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Mester Gyula és César Bautista 

A tárgyak internete – IOT az önvezető autókban 
 

Bevezetés 

A tárgyak internete, Internet of Things – IOT, csatlakoztatott 

eszközök világa, intelligens közlekedés, gyárak, okos városok és okos 

otthonok esetében alkalmazzuk. Az autonóm önvezető autók 

fejlesztésének két fő megközelítése létezik:  

- a jármű, mint önálló objektum, amely lehetővé teszi számára, 

hogy érzékelje és értékelje a környezetet és reagáljon rá, illetve  

- egy autonóm rendszer részeként (intelligens város), ahol a 

környezet felelős az összes komponens azonosításáért és az időben 

történő aktiválásért [1-10].  

A tárgyak internetének technológiái drasztikusan javíthatják 

az autonóm önvezető jármű képességeit, hogy a környező elemek 

összekapcsolásával jobban megértse környezetét. A tárgyak interne-

tének (IOT) az autonóm önvezető járművekben történő fejlesztésének 

eredményei okosabb mobilitást jelentenek, magasabb szintű bizton-

sággal (az utasok és a gyalogosok számára), hatékonysággal (lehetővé 

téve a járművezetők számára a forgalmi torlódások elkerülését és 

megkönnyítve a parkolókeresést) és fenntarthatósággal (a csökkentett 

üzemanyag-fogyasztás révén).  

Az autonóm önvezető autók struktúráját az 1. ábrán mutatjuk 

be. 

-  Az érzékelési rendszer a környezet digitális érzékelése szol-

gál. Az autonóm önvezető robot járművek komplex dinamikus kör-

nyezetben működnek. 

-  A döntéshozatali rendszer az útvonal követését és az auto-

nóm önvezető autó menetdinamikáját biztosítja [11-21]. 

Az érzékelőrendszerben kapott információk, az úthálózatból, 

az útszabályokból, a járműdinamikából és a szenzormodellekből 

gyűjtött korábbi információkkal együtt segítenek az autonóm jármű 
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irányító és végrehajtási változók értékeinek automatikus generálá-

sában. 

 

1. ábra Autonóm önvezető autók struktúrája 

 

Autonóm rendszerek elemzése 

 

Az autonóm önvezető autók megvalósítását, intelligens kere-

keken gördülő mobil robotok, utóbbi 20 évben megjelent kutatási és 

fejlesztési eredményei teszik lehetővé [22-28].  

Az autonóm önvezető autó (Self-Driving Car) emberi beavat-

kozás nélkül képes közlekedni a közúti forgalomban, érzékeli és 

értékeli a környezetet, digitális technológiák segítségével ütközés-

mentesen irányítja, navigálja önmagát.  

Azok az algoritmusok és szoftverek, amelyek értelmezik az 

érzékelők bemeneteit és vezérlik a jármű kimeneteit, természetesen a 

technológia kritikus részét képezik. 

A választott technika a rendelkezésre álló adatok mennyisé-

gétől és típusától, a rendszer dinamikájára vonatkozó ismeretektől és 
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az alkalmazandó irányítási módszertől függ. Az út és az önvezető 

jármű állapota időben változik. 

Az autonóm önvezető autóknál rendkívül fontos a nagy 

mennyiségű adat megfelelő sebességgel történő tárolásának (hálózat-

ba szervezésének) és feldolgozásának képessége. 

A gépi tanulás eszközei nagy lehetőséget kínálnak arra, hogy 

modelleket hozzanak létre a nagy mennyiségű összegyűjtött adatból. 

Az autonóm önvezető autónak meg kell adni azt a képességet, 

hogy szelektálja az információkat, és csak a fontos információkat 

vegye figyelembe, így időt és tárhelyet nyerünk [29-34]. 

 

Automata járművezető rendszer szintjei 

 

Áttekintjük az automata járművezető rendszer 6 szintjét. 

A gépjárművezető felügyeli a közlekedési környezetet: 

0. szint - Level 0, No Automation: a hagyományos autó teljes 

mértékben emberi irányítás alatt áll, nincs automatizáltság, vezetési 

környezetet az ember figyeli. 

1. szint - Level 1, hands on, Drive Assistance: az autó teljes 

mértékben emberi irányítás alatt áll, autóvezetés támogatása kor-

mányzás vagy fékezés/ gyorsulás esetében, vezetési környezetet az 

ember figyeli. 

2. szint - Level 2, hands off, Partial Automation: az autó teljes 

mértékben emberi irányítás alatt áll, részleges automatizáltság, az 

autóvezetés-támogató rendszer a kormányzási és a fékezési/ gyorsí-

tási műveleteket egyszerre átveheti, vezetési környezetet az ember 

figyeli. 

Az automatizált rendszer felügyeli a közlekedési környezetet: 

3. szint - Level 3, eyes off, Conditional Automation: feltételes 

automatizáltság, az autót teljes mértékben ember irányítja, az 

autóvezetés-támogató rendszer a kormányzási és fékezési/gyorsítási 

műveleteket egyszerre átveheti, vezetési környezetet az automata 

rendszer figyeli. 

4. szint - Level 4, mind off, High Automation: magas szintű 

automatizáltság, az automata autóvezető-rendszer irányítja az összes 

dinamikus vezetési műveleteket, vezetési környezetet az automata 

rendszer figyeli. 

5. szint – Level 5, steering wheel optional, Full Automation: 

teljes automatizáltság, az automata autóvezető-rendszer folyamatosan 
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irányítja az összes dinamikus vezetési műveleteket, vezetési környe-

zetet az automata rendszer figyeli, az autó ember nélkül is közleked-

het. 

A 2. ábrán bemutatjuk a 4-ik szintű Toyota LQ autonóm önve-

zető autót: 

 

 
2. ábra Toyota LQ 4-ik szintű önvezető autó 

 
Összegezés 

 

A tárgyak internetének technológiái drasztikusan javíthatják 

az autonóm önvezető jármű képességeit, hogy a környező elemek 

összekapcsolásával jobban megértse környezetét. A tárgyak interne-

tének (IOT) az autonóm önvezető járművekben történő fejlesztésének 

eredményei okosabb mobilitást jelentenek, magasabb szintű bizton-

sággal (az utasok és a gyalogosok számára), hatékonysággal (lehetővé 

téve a járművezetők számára a forgalmi torlódások elkerülését és 

megkönnyítve a parkolókeresést) és fenntarthatósággal (a csökkentett 

üzemanyag-fogyasztás révén). Bemutattuk az automata járművezető 

rendszer 6 szintjét. 
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