Mester Gyula*

A mesterséges intelligencia és a MATLAB
programcsomag alkalmazasa onvezeto autok
iranyitasara
Absztrakt: Az elektromos meghajtast 6nvezetd autd - Self Driving Car — a kdzuti és
varosi forgalomban emberi beavatkozas nélkiil képes kozlekedni, érzékeli és értékeli a
kornyezetet, digitalis technologiak segitségével litkozésmentesen iranyitja onmagat. Az
onvezetd autok kutatdsa - fejlesztése a kozati, varosi kozlekedés biztonsiga
szempontjabol fontos és idGszerli. Bemutatjuk a mesterséges intelligencia és a Matlab

programcsomag alkalmazasat 6nvezetd autok iranyitasara.
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1. Onvezeté auték

Az oOnvezetd autok fejlesztése az intelligens mobil robotok
kutatasi eredményei alapjan indult a 90-es években Japanban. 1996-ban
a Hawaii szigeteken rendezett robotikai vilagkonferencian Toshio
Fukuda japan kutaté bejelentette, hogy Japanban beinditjak az 6nvezetd
autok fejlesztését, az elsé eredményeket 2010-re vartak.

Az onvezetd autd — Self-Driving Car — a kozati forgalomban
emberi beavatkozas nélkiil képes kozlekedni, érzékeli és értékeli a
kornyezetet, digitalis technologidk segitségével iitkozésmentesen
irdnyitja donmagat. Az automata jarmiivezetd rendszernek 6 szintje van.
Az Onvezetd autok kutatisa-fejlesztése a varosi €s kozuti kozlekedés
biztonsaga szempontjabol fontos és iddszerti [1-10].

A Tokio6i Olimpian 2021-ben a sportolokat a Toyota cég, Toyota
LQ negyedik szintii dnvezetd autodja szallitotta (1. abra).
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1. abra Toyota LQ o6nvezetd autd

Elmondhatoé tehat, hogy az 6nvezetés forradalom az autdiparban,
kozle-kedésben ¢€s a tarsadalomban [11-15]. Az Onvezetd autdk
elterjedésével az autdé megosztas hasznalata mindinkabb teret hodit.

Az Onvezetd autok kutatasat szimuldciés szinten a Matlab
programcsomag alkalmazasaval tudjuk megvalésitani. A kovetkezd
fejezetben bemutatjuk a Matlab programcsomagot.

2. Matlab programcsomag

A Matlab programcsomag a szamitasok, szimulaciok elvégzésére
eszkoztarakat (Toolbox) és fliggvénycsomagokat tartalmaz. Elsdsorban a
vektor €s matrix strukturaji miiszaki feladatok megoldésara fejlesztették.
A komplex rendszerek modellezése, szimulacios eredményei szemléletes
médon mutathaték be (2D és 3D moddon). A Matlab programcsomag
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alkalmazasa széleskorii [ 16-20]. Alkalmazasi tertilete: fizika, elektrotech-
nika, gépészet, robotika, intelligens rendszerek, dronok, dnvezetd autok.

A tovabbiakban bemutatjuk a Matlab programcsomag 6nvezetés
eszkOztarait az onvezetd autoknal. Az automatizalt vezetési eszkoztar -
Automated Driving Toolbox — a Matlab Simulink programcsomagban
talalhato [21-26]. Az Onvezetés szimuldcidja szempontjabol rendkiviil
fontos az Automated Driving Toolbox vizsgalata. A kovetkezo
koordinata rendszereket hasznalja (2. dbra):

- Globalis: foldhoz kotott (World: Xw, Yw) koordinata rendszer
itt talalhatok az 6nvezetd autok.

- Lokalis: (Vehicle: Xv, Yv, Zv) az Onvezetd autohoz kotott
koordinata rendszer (az aut6 hatso6 tengelyén).

Y, g
VI S X.,Y, Vehicie Coordinate System

), :' X, Y, World Coordinate System
[x.y.8] Vehicle Pose

5 Steering Angle

@

2. abra Globalis (World: Xw, Yw) és lokalis (Vehicle: Xv, Yv, Zv) koordinata
rendszerek.
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Az Onvezetés szimulacioja szempontjabol a Matlab program-
csomagban az Automated Driving Toolboxon kiviil még a kdvetkezo
Toolboxokat/eszkoztarakat is hasznalhatjuk:

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
Identifica-tion Toolbox, Instrument Control Toolbox, Image Acquisition
Toolbox, SoC Blockset, DSP HDL Toolbox, HDL Coder, Global
Optimization Toolbox, GPU Coder, Fuzzy Logic Toolbox, Filter Design
HDL Coder, HDL Verifier, Embedded Coder, DSP System Toolbox,
Parallel Computing Toolbox, Deep Learning HDL Tool-box, Datafeed
Toolbox, DDS Blockset, Database Toolbox, Data Acquisition Toolbox,
Control System Toolbox, Matlab Compiler, Communications Toolbox,
Curve Fiting Toolbox, Audio Toolbox, Autosar Blockset, Phased Array
System Toolbox, Mixed-Signal Blockset, Antena Toolbox, 5G Toolbox.

Az Onvezetés eszkOztdrai algoritmusokat tartalmaznak az
onvezetés szimulacidjanak megvalositisara és tesztelésére. Igy
lehetséges a:

- mesterséges 1atas tervezése és tesztelése,

- lidar, video rendszer alkalmazasa,

- szenzorok fuzioja,

- palyatervezés megvalositasa €s az dnvezetd autd iranyitasa.
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Az Automated Driving Toolbox - eszkodztar a tobbi eszkoztar
alkalmazaséval az onvezetés szimulacidja alatt lehetdvé teszi az alap
adatok kijelolését, a szenzor adatok vizualizaciojat, a palya és az autod
detektalasat, a lidar adatok feldolgozasat, a szenzorok modellezését és
kovetését, az onvezetés folyamatanak vizsgalatat.

Megallapithatjuk tehat, hogy a Matlab programcsomag kitlind

crer

elméleti eredmények verifikacidja szempontjabol.

3. A Mesterséges Intelligencia alkalmazasa 6nvezetoé autok
iranyitasara

A mesterséges intelligencianak rendkiviil fontos szerepet van az
onvezetd autdk iranyitdsa szempontjabol. A mesterséges intelligencia
(MI) szoftveralgoritmusok segitségével képes megtervezni az
utvonalakat és valos idében 6nallod vezetési dontéseket hozni.

Az Onvezetd autoknal a mesterséges intelligencia elsdsorban a
valds idejli szenzoradatok alapjan teszi lehet6vé a helyszini dontéseket.
Példaul egy onvezetd auto érzékeli, hogy egy gyalogos atkel az iton. A
mesterséges intelligencia segit meghatarozni a kivald mindségli
reakciokat, példaul a lassitast vagy a leallitast.

A mesterséges intelligencia fejlesztése és alkalmazasa szamos
autoném funkciot hoz magaval, amelyek fokozzdk az dnvezetd autok
hatékonysagat, biztonsagat ¢s megbizhatosagat.

Az Onvezetd autd vizsgalatdit a Matlab és a mesterséges
intelligencia alkalmazasaval a 3. abran mutatjuk be.

MATLAB for Artificial Intelligence 1+ = o

S .
Design Al models and Al-driven systems > r LS i e

v e

3. abra Matlab és a mesterséges intelligencia
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3. Osszegzés

Az elektromos meghajtast 6nvezetd autod - Self Driving Car — a
kozati és varosi forgalomban emberi beavatkozas nélkil képes
kozlekedni, érzékeli és értékeli a kornyezetet, digitalis technologidk
segitségével ltkozésmentesen irdnyitja Onmagat. Az Onvezetd autok
kutatasa - fejlesztése a kozuti, varosi kozlekedés biztonsaga szempont-
jabol fontos és idészerli. Bemutattuk a Toyota LQ negyedik szintii
onvezetd autot, a Matlab programcsomagot és az eszkdztarait valamint a
mesterséges intelligencia MI alkalmazasat 6nvezetd auto iranyitasara.
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