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A mesterséges intelligencia és a MATLAB 

programcsomag alkalmazása önvezető autók 

irányítására 

Absztrakt: Az elektromos meghajtású önvezető autó - Self Driving Car – a közúti és 

városi forgalomban emberi beavatkozás nélkül képes közlekedni, érzékeli és értékeli a 

környezetet, digitális technológiák segítségével ütközésmentesen irányítja önmagát. Az 

önvezető autók kutatása - fejlesztése a közúti, városi közlekedés biztonsága 

szempontjából fontos és időszerű. Bemutatjuk a mesterséges intelligencia és a Matlab 

programcsomag alkalmazását önvezető autók irányítására. 
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1. Önvezető autók 

Az önvezető autók fejlesztése az intelligens mobil robotok 

kutatási eredményei alapján indult a 90-es években Japánban. 1996-ban 

a Hawaii szigeteken rendezett robotikai világkonferencián Toshio 

Fukuda japán kutató bejelentette, hogy Japánban beindítják az önvezető 

autók fejlesztését, az első eredményeket 2010-re várták.  

Az önvezető autó – Self-Driving Car – a közúti forgalomban 

emberi beavatkozás nélkül képes közlekedni, érzékeli és értékeli a 

környezetet, digitális technológiák segítségével ütközésmentesen 

irányítja önmagát.  Az automata járművezető rendszernek 6 szintje van. 

Az önvezető autók kutatása-fejlesztése a városi és közúti közlekedés 

biztonsága szempontjából fontos és időszerű [1-10]. 

A Tokiói Olimpián 2021-ben a sportolókat a Toyota cég, Toyota 

LQ negyedik szintű önvezető autója szállitotta (1. ábra). 

 
 Dr. Mester Gyula, c. egyetemi tanár, Magyar Mérnökakadémia, MMA tagja, Szerb 

Mérnökakadémia, AINS tagja, Amerikai Román Akadémia, ARA tagja, Óbudai 

Egyetem, Biztonságtudományi Doktori Iskola, Budapest 



 
 

258 

 
 

 

1. ábra Toyota LQ önvezető autó 

 

Elmondható tehát, hogy az önvezetés forradalom az autóiparban, 

közle-kedésben és a társadalomban [11-15]. Az önvezető autók 

elterjedésével az autó megosztás használata mindinkább teret hódít. 

Az önvezető autók kutatását szimulációs szinten a Matlab 

programcsomag alkalmazásával tudjuk megvalósítani. A következő 

fejezetben bemutatjuk a Matlab programcsomagot.  

 

2. Matlab programcsomag 

A Matlab programcsomag a számítások, szimulációk elvégzésére 

eszköztárakat (Toolbox) és függvénycsomagokat tartalmaz. Elsősorban a 

vektor és mátrix struktúrájú műszaki feladatok megoldására fejlesztették. 

A komplex rendszerek modellezése, szimulációs eredményei szemléletes 

módon mutathatók be (2D és 3D módon). A Matlab programcsomag 
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alkalmazása széleskörü [16-20]. Alkalmazási területe: fizika, elektrotech-

nika, gépészet, robotika, intelligens rendszerek, drónok, önvezető autók. 

A továbbiakban bemutatjuk a Matlab programcsomag önvezetés 

eszköztárait az önvezető autóknál. Az automatizált vezetési eszköztár - 

Automated Driving Toolbox – a Matlab Simulink programcsomagban 

található [21-26]. Az önvezetés szimulációja szempontjából rendkívül 

fontos az Automated Driving Toolbox vizsgálata. A következő 

koordináta rendszereket használja (2. ábra):  

- Globális: földhöz kötött (World: Xw, Yw) koordináta rendszer 

itt találhatók az önvezető autók.  

- Lokális: (Vehicle: Xv, Yv, Zv) az önvezető autóhoz kötött 

koordináta rendszer (az autó hátsó tengelyén).   

 

2. ábra Globális (World: Xw, Yw) és lokális (Vehicle: Xv, Yv, Zv) koordináta 

rendszerek. 
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Az önvezetés szimulációja szempontjából a Matlab program-

csomagban az Automated Driving Toolboxon kívül még a következő 

Toolboxokat/eszköztárakat is használhatjuk:  

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 önvezetés eszköztárai algoritmusokat tartalmaznak az 

önvezetés szimulációjának megvalósítására és tesztelésére. Így 

lehetséges a: 

- mesterséges látás tervezése és tesztelése, 

- lidar, video rendszer alkalmazása,  

- szenzorok fúziója,  

- pályatervezés megvalósítása és az önvezető autó irányítása. 
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Az Automated Driving Toolbox - eszköztár a többi eszköztár 

alkalmazásával az önvezetés szimulációja alatt lehetővé teszi az alap 

adatok kijelölését, a szenzor adatok vizualizációját, a pálya és az autó 

detektálását, a lidar adatok feldolgozását, a szenzorok modellezését és 

követését, az önvezetés folyamatának vizsgálatát. 

Megállapíthatjuk tehát, hogy a Matlab programcsomag kitűnő 

eszköz az önvezető autó mozgás szimulációjának a vizsgálata és az 

elméleti eredmények verifikációja szempontjából. 

3. A Mesterséges Intelligencia alkalmazása önvezető autók 

irányítására 

A mesterséges intelligenciának rendkívül fontos szerepet van az 

önvezető autók írányítása szempontjából. A mesterséges intelligencia 

(MI) szoftveralgoritmusok segítségével képes megtervezni az 

útvonalakat és valós időben önálló vezetési döntéseket hozni.  
Az önvezető autóknál a mesterséges intelligencia elsősorban a 

valós idejű szenzoradatok alapján teszi lehetővé a helyszíni döntéseket. 

Például egy önvezető autó érzékeli, hogy egy gyalogos átkel az úton. A 

mesterséges intelligencia segít meghatározni a kiváló minőségű 

reakciókat, például a lassítást vagy a leállítást. 

A mesterséges intelligencia fejlesztése és alkalmazása számos 

autonóm funkciót hoz magával, amelyek fokozzák az önvezető autók 

hatékonyságát, biztonságát és megbízhatóságát. 

Az önvezető autó vizsgálatát a Matlab és a mesterséges 

intelligencia alkalmazásával a 3. ábrán mutatjuk be. 

 

3. ábra Matlab és a mesterséges intelligencia  
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3. Összegzés 
 

Az elektromos meghajtású önvezető autó - Self Driving Car – a 

közúti és városi forgalomban emberi beavatkozás nélkül képes 

közlekedni, érzékeli és értékeli a környezetet, digitális technológiák 

segítségével ütközésmentesen irányítja önmagát. Az önvezető autók 

kutatása - fejlesztése a közúti, városi közlekedés biztonsága szempont-

jából fontos és időszerű. Bemutattuk a Toyota LQ negyedik szintű 

önvezető autót, a Matlab programcsomagot és az eszköztárait valamint a 

mesterséges intelligencia MI alkalmazását önvezető autó irányítására. 
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