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A szimulációs feladat

Miért hasznos?

� Biztonságos környezetben nyújt 

lehetőséget az autonóm járművek 

forgalmi szituációkban való 

tesztelésére.

� Járművek és a forgalomirányítási 

rendszer közötti kommunikációs 

tesztek is elvégezhetők.

� Költség és erőforráshatékony 

megoldás.

Mi a célunk?

� Virtuális környezet érzékelésének 

megvalósítása.

� Valós jármű mozgásának egy 

forgalomszimulátorba való, valós idejű 

beillesztése

� A jármű és a szimulátor közötti 

kommunikáció mindkét irányú 

megvalósítása, valós időben.



A forgalomszimulátorba illesztés lépései

Szimulált 

forgalom 3D 

térben

Szimulált 

forgalom 2D 

térben

Járműkövetési 

modellek

Három lépésben, különböző problémák megoldása

Kapcsolat a jármű és az 

AutoBox között

Kétirányú kommunikáció a 

jármű CAN hálózatán 

keresztül

Az elért eredmények 

megvalósítása 3D 

képlakotással



A tesztjármű

� CAN kommunikációs hálózat

� AutoBox rendszer 

� Megfelelő szenzorok

� Autonóm működést biztosító 

aktuátorok

� A tesztek során csak a gyorsítás és a 

lassítás autonóm



Keretrendszerek

Keretrendszer a választott szoftverek együttműködésének 

megvalósítására, valamint a tesztjármű és a 

forgalomszimulátor közötti kommunikáció biztosítására. 

� Valós idejű működés

� Célprogramok összekapcsolása

� Kommunikáció mindkét irányban

� Szimuláció biztos működéséhez szükséges frekvencia 

megtalálása



Keretrendszer a járműkövetési modellekhez



Járműkövetési modellek

Lineáris járműkövetési modell

� Lineáris függvény írja le

� függ:

� Járművezetőt 

jellemző reakció 

időtől

� Járművezetőt 

jellemző 

érzékenységtől

Optimal velocity modell

� Optimális sebesség tartása 

minden járműre nézve

� függ:

� A többi járműtől vett 

távolságtól

� A kialakult sebesség 

különbségektől

Generalized force modell

� A erő – ellenerő kölcsönhatás 

elvén épül fel

� A gyorsítási és lassítási 

manőverek alkotják az 

erőrendszert

� függ:

� A tartani kívánt 

sebességtől

� A tartani kívánt 

távolságtól



Keretrendszerek a kiterjesztett szimulációkhoz



Egy irányú kommunikáció

� Valós tesztjármű 

forgalomszimulátorba illesztése

� Sebességadatok átadása a 

jármű felől a szimulátornak

� Valós teszt során a tesztjármű a 

szimulátorban is a valós 

sebességgel halad

Kiterjesztett szimulációk

Két irányú kommunikáció

� Virtuális valóságból származó 

információk tesztjárműhöz való 

eljuttatása

� A szimulátorba illesztett jármű a 

virtuális valóság alapján hoz 

döntést

� Valós teszt során vészfékezési 

manőver végrehajtása



Járműkövetési modellek

• Előzetes hangolás után is 

megfelelő eredmények

• Az OVM modell mutatta a 

legjobb eredményeket

• Csak alacsony sebességű 

teszteket végeztünk



Kiterjesztett 

tesztek

• A használt 

frekvencián 

elegendően gyors 

sebességátadás

• Vészfékezési 

manőver esetében 

az előzetesen várt 

időpillanatban 

fékezett a valós 

jármű



Eredmények

A valós tesztek során elért eredmények alapján a 

kitűzött célt elértük:

� Megvalósult a valós jármű forgalomszimulátorba való illesztése.

� A valós jármű a virtuális valóság alapján képes döntéseket hozni.

� A CAN hálózat segítségével biztosított a kommunikáció a jármű és a 

célprogramok között.

� A megalkotott keretrendszer bővíthető, fejleszthető, és kiegészíthető 

a szimulációs feladatok igényei szerint.



Eredmények

Beküldött konferenciacikk a témából:



Távlati lehetőségek

Járműkövetési feladat

A feldolgozott járműkövetési 

modellek alapján a kiterjesztett 

szimulációs környezetben

GPS rendszer használata

Két antennás GPS rendszer 

segítségével pontosabb sebesség 

mérés és pozícionálás 

megvalósítása

Kormányzás 

megvalósítása

Olyan lehetőségek feltárása, 

melyek alapján a jármű teljes 

autonóm funkciókkal tesztelhető

Működési frekvencia növelése

Lehetőségek keresése a működési 

frekvencia növelésére, becslési 

eljárások alkalmazása 

3D megjelenítés

Olyan forgalomszimulátor, vagy egyéb szoftver 

használata, amivel az itt elért eredményeket 

valós időben, 3Dben tudjuk megjeleníteni



Köszönöm a 

figyelmet!


