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Virtualis kornyezet

e Valdés jarmu Virtudlis szenzorok

o Latjuk és érzékeljluk a virtualis
kérnyezetet

o Jarmikovetés szimulalasa
e V2V kommunikacio

Biztonsagos

helyszin

1 Balesetek
Forgalomirdnyitds
e Balesetek szimuldldsa
o Jelz6ldmpék szimuldldsa * Akadalyok szimulalasa

‘ e Szimulalt kommunikaciés halézat




A kommunikacios rendszerx

Megejelnitendd valos, _
és virtualis objektumok Smart adatainak

adatai TCP/IP protokolon < tovabbitasa
unl-l-y ‘\ MATLAB

Virtualis jarmivek
generalasa

A beérkez6 informaciok
alapjan megalkotott
virtalis valésag Virtualis jarmivekhez
képest szamitott pozicid
CAN Uzenetekben

Virtualis
valosag

Smart pozicio, sebesség
és allassz6g adatai
a CAN halézaton




Informacio fogadasa

* Ajarmu CAN halézatanak olvasasa

 DBC fajlok alkalmazasa

* Csak a kivant informaciét hordozo tizenetet dolgozzuk fel

« JarmUparameéterek kicsomagolasa

* Sebesség
 Kormanyszog
* Pozicio

. Allésszég



Informacio kezelése

* Valos 1doben

* Megtelelo frekvencian

(30Hz)

e Adatok szurése

» Koordinatarendszerek
transzformacioja

» Kormanyszog és
keréksebesség szamitasa

* Virtualis objektum és

szenzorjelek



Informacio kuldése

* A 3D kornyezetnek TCP/IP kapcsolaton keresztiil

* A valos jarmi megfelelo elhelyezése

» A valds mozgas megfelelo megalkotasa

» A tesztjarmiinek a CAN halozaton keresztiil
» Szenzorjelek a virtualis vilag alapjan

* Ezek formailag teljesen megegyeznek a valos szenzorok tizeneteivel



A forgalomszimulator rendszerbe
kapcsolasa

SIMULATION OF URBAN MOBILITY

& Virtual Sensor SUMO

Virtualis szenzorok

a Unity-n belill Iétrehozva Smart Virtualis
mozgasanak forgalom
atadasa generalasa

Smart és a virtualis
forgalom adatainak
tovabbitasa TCP/IP-én Smart adatainak

tovabbitasa
MATLAB
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7 A vitrualis szenzorok altal A virtualis szenzorok adatainak

mért tavolsag adatok tovabbitasa b v el
visszakluldése TCP/IP-én

L .

A beérkezd infarmacick
alapjan megalkotott
virtalis valosag

Virtualis jarmivekhez
képest szamitott pozicio
CAN uzenetekben

<€«

Virtualis
valosag

Smart pozicid, sebesség
és allasszog adatai
a CAN halozaton




Tesztek a VilL keretrendszerrel

» Valet parking funkcio » Adaptive Cruise Control
e Telefonrél parkolas funkcio
» A kornyezet virtualis e Virtualis jarmu kovetése
« Gyalogos implementdalésa meghatarozott tavolsagbol
akadalyként  ACC target kamera jelek

« LIDAR jelek generalasa generalasa






Tovabbi feladatok

B Fle (6t Settings Locate Smudstion Yedows Help
T RIEY s

* A forgalomszimulator |sse= e
teljes kord integralasa
« Tobb jarmu
« Szabad mozgas a
szimulatorban

e Dinamikusan valtozo
forgalom kezelése

« TCP/IP kommunikacio

leirasa a megbizhato6
mukodés érdekében




Koszonom-afigyelmet!

Szalal Matyas

Konzulens: Dr. Tettamanti Tamas



