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TESZTPALYA PROGRAM o

TESZTPALYA RENDSZER

Projekt 1. fazis: 2017

+ Jarmidinamikai modulok |.:
« dinamikai felilet

- fekfeluletek
« kezelhetdsegi palya

Bevezetés

* Autonom jarmd tesztzéna 1 (AD)
+ Epiiletek I.

« Nagysebességii ovalpalya
elékészités

» Téma aktualitasa

» Autonom jarmlivek térnyerése

Projekt 2. fazis: 2018-2020

+ Jarmidinamikai modulok I1.

+ Autondm jarmii tesztzona 2-3
+ Epiiletek II.

+ Nagysebessegl ovalpalya

» Kifejlesztett technoldgiak

Adaptiv tavolsagtarto rendszer

Savelhagyasra figyelmeztet6 rendszer

Elektronikus stabilitas program

Lidar, radar és kamera alapu érzékelés

Autonom vészfékezo rendszer
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Parkolassegito asszisztensek

» Holttérfigyeld rendszer

» Zalaegerszegi tesztpalya
» M76-0s okosut S=
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Elozesi modell

» Elozés szakaszokra bontasa

1. Elozés megkezdése elott

» Biztonsagos kovetési tavolsag

» Kornyezeti megfigyelés

2. Elozeés alatt

» Oldaltavolséag

» Savtartas

» Biztonsagos sebessegkilonbség

» Holttérben tartézkodas minimalizalasa

3. Elozés befejezése utan

» Biztonsagos kovetési tavolsag




Elmeéleti modell felirasa

e Polinom egyenletek

x(t) = ag + a1t + ayt? + ast>® + a,t?
y(t) = by + byt + byt? + bst3 + byt* + bst®
* Peremfeltetelek

x(0) =0,  %(0) =Vy, #(0)=0, ¥(T) =Vs, #(Ty) =0
y(0) =0, y(0)=3(0)=0, y(T)=w, y(T)=3(T) =0




Az elozés megkezdese elotti szakasz

» Sebesség alakulasa

: km L,
VAf = min | max |V, Vg + IOT Ve

Vi, S V2 <1307, (VAf +VAi) > 2%V,

Xma
» Elozési ido alakulasa

2 % (Dy, — dp,)

T =
! Va, + Va4, — 2% Vp




Az elozés megkezdese elotti szakasz

» Elozési tavolsag alakulasa

D1 = Dkl + l)B1 - db1

2
r axmin

2

dmin = LA + TB (VAi — VB + 1 * (axmax + axmin)) —

Dy, > dp, > dpin




Az elozes alatti szakasz

» Elozési tavolsag alakulasa

D2=db1+db2+LA+LB+DBZ=VAf*T2

» Elozési ido alakulasa
db1 + dbz +Ly+ Lpg
Va, — Vg

T2=




Az elozes befejezése szakasz

» Sebesség alakulasa

2
V, = min (VAiZ 5 G * T, fo;ax)

» Elozési tavolsag alakulasa

f2

D2=db1+db2+LA+LB+DBZ=VAf*T2

» Elozési ido alakulasa
db1 + dbz + LA + LB

T, =
? Va, —Vp




Sebességeérték vizsgalata

Sebessegertekek alakulasa 130 km/h sebességhatar
mellett

]

"
!

130 km/h 120 km/h 110 km/h 100 km/h
VA induldsebessege

=o—\/B=110km/h =e=VB=100 km/h =e=\/B=90 km/h =—e=\/B=80 km/h




Sebességeérték vizsgalata

Sebességertékek alakulasa 110 km/h sebességhatar
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Birald kérdései

» Milyen szempontok alapjan valasztotta a polinomos megkdzelitést?
» Milyen egyéb lehetdségekkel talalkozott még a szakirodalomban?

» Magas foku polinomok hasznalatanak egy gyakori hatranya, hogy a létrejovo
fuggvény koénnyen ,,beleng”. Jelen esetben fenn all-e ennek a veszélye?

» Alétrejovo trajektoria minden esetben lekovethet6-e a jarmi altal?

» Hogyan lenne biztosithato ez a feltéetel?
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