƛ ǊŜƴŘǎȊŜǊ 

ÅA j§rmŭ alap-ir§ny²t§s§nak 

fejleszt®se: 4-ker®k hajt§s ®s 

korm§nyz§s k¿lsş alapjelre 

ÅP§lyakºvet®s GPS poz²ci·k alapj§n 

ÅP§lyakºvet®s adapt²v 

sebess®gv§laszt§ssal 

ÅV®szhelyzeti mŭkºd®s megval·s²t§sa 

kºrnyezetdetekt§l§s alapj§n 

ÅAkad§lykiker¿l®s kºrnyezetdetekt§l§s 

alapj§n 

ÅSpeci§lis manşverek megval·s²t§sa, 

pl. be§ll§s adott poz²ci·ba, parkol§s 
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±ŀƭƽǎ ŀǳǘƻƴƽƳ ƧłǊƳǼƛǊłƴȅƝǘłǎƛ ƪƝǎŞǊƭŜǘŜƪΥ bƛǎǎŀƴ Leaf 

RTK GNSS 
INS 

CAN 

Steering angle 
demand όʵύ 

Velocity 
demand (v) 

NI cRIO  

Steering torque, 
Accelerator pos. 

Nissan Leaf  

Position, 
velocity 

Navigation 

Industrial PC Differential 
(RTK) 
correction 

RTK base station 

R
S

2
3
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Internet NTRIP 

RS232 
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n
a

lo
g

 s
ig

n
a

ls 

Real-time board computer: 
MicroAutobox II. 

Steering angle, 
velocity 

!ǳǘƻƴƽƳ ǇłƭȅŀƪǀǾŜǘŞǎƛ 
ƪƝǎŞǊƭŜǘŜƪΥ DȅǃǊΣ ŀǳǘƽǎ 

ƎȅŀƪƻǊƭƽǇłƭȅŀ 
ZalaZone 
ǘŜǎȊǘǇłƭȅŀΣ 

Zalaegerszeg 
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±ŀƭƽǎ ŀǳǘƻƴƽƳ ƧłǊƳǼƛǊłƴȅƝǘłǎƛ ƪƝǎŞǊƭŜǘŜƪƪŜƭ ƪŀǇŎǎƻƭŀǘƻǎ 
feladatok ς ŞǊȊŞƪŜƭŞǎΣ ƪƻƳƳǳƴƛƪłŎƛƽ 

ÅKis kºlts®gŭ GPS alap¼, nagy pontoss§g¼ 

pozicion§l§s megval·s²t§sa 

ÅInerci§lis m®rşrendszer kialak²t§sa 

ÅGNS-IMU szenzorf¼zi· elemeinek fejleszt®se 

ÅBiztons§gi ig®nyeket kiel®g²tş vezet®k n®lk¿li 

kommunik§ci· megval·s²t§sa sz§m²t·g®p ®s a 

j§rmŭ kºzºtt 

ÅBiztons§gi ig®nyeket kiel®g²tş vezet®k n®lk¿li 

kommunik§ci· megval·s²t§sa t§vir§ny²t· ®s a 

j§rmŭ kºzºtt. 

ÅKºrnyezetdetekt§l§s (akad§lydetekt§l§s) 

kamer§val 

ÅKºrnyezetdetekt§l§s LIDAR-ral : 16-64-csatorn§s 

automotiv  LIDAR 

ÅKºrnyezetdetekt§l§s radarral: Continental  

objektumdetekt§l· radar 

ÅKºrnyezetdetekt§l§si m·dszerek mesters®ges 

intelligencia alkalmaz§s§val 
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±ŀƭƽǎ ŀǳǘƻƴƽƳ ƧłǊƳǼƛǊłƴȅƝǘłǎƛ ƪƝǎŞǊƭŜǘŜƪƪŜƭ ƪŀǇŎǎƻƭŀǘƻǎ 
feladatok ς ƛǊłƴȅƝǘłǎ 

ÅP§lyakºvet®s GPS poz²ci·k alapj§n 

ÅP§lyakºvet®s adapt²v sebess®gv§laszt§ssal 

ÅKºrnyezetdetekt§l§s eredm®nyeinek bevon§sa 

az ir§ny²t§sba: v®szhelyzeti akci·k, kiker¿lş 

manşverek 

ÅP§lyakºvet®s ¼t- ®s s§vdetekt§l§s alapj§n 

ÅKooperat²v ir§ny²t§s vezetett ®s auton·m 

j§rmŭ kºzºtt V2X kommunik§ci· alapj§n 

ÅKooperat²v ir§ny²t§s vezetett ®s auton·m 

j§rmŭ kºzºtt kºrnyezetdetekt§l§s alapj§n 

ÅTeszteszkºzºk fejleszt®s auton·m j§rmŭvek 

mŭkºd®s®nek tesztel®s®re 
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uBlox Cфt Db{{ ƳƻŘǳƭƧŀƛƴ ŀƭŀǇǳƭƽ Ǉƻƴǘƻǎ 
ǇƻȊƛŎƛƻƴłƭƽ ǊŜƴŘǎȊŜǊ ŦŜƧƭŜǎȊǘŞǎŜ 

Å2 cm-es pontoss§got megval·s²t· 

GNSS modulok 

ÅAlkalmasak RTK b§zis§llom§s ill. 

rover egys®g megval·s²t§s§ra 

ÅF9P ð k®tantenn§s kivitelben 

statikusan ir§nyszºget is meg tud 

hat§rozni 

ÅKommunik§ci· RTK b§zis§llom§ssal: 

ÅGSM 3G / 4G  

ÅWiFi 

Feladat:  

CAN h§l·zaton kommunik§l· 

pontos pozicion§l§sra k®pes GNSS 

egys®g fejleszt®se ð RTK 

b§zis§llom§s ®s rover 

ÅAutomotiv  elş²r§sokat 

kiel®g²tş IMU modul 

Å3-ir§ny¼ gyorsul§s®rz®kelş, 

3-ir§ny¼ giroszk·p  

ÅSzinkronjel gener§l§s k¿lsş 

m®rşeszkºzºk sz§m§ra 

ÅSzenzorf¼zi· megval·s²t§sa: orient§ci· becsl®s, a GPS felbont§sn§l 

finomabb poz²ci·-, sebess®g-, yaw-rate , stb. meghat§roz§s. 
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Bosch Sensortec BNO055 9-ǎȊŀōŀŘǎłƎŦƻƪǵ ƛƴŜǊŎƛłƭƛǎ ŞǊȊŞƪŜƭǃ 

Å 3-ir§ny¼ 14-bites digit§lis kimenetŭ 

gyorsul§s®rz®kelş 

Å 3-tengelyŭ 16-bites digit§lis kimenetŭ 

giroszk·p ®rz®kelş 

Å 3-ir§ny¼ fºldm§gness®g ®rz®kelş 

Å 32-bites ARM Cortex M0+ 

mikrovez®rlş Bosch Sensortec 

szenzorf¼zi·s szoftverrel. 

Feladat:  

j§rmŭmodellekben 

alkalmazhat· IMU egys®g 

fejleszt®se. 


