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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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SZTAKI — SZE JKK kézos kompetenciak
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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.
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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




¢ . -
MTA . S SZECHENYI 'l(‘l‘
@ sztakl MFA - o oy . fomy

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.






