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MTA SZTAKI
Rendszer és Iranyitaselméleti Kutato Labor

JarmUldinamikai kutatasok

* A rendszer- és iranyitaselmélet legujabb eredményeinek
atultetése a jarmdiranyitas teruletére (optimalis,
robusztus, LPV, hibrid szabalyozasok).

* A jarmuUvek hossz- és keresztiranyud dinamikajanak
modellezése, alkalmazasok a jarmdiranyitasban

* A jarmu pozicidjanak, mozgasallapotanak, dinamikai

allapotanak érzékelése, mérése, kornyezetdetektalas
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Széchenyi Istvan Egyetem
Jarmdipari Kutaté Kézpont

Kutatas-fejlesztés a hibrid és elektromos
jarmuvek iranyitastechnikaja tertletén

* Villamos jarmUhajtasok, PMS és AC motor hajtasok

* JarmUvek hossz- és keresztiranyu iranyitasa

e Jarm{ meérestechnikai modszerek
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" MTA Energiatudomanyi Kutatékozpont
Muszaki Fizikai és Anyagtudomanyi Intézet

Kutatas-fejlesztés MEMS alapu szenzorok terén:

e JarmU keréker6-meéré szenzor fejlesztése

Tire Deformation
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Jarm({dinamikai kutatasok az autonom jarmu-
iranyitasok teruletén

e Az elméleti jarmUiranyitasi kutatasok eredmenyeinek
kiserleti alkalmazasba vitele, a modszerek tesztelese,
verifikalasa.

* Egyedi és kooperativ autonom jarmuUiranyitasok
tervezese, kisérleti megvalositasa.

* Autonom iranyitas a jarmd kérnyezetének figyelembe
vételéevel.



LR )

O/ uh e MEa 2 S BN ll({g

< . zone UNIVERSITY OF GYOR wmm  JARMOIPARI KUTATO

Kisérleti kornyezet

Az autonom jarmdkisérletek alapja: egy megfelel6en
atalakitott Nissan Leaf elektromos jarmu:

MTA SZTAKI tulajdonaban levé, a 2016. évi Akadémiai
Infrastrukturalis tamogatas keretében beszerzett jarmd.
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- Autonom kisérleti jarmd

Atalakitasok a jarmd iranyitorendszerében:

Beavatkozas a gazadasba: a gazpedal szenzor
jelének kivaltasa megfelelo — altalunk képzett —
feszlultség jellel

Beavatkozas a kormanyzasba: a kormanyszervo
rasegitdo motorjanak (egy PMS motor) kiilso
vezérlésével a jarmdu teljes korlien
kormanyozhato

Beavatkozas a fekezésbe: a fékvezérlo ECU-k
jeleinek befolyasolasaval
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Autonom kisérleti jarmu
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Fedélzeti iranyito rendszer

Hierarchikus iranyito rendszer:

* Alapszintl iranyitas: kormanyszog és

sebességszabalyozas — NI CompactRIO . _==—
* Valos ideju palyaszabalyozas — dSpace __ﬁg%@é/
MicroAutobox Il. = aspace

* Felsé szintd globalis iranyitas — ipari PC.

Tovabbi, iranyitashoz tartozo elemek:

* helyi feladatokat ellaté beagyazott szamitogépek,
* notebook, tablet a megjelenitéshez és nem lizemszer( beavatkozasokhoz.
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Autondm kisérleti jarmd

Biztonsagi igényeket kielégitd iranyito rendszer:

* A vezetd barmikor beavatkozhat

* Hiba esetén automatikus visszatérés ,vezetd”
modba

* Végso esetben vészleallas.
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Erzékels / méré eszkozok

A jarmU allapotat (pozicidjat, mozgas- és dinamikai
allapotat) méré eszkozok.
* Nagy pontossagu GNSS vevo

* Inercialis mérdegyseg (3-iranyu gyorsulas, 3 tengely koruli
szogsebesség, 3-iranyu foldmagnesseg meérés)

* A GNSS és inercialis mérések fuzidja révén a pozicio,
sebesseg és orientacio pontos és megbizhato becslese.

Az érzékelbk jelei — a gépkocsi altal a sajat CAN haldzatan
kozolt allapotmeéerések mellett —

* a szabalyozasokban on-line felhasznalasra kerulnek,

* az ipari PC-n mGkodo naplozo-archivald rendszerrel
rogzitésre kerulnek — utdlag off-line analizalhatok.
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ErzékelS / mérd eszkozok

A jarmU poziciojanak s mozgasallapotanak meghatarozasa

GNSS-INS szenzor: GEO-FOG 3D (KVH) — MTA SZTAKI Akadémiai
Infrastrukturalis Tamogatasbal

RTK korrekcioval cm alatti pozicionalasi pontossag

RTK korrekcid: a FOMI valds idejli RTK szolgaltatasa utjan

fOl I ” / Foldmeérési es Taverzékelési Intezet

% ™
L F 3 i H W
_\ Institute of Geodesy. Cartography and Remote Sensing LY ’sfr.s A
Institut fur Geodasie, Kartographie und Fernerkundung ™
1149 Budapest, Bosnydk tér 5. « H-1502 Pf.: 585 = +36 1 222-5101 & +36 1 222-5112 {fax) = info@fomi.hu » www fomi hu

RTK korrekcid: a GNSS Ethernet halozaton NTRIP protokoll alkalmazasaval kap
szenzor-korrekcids adatokat
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ErzékelS / méré eszkdzok

Ve

A jarmUkornyezet detektalasara szolgalo eszkozok.

* LIDAR

» Kamerak
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. Autonom pélyakovetés kisérlet

e E—— . ——

Real-time board computer:
MicroAutobox II.

Pelda prOJekt

* Autondm palyakovetés

elére meghatérnzott
palyan GNSS pozicio-
mérés alapjan

RTK positioning
service

Analog signals

* Eltérés a
palyatol
Industrial PC akadaly

faren "
(RTK) - & detektalasa
arraction ~Em esetén:
. kikerilesi

manaover

RTK GNSS
INS

Internet
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Erzékels / méré eszkozok

Az érzékel6/meéré eszkozok korében foglal helyet Az
MFA altal fejlesztett keréker6-méré szenzor.

» Kerekabroncsban elhelyezett MEMS 3D erémeéré
szenzor.

» Adatokat gydjt a kerék és az utfelllet kapcsolatarol.

* Jelent6sége a jarmidinamika
szempontjabol:
* A megcsuszas folyamatanak detektaldsa
* Tapadasi tényezd / slip meghatarozasa
* A jarmU dinamikai allapotanak becslése
eddig mérhetetlen paraméterek alapjan. Tire Deformation
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3D kerekerd meéres

Modszer:

* A 3D erébmérd szenzor integralasa a
kerékabroncsba

* A jelek kiolvasasa (vezeték néelkuli
kommunikacio)

* A tapadasi tényezo és mas kerek-ut
kapcsolatot jellemz6 paraméterek
becslese.
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WOZPONT
VEMCLE NOUSTRY

Az érzékelés elveinek meghatarozasa:

FEM: eré - deformacio - varhato meresi ertekek
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3D kerékeré méreés

A szenzor elhelyezése

Communication modul Readout electronics

RF coill
for charging

Embedded sensor
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3D kerékerd meérés
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Labormeresek:
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3D kerékeré méreés

Valos jarmUkisérletek: Nissan Leaf

A kerékerd mérés részletes analizise tesztpalya
kisérleteket kovetel meg = lehetbség: a Zalaegerszegi
tesztpalya igénybe vétele.
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Virtualis kép a tesztpalyarol
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tesztpalya elrendezése

Proving ground Zalaegerszeg

[C] 1.HSO. High speed oval

71 2.0P. Dynamic platform

[ 3.BP. Braking surfaces

B 4.HC. High speed handling course
I 4.HC. Low speed handling course
[ S5.CAV. Smart City Zone

B 7.1.MW. Motorway

I 7.2.RR. Highway, rural road
B 14.5R. Service road
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Tesztpalya kisérletek

Jelenleg: a palya megnyité alkalmaval rendezendé
bemutato el6készitése folyik. Indulds a kisérletekkel:
varhatolag 2019. majus 20. utan.

Az autonom jarmdiranyitasi tesztek mellett lehetéseg
nyilik a kerékeré merés tesztjere.

Potencialis helyszin:

* Dinamikus tesztpalya (300 m atmérdgjd kor) — tetszéleges palya

* Kezelhetdségi palya: ut egyenes szakaszokkal és fordulokkal

Kisérlet tipusok:
* Kézi vezetéssel
* Autonom palyakdvetéssel: azonos maodon reprodukalhato kisérletek

A kerékero meérés adatai a jarmddinamikai adatokkal
szinkronizaltan kerulnek rogzitésre — off-line analizis.
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= Jarmd{dinamikai vizsgalatok tesztpalyan

K6szonom szépen a
figyelmet!



