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Autondm gépkocsik

Autdink jovaiérdl on dont: utazik vagy vezet

Feszilltség, stressz helyett nyugalomban utazni és kipihenten érkezni. Nem tdvoli a jovd, hogy ezt kindljdk
jarmGveink, az autondm gépkocsik. Fejlesztésikin kutatok szdzai dolgoznak vildgszerte, hogy biztonsdgossd

Tendencidk, j6 és rossz hatdsok

Mint tapasztalni fogjuk, e jarmivek szinte
mindent latnak. Tetejikdn masodpercen-
ként tizszer kérbe fordulo vadérmyi lézer-
szkennerrel furkészik a kémyezetet. Harom-
dimenzios térbeli képet hoznak létre, az
akaddlyok felismerésére és kikerulésére.
Erzékelik a forgalmi jelzéseket és a kozle-
kedési lampakat, GPS-tkkel eligazodnak
varosban és vidéken.

A gépkocsigyartok az elmdlt években, kils-
ndsen a vezeldi asszisztens rendszerek szé-
les korg alkalmazasaval jelentésen megns-
velték jarmoveik informatikai halozatdt. Ezért
az autondém jarmivek is leginkabb a vezetéi
asszisztens rendszerek eredményeibd| pro-
fitalnak. A vezetét témogatd autondm m-
kédési rendszerek érzékelsk jelei alapjan,
elekironikus beavatkozok felhaszndlasdval,
a vezetéi beavatkozds felilbiralasa nélkil,
modositiak a jarmd mozgdsdallapotar.

A névelt halozati gépkocsikhoz fiz¢ds
legvjabb innovaciok és stratégiak azt mu-
tatjak, hogy a robotpilotaval iranyitott, ve-
zeté nélkili jarmovekkel kordntsem utépia,

Vezet nélkiili konvojkézlekedés Kalifornidban az intelligens
kézlekedési rendszer kutatasok hajnalén. Vezet8 ugyan a kon-
voj minden gépkocsijaban van, azonban nem 8k vezetnek
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és emberibbé tegyék a kozlekedést.
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hanem egy-két jdrmigenerdcio kozelségbe
keril a balesetmentes kozlekedés.

A drugstorok példdja nyomdn ma mar App
Storok kindlnak okos telefonokat, hordoz-
hatd intelligens eszkézoket. Ezek megfeleld
programozdssal, a jarmoven kivil is fel-
hasznalhatok a gépkocsi legdlis iranyita-
séra, programjaik illegdlis manipuldlésara.
A haszndlatuk ezért nagy kérilekintést és
elévigyazatossagot is igényel, mert a ha-
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soférokkel

sonlé eszkézok nemcsak jdtékony, hanem
rosszhiszem( eszk&zei is lehetnek a gépko-
csik megujitasanak.

A Bosch a kézelmdltban, a Navigations
App-pal kézss, johiszeml egyitimiksdést
ielentett be, amely szerint az amerikai cég
iPhone  készilékére t6bbeélo  alkalmazasi
programot ferveznek kifejleszteni, és vele U
vevécsoportot elémi. A navigacios késziléket
a jérmy, kolénbdzé asszisztens rendszereivel

Konvojvezetés (platooning) Eurépdban: egymdst szorosan
kévetd tehergépkocsikkal, bennik il8, de a jGrmivet nem vezetd
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*A hazai média jarmiteszliei adrenalinfo-
kozo vezetési élményszerzésrél, gyorsitds-
N T — szélséségekrél, csapatasrél szolnak. Mi-
30% légellendllis kézben burkolatromlasrél, az EU étlagatdl
Eetilckents jelentésen elmaradé baleseti statisztikakrdl,
buntetésszigoritasokrdl, fejlesztéselhalasz-
tasokrél tuddsitanak. Intelligens kézlekedé-
si rendszerekrd| és azok hianyarsl viszont
sz6t sem ejtenek.

Mi az egyéni kézlekedés problémainak a
megolddsa? Netdn a témegkszlekedés?
A jarmhaszndlatvizsgdlato ozt mutatia,
hogy forgalomjavité intézkedésre, teljes for-
galmi ellehetetlenilés esetén keril csak sor.
Ebbsl kavetkezik, hogy a témegkszlekedés

aknszra
illis

Konvojvezetés (platooning) Eurépdban: egymdst szorosan kéveté tehergépkocsikkal, ilyen karulmények kézott nem elegends az
bennik il8, de a jGrm{vet nem vezetd soférokkel. A haszonjarmi-konvojvezetés célia  egyéni kozlekedés és a gépkocsihasznalat
a légellendllas-csdkkenéssel jaré izemanyag-megtakaritds névelése helyettesitésére.

A kiils tikrok intelligens digitdlis kameraképeinek kiértékelése
a holt térhez kézelits, a mégsttes forgalom megfigyelésén ala-
pulé biztonsdgi rendszer kifejlesztését tették lehetévé. Képiink a
kamerdk dltal figyelt teriiletek bedllitasat szemlélteti

kivanjak dsszekapcsolni. Annak érdekében, hogy az App-gérbék
adott kanyaroddsi kiszsbsebesség tullépésekor, erre hangijelzéssel is
figyelmeztessék a vezetét. A Bosch fejlesztés alatt dllé programja az
Gtvonal leggazdasagosabb alternativaiat is megielenii.

Az elsbbiek 8sszegezéseként megdllopithatd, hogy az autoném j@rmo-
vek leginkabb a vezetéi asszisztens rendszerek, a robotpilétak és a hor
dozhat intelligens eszkézsk eredményeibé| profitéinak a legtbbet.

A mindennapi gépkocsihaszndlat statisztikai jellemz&i

A kozoti kézlekedés automatizaldsanak vizsgalatat minden kutatd
az autépdlya-forgalom elemzésével kezdi, hiszen a jarmddramlatok
biztonségos levezetésének itt vannak meg a leginkdbb a feltételei.

A konkrét vizsgdlatok soran azt tapasztaltak, hogy az amerikai
gépkocsihasznalat kilénds napi jellemzsket mutatott. A személy-
autékon utazok ugyanis jarmivik forgalmi kapacitésanak csak a Megfelel8 antenndkkal felszerelt gépkocsikon [[Made in Germany)

tredsket vetiék igénybe. Ugy, hogy mindekézben 150 km/h-ndl a] a mai okos telefonok puszta elforditdsa lehetévé teszi a gépkocsi
kisebb vegsebessegt, 300-500 kilométernél kisebb hatétavolsé- korményzasat (b) akkor is, ha a vezet a jarmivén kiviil forditja el

gu, 4 személyes, Uj gépkocsit ugyszolvan lehetetlen eladni™. telefonjét (c)
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Az iskoldsok valltaskajat kiviil elhelyezett impulzusétvivékkel gydrtjak. Ezek figyelmeztets jeleit a gépkocsi érzékel8i mar akkor a
szélvéddre vetitik, miel&tt a jarmivezetd a gyerekeket megpillanthatné (BMW Amulette)

Minden id6 legnagyobb gépkocsi-automa-
fizalasi programja 1987-ben kezdédétt, a
Pan-European PROMETHEUS Project nevet
viselte. Finanszirozasa 1995-ig fartott. Az ez
id& alaft szerzett eredményei maig értékesek.
1995-ben ,No Hands Across America Pro-
ject” néven az amerikaiak inditoftak otnak,
részben autoném irdnyitasy jarmiveket. A
,Kézhasznalat nélkil atszelni Amerikat"-nak
fordithaté rohandas 3000 mérfsldén at zaj-
lott. A jarmiveken a gazt és a fekeket veze-
t6knek kellett kezelniuk.

AHS Demo '97 néven az Automatic High-
way System 20, teliesen automatikus jarmd-
vet mutatott be San Diegéban, amelyeket
adaptiv sebességtartd és vészfékezés-sza-
balyozéval  [(adaptive  cruise  confrol)
(ACC)] lattak el. Az ACC az elsl halads
jarm{ tavolsag- és sebesség adatainak is-
merefében fartja vagy médositia jarmavink
haladdsi sebességét. Utdbbi érdekében,

Igen hasznos asszisztens a bevezetés el8tt 4116, rosszulléti vészfékez8. Ez a rendszer radarmérésd tavolsag- és sebességjelek
vezet8i rosszullét esetén, biztonségos el6zésekkel, a legrévidebb Gton, automatikusan  alapjan, haijté-, illetve fékez&nyomatékot
a ledllésévba vezeti és ledllitia a beteg vezetd jarmivét fejt ki, a haladdsi sebesség modositésara.

Ha mindezt azzal egészijik ki, hogy a jarmd-
aramlatok a kdzutak dtbocsatoképességét je-
lentés részben nem veszik igénybe, mikézben
a sztk kereszimetszefek bévitésére fokozoft t-
terhelés esefén is csak ritkan kertl sor, a kézjavak
pazarldsa és szikdssége egyardnt beldthato.

A megolddast azért a jarmivek automatizd-
l&sa jelenti, mert az autoném jarmivek nem
faradnak, kévetési tavolsaguk egy mdésod-
percesre csokkenthetd, ami egy-egy forgal-
mi savban, éranként 2300-2400 gépkocsi

ataramlasat teszi lehetévé. (ﬁ:ﬁ}';"
e

Egy kis térténelem

L Iﬁ; i
- =<

Torténeti adatok szerint, az elsé automatikus
irdnyftasy jarmg 197 7-ben, a japan Cukubg-
ban gérdilt a fehér szegélyd utakra.

A folytatast 1980-ban, a Bundeswehr min-
cheni egyeteme mutafta be. Forgalom nél-
kili dton a német jarmy elérte az dranként
100 kilométeres sebességet.

A DARPA 2007-es versenyét varosi pdlydra irta ki. Ezzel az indulé jarmivek
kérnyezetérzékel8inek szdma nem, csupdn azok méretei csékkentek
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Hatalmas lendiiletet adott a vezets nélkiili gépkocsik fejlesztésének a DARPA kato-
nai kutatéintézet, amely 2005-ben terepversenyt irt ki autoném jGrmivek szamara.
Az egyetemi fejlesztécsapatok szamos dtletet adtak a hasonlé céld katonai
jarmifejleszték szdmdra. A terepjdarék messzirdl felismerhet8k voltak nagyszédmi
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Egy 2007-es DARPA versenyen indulé jarmi részegységeinek és funkcisinak témbvézlata

2000 és 2002 kézstt Advanced Driver As-
sistance Systems [ADAS) néven, az EU foly-
tatott eredményes kutatasi programot kézuti
jarmovek érzékeléstechnikgjanak kifejlesz-

tésére, és aufondm irdnyitdst jarmiveken
végzett kiprobalasara.
AHSRA Demo 2000 néven a japdnok 38

buszon, teher- és személygépkocsin mutat-
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tak be a vezetdi asszisztensek és iranyito-
rendszerek Utkdzéscsdkkents hatasat.
2000 és 2003 kozott a CHAMELEON
programban probalick ki az els¢ akadaly-
detektald radar, lézer és lézerszkenner
rendszerek (tkdzés eldrejelzé hatdsat. It
vezettek be el8szor a savtartd eszkdzdket.
A sévtartd, a savhatarok megdllapitasat
célzo, az adoft sebességgel halado jar-
mG (kamerajelein), kormanyszsg, fék- vagy
gazpeddldllas-valiozas hianyat mutatd je-
lek felhaszndlasan alapuld) akiiv (fékezést,
és/vagy kormanyzdést médositd) eszkdz,
beavatkozdssal.

2001-ben DARPA Demo Il néven probaltak
elészor ki vezets nélkili katonai jarmiveket.
Az off-road versenyek azdta kétévente is-
métlédnek, valtozs helyszinekkel és érdek-
|6déssel, nagy benyomdst téve a versenyen
indulé egyetemi csapatok fejlesztire és a
vilag kézvélemenyére.

2001 és 2004 kozstt a franciek ARCOS
(Research Action for Secure Driving) néven
folytattak autoném jarmivekkel eredményes
itkdzéscsokkentést fejleszté kisérleteket.
2001 és 2004 kozott, CarTALK 2000 né-
ven az EU probalt ki a jarmivek egymas ko-
z8ti automatikus kommunikécidjan alapulo,
Ujfajta vezetdi asszisztens rendszereket.

Uj fejlesztsk, 6j elgondoldasok

A Google szerint a teliesen automatizalt
gépkocsik az ember vezefte jarmiveké-
nél nagyobb mértékben csskkentik a bal-
esetek szamdt. llyen jarmidvek rendszerbe
allitaséval a Google részesedni kivan az
aufomatizélas hasznabol és dicséségebdl.
Ennek érdekében t6bb tucat jarmivet alaki-
fott &t vezeté nélkil is haszndalhatévd.

A jarm{ el6tt |év8 akaddlyok tavolsagat
a képen lathaté 64 sugaras lézerradar
(LIDAR) éltal kibocsétott lézersuga-

rak visszaver8désének id8tartamabél
hatdrozza meg
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Hasonlé LIDAR sugdrzék ismerhet8ek fel a Google vezetd nélkiili jarmivein is, ugyanis oktéberben a szoftverérids is be akar térni
az autoném jarmivek piacdra. Kézelebbi céljai nem ismeretesek

Az agyunkat is vizsgéljék majd

a jové Ferrarijai

Olyan ¢j rendszerrel kisérletezik a Fer-
rari, mely menet kézben elemzi a veze-
t& mentdlis és fizikai allapotét. Az olasz
gyarto olyan biztonsagi extrat szeretne

bevezemi, mely folyamatosan figyeli a
vezetd mentdlis és fizikai ¢llapotdt, és a

Repiilés-
menedzser

= 1  Navigdcio

-

-

Irdnyitd Autopilot
(gépkocsikon: ird-
nyitd asszisztens)

.

irdnyitott rendszer
(a gépkocsin: maga a jdrmi)
Fly by wire repillés- ==
irdnyitd rendszer
1 (gépkocsikon:
drive-by-wire hajtds-
irdnyito rendszer)

kapott adatokhoz igazitja a menetstabili-
7416 és a tobbi menetdinamikat befolya-
sol6 rendszer mokodéset.

A vezetéi asszisztensek [ Telje

sen automatizalt kézleke

varhaté evolucidéja
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Darmstadti

Jarmitechnikai Intézet

A gépkocsi mai vezet8i asszisztenseinek teljes atalakuldsa teszi teljesen automatizéltta

a j6v8 vezetd nélkili kézuti jarmiveit
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A j6v8ben az autoném gépkocsik hajtdsirdnyité rendszere is a repil6gépek irdnyitdsi
rendszerének mintdjat kéveti majd (revoliciés valtozas)

A vezetd faraddsa Ggy hatna a rendszer
irényftasara, hogy az névelné az akfiv biz-
fonsagot, éber vezets esetén pedig a veze-
tési élményt.

Tobb érzékels figyelné a vezetd viselkedé-
sét. Erre azért lenne szikség, mert a gydr
szerint sok vezeté hajlamos tulértékelni a
képességeit. Vérnyomdsan, pulzusan, az
agy elekiromos impulzusain, a légzés inten-
Zitdsdan, a bér izzaddsdn és hémérsékletén
kivil a szemmozgast is figyelnék a jarmd
kilonbszd pontjian beépitett érzékelék és
kamerak.

Kooperativ és teljes kori
automatizélés

A gépkocsi telies korg automatizélasahoz
a vezetd és a jarmi egyittes (kooperativ)
irényitésdn &t vezet a fejlesztés dtja. A ko-
operativ rendszerek a személyes és az au-
tomatizalt vezetési folyamatelemek &ssze-
kapcsoldsarél szélnak. A jarmdiranyités
telies kérg automatizalésanak mar vannak
biztaté egyedi eredményei. lrasunk ezeket
torekszik dsszefoglaléan bemutatni.
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Egy 2007-es DARPA versenyjarm{ kils& érzékel8i és rendszervézlata

A Bosch, Navigations App-pal kéz8s, iPhone késziilékre kifejlesztett, tsbbcéld alkalma-
z4si programot tartalmazé kézi navigdcids rendszere

A telies korG automatizalas déntéen tarsa-
dalmifinanszirozasi, és csak masodsorban
miszaki probléma, hiszen jorészt a jarmo-
vek egymds kozotti és a kézuti kérnyezettel
fenntartoft kommunikaciojat teszi sziksé-
gessé.
Az utébbi soktényezés érdek, és koltség-
visel® kor része. A vilag kilénbszé orsza-
gaiban folytatott kisérleti izemeltetéseinek
mai fapasztalata az, hogy az érdekek és
a keltségviselés dsszehangolasat illetden,
még sehol sem értek meg a kéz8s rendszer-
ré valo egyesilés feltételei.
Ezek miatt a kazoti kézlekedés teljes korg
automatizalasanak negyedszazaddal ez
elétt, évszdzadosnak becsilt fejlesztési
idsigénye, a mai feltételbecslések alapjan
legalabb  &tvenesztendésnek prognoszti-
z¢lhato.

PETROK JANOS
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