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Matlab programcsomag alkalmazasa onvezeto
autok iranyitasara

Absztrakt: Ebben a tanulmanyban bemutatjuk a Matlab 2024 szoftvercsomagot és a
Matlab szoftvercsomag eszkoztarat az 6nvezetd autok irdnyitdsahoz. Az onvezet6 autok
szimulaciojat a Matlab 2024 szoftvercsomag segitségével vizsgaljuk. Ezek a jarmiivek
kiilonbozo érzékeldket, radarokat, lidarokat, kamerakat és mesterséges intelligenciat
hasznélnak kornyezetiik folyamatos felmérésére és vezetési dontések meghozatalara. Az
Automated Driving Toolbox a Matlab altal kifejlesztett eszk6z, amely az onvezetd autok
szimulaci6jnak és fejlesztésének tdmogatdsara szolgal. Ezzel az eszkoztarral az
onvezetd autdk kiilonb6z6 aspektusai modellezhetdk és szimulalhatok.
Az els6 fejezet a bevezetés, a masodik fejezetben bemutatjuk az 6nvezetd autdok
szimulaciojat Matlab 2024 szoftvercsomaggal, a harmadik fejezet Osszegezés és
kovetkezik az irodalomjegyzék.
Kulcsszavak: Matlab 2024 szoftvercsomag, Mesterséges intelligencia, Onvezetd autok
szimulaciéja Matlab 2024 szoftvercsomaggal, Automated Driving Toolbox.

1. Bevezetés

Az Onvezetd autok olyan jarmiivek, amelyek teljesen onélloan,
emberi vezetd nélkiil képesek kozlekedni. Ezek a jarmiivek kiilonbozo
érzékeldket, radarokat, lidarokat, kamerakat és mesterséges intelligenciat
hasznalnak kornyezetliik folyamatos felmérésére és vezetési dontések
meghozataldra. Az 6nvezetés nem fejléddés, hanem forradalom.

Az dnvezetd autok képesek kommunikalni més jarmiivekkel és az
infrastrukturaval. Példaul kommunikalhatnak mas autokkal és kozleke-
dési rendszerekkel az utviszonyokrol és a forgalmi informéaciokral.

Az Onvezetd autdk fontos célja a biztonsagos kozlekedés és a
kozlekedési balesetek minimalizalasa. Az 6nvezetd autok iranyitasa az
emberi jarmiivezetok képességeinek és dontéshozatalanak szamos elemét
probalja utdnozni, mikozben szamos eldnnyel jar, példaul a forgalmi
torlodasok csokkentésével és a forgalom hatékonysaganak javitasaval [1-
16]. Az dnvezetd autok iranyitasanak fejlesztése tovabbra is aktiv kutatasi
teriilet, és folyamatosan fejlodik.
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2. Onvezet6 auték szimulaciéja Matlab szoftvercsomaggal

Az 6nvezetd autok szimulacioja a Matlab 2024 szoftver-csomag
segitségevel megvaldsithato. A Matlab 2024 egy nagy telje-sitményti
szamitasi €s szimulacids eszkoz, amely lehetdve teszi az dnvezetd autok
viselkedésének és kornyezetének modellezését. A kovetkez6 1épések
programban:

Modell létrehozésa: hozza létre az Onvezetd autd és kornye-
zetének modelljét. Hatarozza meg az aut6 fizikai tulajdonsagait,
érzékeloit, vezérldrendszerét és kornyezeti tényezoit.

Szenzorszimulacio: Az 6nvezet6 autokban 1évé érzékelok, példaul
a lidar, a radar és a kamera érzékelik a kornyezetliiket. Ezeket az
érzékeldket és mitkddéstliket matematikai uton szimulalhatjuk.

Algoritmusok és vezérlés: olyan algoritmusok és vezeérlo-
rendszerek megvalositidsa, amelyek lehetdvé teszik az autd vezetését,
példaul savvaltas, sebességszabalyozas és akadalyelkerllés.

Kdrnyezeti szimulacio: hozzunk létre egy kornyezeti modellt,
beleértve az utakat, jarmiiveket, gyalogosokat és egyéb tényezoket. A
modellben szimulalhatja a kdrnyezet valtozasait, példaul az idjaras vagy
a forgalom valtozasat.

Tesztelés és optimalizalas: futtatja a szimulaciot és elemzi az
eredményeket. Tesztelje az auto viselkedését kiilonb6z6 helyzetek-ben és
korilmények kozott, és finomitsa az algoritmusokat az optimalis
vezetéshez.

Az Automated Driving Toolbox a Matlab altal kifejlesztett eszkdz
az 6nvezetd autok szimulaciojanak és fejlesztésének tamoga-tasara.

Az Automated Driving Toolbox a kdvetkezd feladatok elvég-
zésére hasznalhato:

Szenzorszimul&cié: Az eszkoztar lehetdvé teszi az olyan érzé-
kel6k, mint a lidar, radarok, kamerak szimulalasat és hozza-rendelését az
onvezetdé autdmodellhez. Ez lehetdvé teszi annak tesztelését, hogy a
jarmi hogyan érzékeli a kdrnyezetét.

Kovetés és iranyitas: Az eszkoztar lehetdvé teszi az autd ira-
nyitasanak modellezését, peldaul a savvaltast, a sebesség szabalyozast es
az akadaly elkertlést. Tesztelés és értékelés: futtasson szimula-cidkat, és
értékelje az oOnvezetd rendszer viselkedését kiilonbozd forgalmi és
iddjarasi koriillmények kozott [17-28].
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Az eszkoztar kiilonbozé metrikakat €s értékeld eszkozoket is
tartalmaz a teljesitmény elemzéshez. Az Automated Driving Toolbox egy
olyan szoftvereszkdz, amely segithet a fejlesztoknek és mérnd-koknek az
Onvezetd rendszerek tesztelésében és finomitasdban, miel6tt azokat valos
kornyezetben tesztelnék. Hasznalata hatékony és biztonsagos madja lehet
az Onvezetd jarmivek fejlesztésének és tesztelésének. Az eszkoztar a
Matlab szdmitdgépes modellezési és szimulacidés kornyezetével
integralva mikodik, ¢és lehetéséget nyuajt valosdghli szimulaciok
létrehozaséara. Ezzel az eszkdztarral az onve-zetd autok kiilonbozo

aspektusai modellezhetdk és szimulalhatok, 1., 2. dbra.
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A Matlab Automatizalt vezetés eszkoztaran kivil a kovetkezd
eszkOztarak hasznalhatok az 6nvezetés szimulacidjadhoz [29-38]:

WLan Toolbox,

Wavelet Toolbox,

Vision HDL Toolbox,
Computer Vision Toolbox,
Vehicle Network Toolbox,
Vehicle Dynamics Blockset,
Sensor Fusion and Tracking
Toolbox,

Text Analytics Toolbox,
SerDes Toolbox,

Statistics and Machine
Learning Toolbox,
Simscape,

Signal integrity Toolbox,
Simbolic Math Toolbox,
Satellite Communications
Toolbox,

Signal Processing Toolbox,
Statefow,

SimEvents,

Requirements Toolbox,

RF PCB Toolbox,
Reinforcement Learning
Toolbox,

RF Toolbox, Robust Control
Toolbox,

RF Blockset, Radar Toolbox,
Powertrain Blockset,

Simscape Electrical,

Fixed Point Designer,
Predictive Maintenance
Toolbox,

Optimization Toolbox,
Navigation Toolbox,

Deep Learning Toolbox,
Motor Control Blockset,
Model Predictive Control
Toolbox,

Mapping Toolbox,

Model Based Calibration
Toolbox,

LTE Toolbox,

Lidar Toolbox,

Wireless HDL Toolbox,
Simscape Driveline,

Image Processing Toolbox,
System Identification
Toolbox,

Instrument Control Toolbox,
Image Acquisition Toolbox,
SoC Blockset,

DSP HDL Toolbox,

HDL Coder,

Global Optimization Toolbox,
GPU Coder,

Fuzzy Logic Toolbox [39-49].

3. Osszegzés

A cikk bemutatja a Matlab 2024 szoftvercsomagot és a Matlab
szoftvercsomag eszkOztarat az Onvezetd autok iranyitdsdhoz. Az

=77

gével vizsgaltuk.



Bemutattuk az automatizalt vezetés eszkoztarat. Az onvezetd
kiilonb6z6 érzékeldket, radarokat, lidarokat, kamerakat és mestersé-ges
intelligenciat hasznalnak kdérnyezetiik folyamatos felmeérésére és vezetési
dontések meghozatalara.

Az Automated Driving Toolbox a Matlab altal kifejlesztett
tdmogatasara szolgal.

Ezzel az eszkoztarral az Onvezetd autok kiilonbozo aspektusai
modellezhetok és szimulalhatok.
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