Kozlekedeési szituaciok
elemzeése
neuralis halok segitsegével




Motivacio

Az autonom jarm(ivek fejl6déséhez
szukség van a kornyezet minél
részletesebb modellezésére.

A kozuti kozlekedésben egyszeri
szabalykovetés nem elegendd,
szikség van a kornyezet folyamatos
figyelésére, az események
felismerésére.

A klasszifikacios feladatokra jelenleg a
neuralis halok jelentik a legjobb
megoldast




o
Neuralis halok

A neuralis halok olyan matematikai
modellek, amelynek az alapotlete az
idegrendszer felépitésébdl szarmazik.
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Alapegységei a neuronok, amelyek
egymassal komplex kapcsolatban allnak.

Az egyes neuronok a bemend értékeiket
a hozza tartozo sullyal beszorozzak majd
osszegeznek. Ez az eredmény vegul egy
atviteli figgvényen keresztul valik végsé
éertékke, amely lehet a teljes rendszer
kimenete, vagy egy masik neutron
bemenete Vs ey ndieg  rétep




Szituacioelemzo rendszer bemutatasa

Végsad cél: Egy jarm(iben alkalmazhatd modularis rendszer, amely a
dontéselGkészitést tamogatja

A rendszer a jarm0 kommunikacios halézatan futo adatforgalmat figyels
kilonboz6 szenzorok adatait 6sszegezi, klasszifikaciokat végez, majd ez
alapjan egy modellt épit fel a kornyezetrdl és kockazatbecslést ad.

Szakdolgozatom eredményeképp egy elemz6 modult valésitottam meg,
amely a jarm( kornyezetérdl megallapitja, hogy kulteruleti Uton, varosk

vagy gyorsforgalmi uton kozlekedik.
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Kornyezetfelismerés megvaldsitasa: Mintagydjtés

Neuralis halokhoz sziikség van ugynevezett tanito
adatokra: Ezek olyan adatok, amelyekrél tudjuk a vart
eredmeényt is.

llyen adatok nem alltak készen rendelkezésemre, ezért
ezeket szimulacioval allitottam eld.

A szimulaciéhoz a SUMO nevi mikroszkopikus
forgalomszimulatort hasznaltam, majd a szimulaciok
eredmeényeképp kapott fajlokbol tovabbi feldolgozas utjan
a tanitashoz felhasznalhato adatkészleteket hoztam létre.



Kornyezetfelismerés megvalositasa:
Szimulacio el6késziletek

A SUMO hasznalatahoz szikseg van
uthalozatok definialasara és a rajta futo
forgalom generalasara

Mindkét lépés elvégezhetd az
osmWebWizard hasznalataval egy-egy
valos uthaldzatra.

Annak érdekében, hogy a tanito
mintakhoz ismert legyen az elvart adat a
szimulalt uthaldzatokat ugy valasztottam
meg, hogy az adott szimulacioban csak
tisztan varosi vagy kilteruleti utak
legyenek

A gyorsforgalmi uthaldzatot
OpenStreetMap import alapjan
készitettem, mivel nem talaltam olyan
autdpalya szakaszt aminek a kornyekén
nincsenek egyéb utak




Kornyezetfelismerés megvalodsitasa

Az adatok feldoldozasara egy
Python szkripteken alapuld
s WebWizrd | Torssor ezkdzlancot hoztam létre, amely

generd EH

egy OSM WebWizard altal
készitett kdrnyezetbdl elkésziti a
MATLAB modell bemeneteit.
e Kénnyen ) P
rmizesvy Az elvégzett folyamat a
kovetkezo:
>2cnzoracaroK ot Generalt szimuldcié inditdsa megfelel6 paraméterekkel
Inyerese céladatokkal (2)
— A kimenet atalakitasa egyszerlibben kezelhet6
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Virtudlis szenzoradatok szamitasa (4)

Eredmények kiirasa MATLAB szamara feldolgozhaté
maodon (4)




Kornyezetfelismerés megvaldsitasa

A SUMO egy forgalomszimulalé szoftver, ezért az egyes jarm(ivek csak egy egyszer(sitett modellel szerepelr
Emiatt viszonylag kevés olyan adatot tudunk szerezni, amely megfeleltetheté kdzvetlenil egy szenzoradatna
A program masodperces lépésekben szamolja a szimulacidban szerepld jarmlvek mozgasat, és a jarm(ivek
adatait tartalmazo fajlkimenetet dolgoztam fel.
Kozvetlenll nyerhet6 adatok:

Sebesség

Uzemanyag fogyasztas

Jarmd pozicid
Szamitassal kapott adatok:

Rovidtavu atlagsebesség: Az adott utszakaszon
eltoltott utolsé 10 mp atlagsebessége

Sebességkorlat: Az szimulacioban meghatarozott
utszakasz sebességkorlatot a megengedett
sebességként kezeltem

Kornyezeti szenzorok adatai: Az adott id6lépésben
|évé jarmdvek relativ pozicidja alapjan szamolva




Kornyezetfelismerés megvalositasa:
Virtualis kornyezeti szenzorok

A mai jarmdvekben mar rengeteg dmgstungsiamers
kdrnyezeti szenzor talalhato, e
amelyek kiilonb6z6 tavolsagokrol, s A o

kiilonb6z6 részletességi

informaciot tudnak szolgaltatni a

kdrnyezetrol

A szakdolgozatomban a kovetkezo
szenzorok adatait szamitottam:

Ultrahang: Rovid tavon belul 360°-ban ok

az 0sszes jarmUvet detektalja W i ange

. . U B
Kamerarendszer: 150m-en belil 90°-os ' — Utaschal
latosz6gben detektal, megallapitja hogy : e
a Z a d Ott J a r m u Sze m b EJ OVO Va gy Ultraschallsensoren seitlich

el6ttink haladoé

Radar: 400m-en 30°-os szogben
detektalja a jarm(iveket



Kornyezetfelismerés megvaldsitasa

Neuralis halok tanitasa

Tobb konfiguracio
kiprobalasa utan a 20-20-3
neuronokbdl allé halo
alkalmazasa bizonyult a
legcélravezetbbbnek, a
Levenberg-Marquardt
tanito algoritmus
alkalmazasaval

Hidden Layer 1 Hidden Layer 2 Qutput Layer
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Az igy betanitott haldézaton ezutan a szimulacion soran
kapott adatok 6sszességét lefuttattam és a kapott
eredményeket MATLAB szriptek segitségével
kiertékeltem.

Végeztem vizsgalatot a leger8sebb klasszifikaciora,
minimalis konfidencia hatarral elfogadott klasszifikaciora,
illetve csokkentett tartalmu adatkészletekre betanitott
haloval is.

Ezen felll végeztem érzékenységi vizsgalatot az egyik
bemend paraméterre.
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Minimalis konfidencia szint nélkul a
rendszer 90,2%-0s eredménnyel
képes megallapitani, hogy varosi,
yorsforgalmi vagy vidéki uton
E(‘jzlekedg'k :
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Konfidenciahatart bevezetve 90%-ig
jelent8sen javul a pontossag az
elérhet8ség karara, itt a hibas onfidencia hatiok
klasszifikacidk aranya 2,31%, az
esetek 68,5%-ban kapunk eredményt.

Erzékenységi vizsgalat eredmények
90%-os konfidenciaszint mellett

Az érzékenységi vizsgalat eredménye

azt mutatta, hogy az értékek +-20%- - = == e o B B
os hibajaval is 95%-ban pontos marad

rendszer a 90%-o0s konfidencia hatar

mellett
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K6szonom a figyelmet!




