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A targyak internete — IOT az onvezet6 autokban

Bevezetés

A téargyak internete, Internet of Things — 10T, csatlakoztatott
eszkozok vilaga, intelligens kdzlekedés, gyarak, okos varosok és okos
otthonok esetében alkalmazzuk. Az autondém Onvezetd autdk
fejlesztésének két f6 megkozelitése 1étezik:

- ajarm{, mint 6nallé objektum, amely lehetové teszi szdmara,
hogy érzékelje és értékelje a kdrnyezetet és reagaljon ra, illetve

- egy autonom rendszer részeként (intelligens véaros), ahol a
kornyezet felelds az 6sszes komponens azonositasaért és az iddben
torténd aktivalasért [1-10].

A targyak internetének technoldgiai drasztikusan javithatjak
az autonom Onvezetd jarmi képességeit, hogy a kornyezé elemek
Osszekapcsolasaval jobban megértse kdrnyezetét. A targyak interne-
tének (I0T) az autondm Onvezetd jarmiivekben torténd fejlesztésének
eredményei okosabb mobilitast jelentenek, magasabb szintii bizton-
saggal (az utasok és a gyalogosok szamara), hatékonysaggal (Iehetdveé
téve a jarmiivezetOk szamara a forgalmi torlodasok elkertilését és
megkdnnyitve a parkoldkeresést) és fenntarthatésaggal (a csokkentett
Uzemanyag-fogyasztas révén).

Az autondm Onvezetd autok struktirajat az 1. abran mutatjuk
be.

- Az érzékelési rendszer a kdrnyezet digitalis érzékelése szol-
gal. Az autonom 6nvezetd robot jarmiivek komplex dinamikus kor-
nyezetben mitkddnek.

- A dontéshozatali rendszer az utvonal koveteset és az auto-
nom onvezetd autd menetdinamikajat biztositja [11-21].

Az érzékeldrendszerben kapott informaciok, az Gthaldzatbol,
az utszabalyokbdl, a jarmiidinamikabol ¢és a szenzormodellekbdl
gylijtott korabbi informéciokkal egyiitt segitenek az autonom jarmi
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iranyito és veégrehajtasi valtozok értékeinek automatikus generala-
séban.

Decision Making System

-+

Mapping Behavior Prediction

Tracking Decision and Planning

1. 4bra Autondm Onvezetd autdk strukturdja
Autondm rendszerek elemzése

Az autondm Onvezetd autok megvaldsitasat, intelligens kere-
keken gordiilé mobil robotok, utobbi 20 évben megjelent kutatasi és
fejlesztési eredményei teszik lehetové [22-28].

Az autoném Onvezetd auto (Self-Driving Car) emberi beavat-
kozés nelkul képes kozlekedni a kozuti forgalomban, érzékeli és
értékeli a kornyezetet, digitalis technol6gidk segitségével Utkozés-
mentesen iranyitja, navigalja 6nmagaét.

Azok az algoritmusok és szoftverek, amelyek értelmezik az
érzékelok bemeneteit és vezérlik a jarmii kimeneteit, természetesen a
technoldgia kritikus részét képezik.

A vélasztott technika a rendelkezésre all6 adatok mennyisé-
g¢étol €s tipusatodl, a rendszer dinamikéjara vonatkoz6 ismeretektdl és
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az alkalmazand¢ iranyitasi modszertdl fiigg. Az Gt és az onvezetd
jarmu allapota idében valtozik.

Az autoném Onvezetd autoknal rendkivil fontos a nagy
mennyiségli adat megfeleld sebességgel torténd tarolasanak (haldzat-
ba szervezésének) és feldolgozasanak képessége.

A gépi tanulas eszkdzei nagy lehetdséget kindlnak arra, hogy
modelleket hozzanak létre a nagy mennyiségli 6sszegyiijtott adatbol.

Az autondm Onvezetd autonak meg kell adni azt a képességet,
hogy szelektéalja az informéciokat, és csak a fontos informéaciokat
vegye figyelembe, igy id6t és tarhelyet nyeriink [29-34].

Automata jarmiivezet6 rendszer szintjei

Attekintjiik az automata jarmiivezetd rendszer 6 szintjét.

A gépjarmiivezetd feliigyeli a kdzlekedési kornyezetet:

0. szint - Level 0, No Automation: a hagyomanyos auto teljes
mértékben emberi irdnyitas alatt all, nincs automatizaltsag, vezetési
kornyezetet az ember figyeli.

1. szint - Level 1, hands on, Drive Assistance: az autd teljes
mértékben emberi iranyitas alatt all, autovezetés tamogatasa kor-
manyzas vagy fékezés/ gyorsulas esetében, vezetési kornyezetet az
ember figyeli.

2. szint - Level 2, hands off, Partial Automation: az auto teljes
mértékben emberi iranyitas alatt all, részleges automatizaltsag, az
autdvezetés-tdmogato rendszer a kormanyzasi és a fékezési/ gyorsi-
tasi milveleteket egyszerre atveheti, vezetési kornyezetet az ember
figyeli.

Az automatizalt rendszer felugyeli a kozlekedési kdrnyezetet:

3. szint - Level 3, eyes off, Conditional Automation: feltételes
automatizaltsdg, az autot teljes mértékben ember iranyitja, az
autOvezetés-tamogato rendszer a kormanyzasi és fékezési/gyorsitasi
miiveleteket egyszerre atveheti, vezetési kornyezetet az automata
rendszer figyeli.

4. szint - Level 4, mind off, High Automation: magas szintii
automatizaltsag, az automata autovezetd-rendszer iranyitja az 6sszes
dinamikus vezetési miiveleteket, vezetési kdrnyezetet az automata
rendszer figyeli.

5. szint — Level 5, steering wheel optional, Full Automation:
teljes automatizaltsag, az automata autévezetd-rendszer folyamatosan
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iranyitja az 0sszes dinamikus vezetési miiveleteket, vezetési kornye-
zetet az automata rendszer figyeli, az aut6 ember nélkil is kdzleked-
het.

A 2. bran bemutatjuk a 4-ik szinti Toyota LQ autonom 6nve-
zet0 autot:

2. abra Toyota LQ 4-ik szint{i dnvezetd autd

Osszegezés

A targyak internetének technoldgidi drasztikusan javithatjak
az autonom Onvezetd jarmi képességeit, hogy a kornyezé elemek
Osszekapcsolasaval jobban megértse kornyezetét. A targyak interne-
tének (IOT) az autondm 6nvezetd jarmiivekben torténd fejlesztésének
eredményei okosabb mobilitast jelentenek, magasabb szintli bizton-
sadggal (az utasok €s a gyalogosok szamara), haté¢konysaggal (Iehetove
téve a jarmiivezetOk szamara a forgalmi torlddasok elkeriilését és
megkdnnyitve a parkoldkeresést) és fenntarthatosaggal (a csokkentett
Uzemanyag-fogyasztas révén). Bemutattuk az automata jarmiivezetd
rendszer 6 szintjét.
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