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Automatikus tolatdst segité rendszer

A jdrmdasszisztensi funkciok - mint biztonsdgi és komfortfunkciok mdr jelenleg is komoly mértékben
kerilnek felhaszndldsra, a jovben pedig ez még csak fokozddik. Az alkalmazdst a wire technoldgia -
a shift-by-wire és a steer-by-wire - felhaszndlhatdsdga is eldsegiti.

Bevezetés

A repilégépiparbdl ismert by wire” techno-
légia lényege, hogy a jarmi f& kezeldszerveit
[a C5 esetében ezek a kormanymd és a fék-
rendszer) 6sszekdté mechanikus  elemeket
elektronikus dsszekottetéssel valtiak fel. A C5
by wire-ben a kormanyon kapnak helyet a
kormanyzdsi, a fékezési és a gyorsftési funk-
ciok kezelészervei, ezért pedalok egydltalan
nincsenek. Ha a vezetd a két kezét a vola-
non tarfia, ujjaival kénnyedén elérhet minden
olyan gombot és kapcsolét, amely az auté
vezetéséhez szikséges. Gazkarbdl példaul
kefté is van, és a fék érzékeldje is megraldl-
haté a kormany mindkét oldalan. Az djfaita,
karimdjanak als¢ és felss vétsl megfosztott
kormany teliesen 0], vdliozo  attételezésg,
elekiromos kormanyzast vezérel, igy kis se-
bességnél a kerekek mar egészen csekély
kormdanymozdulatra is teljesen elfordulnak.

Ha ezeket a technolégidkat még kérnyezet-
felismers érzékeldkkel - ultrahang-érzéke-
l&k, videdk vagy lézerszkennerek - is kiegé-
szitik, akkor az automatikus menetfunkcidk
szenzorikus és aktorikus alapja maér adott.

Altaluk és a nagy teliesitéképességi szoft-
verekkel és szamitégépekkel kazdsen lehe-
t6ség nyilik a vezetd informdlasara, figyel-
mezfetésére és akliv tamogatasara. Egy
kilénésen attrakiiv és a mindennapi hasz-
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A pozicibmegha-
tarozds alapjaként a kémyezetszenzorika
segitségével a komyezetrsl egy megfeleld
helyi térkép keril felépitésre. Ide tartoznak
a parkolohelyek defekcidi, a kérnyezd jar-
mivek és egyéb akaddlyok. Ezen informa-
ciok segitségével lehet megtervezni a par-
koldhely aktudlis helyének palygiat.
Egy tovabbi lépcsében a rendszernek ké-
pesnek kell lennie a jé@rmivet automatikusan
a parkoléhazba vezemi. Iit menet kdzben
parkolohelyeket keresnek (pl. régzitett kere-
sényilak  alapjan),
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8l meglévé informa-
ciok (falak, nyilak) és
a térképinformaciok

dsszehasonlitésa alapjén szikséges a féként
odometrigra alopulé  helyzetmeghatdrozds
stabilizacioja és javitésa.
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Az automatikus parkolés
folyamata

Egy automatikus beparkolds folyamatdt az
alabbiak szerint lehet lefmni. A sofér elészsr
bekapcsolia arendszert. Ezutén ez elkezdia
megfelels parkoldhelyet (hosszantit vagy ke-
resztiranydt) keresni, majd mivtén azt megta-
lalta, kéri a vezetst, hogy dllion meg. A sofér
a rendszer ajanlataibdl kivalasztia a szdms-
ra megfelelét és aktivdlia a tulajdonképpeni
beparkoldsi funkciét. A segitérendszer meg-
tervez egy Utkdzésmentes palyat a pillanat-
nyi helyszintél a parkolési pozicisig, majd
hosszanti és kereszfirdnytan szabdlyozva



megteszi ezt az utat. Ekézben a soférnek
a miveletet egy Gn. kiszolgdloelemmel (pl.
gomb)] folyamatosan feligyelni kell, igy a fo-
lyamatot barmikor megszakithatja. Ha aka-
dalyok, pl. gyalogos keril a megtervezett Gt
vonalra, akkor a jarmd magdétol megdll. Ezt
a folyamatot dbrazolja az 1. dbra.

Az automatikus beparkolési folya-
mat részproblémai

Egy automatikus parkold funkcidval ellétott
asszisztensrendszer koncepciondlis felépf-
tése a mar lefrt folyamatokbd! épil fel. A
kémyezetfelismerés a kémyezet reprezentd-
lasanak felépitését szolgdlia. Minden jelen-
t6s targyat (mint a beparkolds folyoman elé-
adéds potencidlis akaddlyt) nyilvantartésba
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kell venni, ha lehefséges magassaguk és fi-
pusuk szerint, pl. athajthaté vagy nem athait-
hat¢ akadalyok szerint csoportositani és a
helyi térképen, mint informdciskat elmenteni.
A targyak belsérendszer reprezentdcidja,
akar zért polygonfolyomat formajaban is
torténhet. Ehhez kapcsolédik még a szabad
parkoldhelyek keresése és osztdlyozdsa
is. Minden parkoléhelyhez legalabb egy
megfeleld parkpoziciét kell taldlni. Ahhoz,
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hogy a rendszernek a feladatmegoldashoz
szikséges megfelels ismeretekrdl, a jarm¢
komyezetének felépitésérsl egy helyi térkép
forméjaban adatok dlljanak rendelkezésre,
egy poziciémeghatdrozashoz van szikség.
A beparkoléshoz szikséges pdlya kiszamf-
tasa a helyi térkép adataira tamaszkodva
lehetséges (2. abra).

Ez a kiindul&si pozicistol a parkpozicisig ve-
zet, és itkdzésmentesnek kell lennie, valamint
egy sor mellékfeliételnek is meg kell felelnie.
Egy palya dbrazoldsa egyszerd geometriai
alakzatokkal, példaul egyenes vonalakkal
és korivekkel egyszery kiszamitést tesz le-
hetéve, és kilonssen kis parkoldhelyeknél
alkalmazhate, de &llé helyzetd kormanyzast
is feltételez. A pdalyakanyarok - amelyek
példaul polar-Spline-nal reprezentdlhatdk -
elénye, hogy haladds kézbeni kormanyzast
is lehetévé tesznek. Hatrényuk viszont, hogy
a jarml szamara szikséges oldaliranyu el-
helyezkedésnél hossziranyban tébb helyre
van szikség. Ez egy behatarolt kormanyzdsi
sebességet eredményez.
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A szamitogéppel segiteft tervezésben
[CAD) és a szamitdgépes grafikaban
spline-on szakaszosan parametrikus po-
linomokkal leirt gorbét értink (3. gbra).
A spline-okat azért hasznaljgk elészere-
tettel ezen a terileten, mert egyszer( és
interaktiv szerkesztést tesznek lehetévé,
pontossaguk, stabilitasuk és kanny il-
leszthetéségik révén igen komplex for-
ma&kat lehet veltk ol kézeliteni. A spline
angol szé (kiejtése: szpldin), és nevét
arrdl a rugalmasan haijlithaté vonalzs-
rél kapta, melyet hajéépiték és rajzolok
hasznaltak korabban.

Ahhoz, hogy a kiszamitott palyat meg le-
hessen tenni, a folyamatiranyftésnak van
a legnagyobb értelme. Ez koordindlia az
egész pdlya egyes részeinek Gtvonaldt és
kiszamolja t6bbek kézstt a szabalyozashoz
szikséges kitéréseket és nagysagukat. A
megteendd Utvonal ismeretében a kereszt-
szabdlyozas ennél a szabdlyozétechnikai
problémandl feloszthaté a kormdanyszeglet
egy elsiranyftasara és a kitérések eliminaci-
6janak szabdlyozasara.

A hosszanti szabdlyozds a mindenkor
eléirt sebesség betartasat szolgalia. Egy
palyarész végén, ha kormanyzdsi mans-
verrel kell megallni, garantalnia kell a le-
hets legnagyobb pontossagi megallast a
tavolsagszabalyozassal. Ha a tervezett és
a redlis kormanyzasi pont kézstt 10l nagy a
tavolsag, akkor hibdk Iépnek fel, amelyek
szabdlyozassal mar nem egyenlitheték ki.
Ezaltal pozicié- vagy széghiba alakul ki,
amelynek kévetkezménye itkozés is lehet.
A vezetd szédmdra leginkdbb hasznélhatd
egy un. felérendelt” folyamatszabdlyozds,
amely kézte és a tulajdonképpeni rendszer
kozott kozvetit, amely a végmeneteleket
koordindlja és egyszer( biztonsdgi funkci-
Okat is atvesz.
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Mikodési példak

A gyakorlati kiprobaléshoz és teszicélok-
hoz egy elekiromos iranyitdst sebesség-
valteval, fekkel/gazzal és kormannydl
ellatoft kisérleti jarmd allt rendelkezésre.
A kérnyezet felismerése céliabol két lé-
zerszkennert erésitettek a jarmg jobb ol-
daldra. Az dltala érzékelt sik a 4. dbrdn
lathats. Az 5. és a 6. &brén parkoldsi
példasorozatok lathatok. A sofér aktival-
ja a rendszert menet kézben (5/1. és 6/1.
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dbra). Ha egy megfelels nagysagi par-
kolohelyet taldlt, azt megmutatia a vezets-
nek és felszolitia megdllasra (5/2. és 6/2.
dbra). A sofér megdllitia a jarmivet és ki-
szall. Kezében a taviranyitoval csak egy
gombot tart lenyomva (5/3. és 6/3. dbra),
és a jarmy hossz- és keresztszabdlyozva
bedll a parkoléhelyre. A 6. &brén egy ot
szegély mellé parkolas van dabrazolva. lit
a rendelkezésre ¢llo parkolshely viszony-
lag hosszo, ezért nem dll6 helyzetd az

irényitas, hanem az folyamatos manéve-
rezéssel torténik. A 7. dbrdn egy bedllési
mandver van kiemelve hossziranyd parko-
|6ba, a 8. dbrdn lathatd a kézi vezérlés
keresztiranyu parkoléba.
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