EFOP 3.6.2.
IFFK 2018

Dr. Szalay Zsolt
Dr. Tihanyi Viktor
Nyerges Adam

Zalaegerszegi tesztpalyahoz kothetdé onvezetd jarmi
funkcidkhoz kapcsolddo kutatas-fejlesztési teruletek
bemutatasa

EFOP-3.6.2-16-2017-00002 SZECHENYI @

Eurdpai Unioé
Eurépai Szocidlis

2018.08.29. Wy e
QECHYP AT BEFEKTETES A JOVOBE |




EFOP 3.6.2. — IFFK2018

Celkitlzes, alap feladatcsomagok

A projekt els6dleges celja a jovoben meghatarozo jarmitechnologiak
(autondm jarmivek, e-mobilitas) tesztelési folyamatainak a kutatasa és a
Zalaegerszegen épuld tesztpalya miszaki tamogatasa az érintett

témaban

|.  Kozvetlen megvaldsitasi javaslatok kidolgozasa a
tesztpalya/tesztlaboratoriumok és kozuti teszt kornyezet
Kialakitasara, funkcionalitasara és a szolgaltatasi portfoliora
vonatkozoan

lI. Az I. pontban emlitett t¢mahoz kozvetlenul kapcsolddo
hattérkutatasok elvégzése

lll.  Alapozo6 kutatasok
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Résztvevo tagok
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Specialis esetek

= Kutatasi témak
=  Autonom jarmivek
balesetelemzése
= Kovetkezd lépések

= Meérbrendszer
_elokesz__ltese valos
jarmdvon

= Meréesi eredmenyek
analizise
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Erzékel6 réteg

= Kutatasi témak
= HD térképek autonom jarmualkalmazasi
kutatasai

= HD térképek tomoritési technikainak
kutatasa autonodm jarmifunkcidokhoz

= HD térkép alapu lokalizacio
= Térképfuzio lokalis szenzorokkal
= Objektum kovetés
= Aktualis
= HD térképek felmérése
= Publikaciok
= Térkép tamogatas tesztelées demo-ban
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Donteshozo, vegrehajto réteg

= Kutatasi temak
= Trajektoria tervezés kutatasa

= Jarmddinamikai tulajdonsagok
= Statikus és dinamikusan valtoz6 kornyezet

= Autoném jarmivek utvonalkovetési
modszereinek kutatasa

=  Autonom jarmivek hossz és keresztiranyu
szabalyozasanak kutatasa

= Aktuatorok kozvetlen szabalyozasa
= Aktualis
= Demo alkalmazas
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Rendszer

= Kutatasi témak
= Autonom jarmivek
redundans rendszerei
= Redundans tapellatas,
szenzorarchitektura, kontrol
és aktuatorok
= Autonom jarmlrendszerek
virtualis térben torténé
vizsgalatainak kutatasa (ViL
szimulaciok)
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Kommunikacio

= Kutatasi témak
=  Autondm jarmivek
kibersérulékenységének kutatasa

= Kommu_nikécic')s_ rendszer
anomaliadetekciok kutatasa

= Személyes adatok mesterséges
intelligencia alapu védelmének
kutatasa

=  Aktualis
= Felvételek készitése, kiértékelése

= Demo alkalmazas, mobiltelefon
applikacié




EFOP 3.6.2. — IFFK2018

Labor — szimulacios - tesztpalya teszteles

=  Aktualis feladatok
= Autondm jarmi
tesztek kutatasa
= Kovetkezo lépések

= Koncepciok
reszletes
Kidolgozasa

Forgalom
szimulacids
szoftver I‘:l

% | csak alacsonyabb
20 | automaltizaltsagi
el & | szintekhez!

Mozgo objektumok
= | és zavarasok

Lokalizacié

Jarmiivén ”
. Virtudlis objektumok,

kivil fut

szenzor modell
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El6 demonstracios bemutatora is alkalmas autoném jarmi
funkcionalitasok kidolgozasa

» ,Valet Parking” funkcié
» Traffic Jam Pilot” funkcio
» ,Platooning” funkcié
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HW ARCHITEKTURA
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