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Az autoipar, kKutatas es fejlesztes
szempontjabdl az:

elektromos es onvezeto autok
megjelenesevel

napjainkban robbanasszeri valtozasokon megy
keresztul.

Az onvezetés nem csak fejléodes, hanem maga
a forradalom.




A vilag els6 autodja, Karl Benz, 1886
(haromkerek(, 0.59 KW, max. sebessége: 16 km/h km/o6ra)
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ONVEZETO AUTONAK NINCS KORMANYA
és NINCSENEK PEDALOK, ember nélkiil is
kozlekedhet!

Az autonom onvezetd robot autok fejlesztese a:

kozuti kozlekedeés biztonsaga szempontjabol
idOszerd.

Az autondm onvezeto robot auto elonyel koze
tartozik, hogy az emberi tevekenyseég
kikuszoboléseével elkerulhetoek az emberi

hibak, igy jelentosen csokkentheto a kozuti
balesetek szama.




https://eu.udacity.com/course/self-driving-car-engineer-nanodegree--nd013

Self-driving cars are set to revolutionize the way we
live. This is transformational technology, on the
cutting-edge of robotics, machine learning, software
engineering, and mechanical engineering. In this
program, you'll learn the skills and techniques used
by self-driving car teams at the most advanced

technology companies in the world.
(W ubAcCITY

Self-Driving Car Engineer —



Napjainkban  vilagszerte  evente1.200.000
ember vesziti éltet kozlekedési balesetben.

Jelenleg
100.000 km-kent

tortenik egy kozlekedesi baleset, az onjaro autok
hasznalatakor ez az erték majd le fog csokkenni
10.000.000 (tizmillio) km.-re.

Ez azt jelenti, hogy minden évben
megmentunk egymillio emberéletet!




A féktavolsag szamitasanal a gépkocsi vezetdjének reakcio ideje (j6zan
allapotban: 0.8 s! Ez 120 km/6ra haladasi sebességnél: 0.8x120/3.6 =
26.666 m

*Odredivanje zaustavnog puta putnickog vozila

*Pri brzini od 93 km/h, a u datim uslovima zaustavni put putnickog vozila pri
efektivnom kocCenju iznosi:

. S,=(t,+t,+0.5%t;)*"V+(V-0.5%t;*b)?/b

. S,=79m

.gde je:

. t,=0.8 s - vreme reagovanja vozaca,

. t,=0.05 s - vreme zakasnjenja mehanizma za kocCenje,

. t,=0.22 s - vreme porasta usporenja pri kocenju.

. b= 6 m/s? - usporenje pri ko¢enju na vlazom asfaltnom kolovozu.

A szenzorok reakcioidejének nagysagrendje: ms!




Az autondm onvezetO0 robot auto (self-driving
car, robotic car) a kozuti forgalomban:

emberi beavatkozas nelkul képes kozlekedni,
érzekeli es értekeli a kornyezetet,

digitalis technologiak segitsegével utkozes-
mentesen iranyitja, navigalja onmagat.




Egyarant alkalmazhatok:

szemelyszallitas (auto, taxi, autobusz)
és

teherszallitas (teherautd) eseteben is.

Meghajtasuk elektromos, igy a benzin es dizel
motoros autok gyors értékcsokkenesével kell

szembenéznunk.




Autondm onvezetd autok kutatasa es
fejlesztese, a:
robotkutatasi es fejlesztési eredmeények
felhasznalasaval
es
alkalmazasaval
a 90-es evekben Japanban kezdodott.




1996-ban reszt vettem Kauai (Hawaii) szigeten
megrendezett tudomanyos konferencian, ahol
Japan vezeto robotkutatoi — Toshio Fukuda -
bejelentették, hogy Japanban

a robotkutatok elkezdik az

onvezeto autok fejlesztéset.

Gyula Mester
Design of the Optimum Number of Membership
Functions in Neuro-Fuzzy Control Systems
ETFA'96, IEEE International Conference on
Emerging Technologies and Factory Automation
Kauai, Hawaii, USA, 1996.
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Intelligens Rendszerek
Szegedi Tudomanyegyetem
166 oldal

Szeged, 2001.

Intelligens gépjarmu-autopalya
rendszer.




Gyula Mester, Intelligent Mobile Robot Motion Control in Unstructured
Environments, Acta Polytechnica Hungarica, Journal of Applied Sciences,
Vol. 7, Issue No. 4, ISSN 1785-8860, pp. 153-165, Budapest, Hungary, 2010.
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Strategy of autonomous wheeled mobile robot motion control in
unstructured environments

While the mobile robot is moving it is important to compromise between:

- avoiding the obstacles and

- moving towards the target position.
With obstacles present in the unknown environment, the mobile robot reacts
based on both the sensed information of the obstacles and the relative
position of the target. In moving towards the target and avoiding obstacles, the
mobile robot changes its:

- orientation and

- velocity.
Fuzzy-logic-based control is applied to realize a mobile robot motion in an
unknown environment with obstacles.
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The rule-base for mobile robot fuzzy control are:

R1:
R2:
R3:
R4:
R5:
R6:
R7:
R8:
RO9:

If 82 is right and [3 is slopedleft then Aw is turn-right

If 82 is left and 3 is slopedright then Aw is turn-left

If p is near and | is far and 61 is left and (3 is slopedleft then Aw is turn-right
If p is near and | is far and 61 is right and (3 is slopedright then Aw is turn-left
If 62 is targetdirection and 3 is flat then Aw is zero

If p is far and 62 is targetdirection and [ is flat then Aw is zero

If p is near and | is far then velocity is low

If p is far and | is far then velocity is high

If p is far and | is near then velocity is low.

In the present implementation of the fuzzy controller the Center of Area method

of defuzzification is used.
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Sun SPOT based remote control of wheeled mobile robots

Sun SPOT-s (Small Programmable Object Technology) have been
used to created remote control over a Khepera® mobile robot

Sun SPOT
Fres Range

Sun SPOT
Basa Statlon

Remote control experiment




Antonio Paolillo; Andrea Cherubini; Francois Keith;
Abderrahmane Kheddar; Marilena Vendittelli

Toward Autonomous Car Driving by a Humanoid
Robot - A Sensor-Based Framework

path

left lane border
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Fig. 1. Top view of the car with relevant variables.




Onvezet6 autok elterjedésével az egyéni tulajdon
szerepe hatterbe szorul és a
kozossegi autok (car sharing),
az
auto megosztas
hasznalata mindinkabb teret hodit.




Az autonom, onvezet0 auto kutatasan,
fejlesztésen, egymastol fuggetlenul tobb cég, igy a:
Google, Waymo
Tesla Motors,
Nissan,
Toyota,
Volkswagen/Audi,
Mercedes-Benz,
Delphi Automotive es a
Bosch
Is dolgozik.




Waymo - formerly the Google self-driving car project—stands
for a new way forward in mobility.

Waymo is a self-driving technology development company. It is
a subsidiary of Google's parent company, Alphabet Inc.

Impressions of Waymo Vehicles in Chandler and Mountain View




Az automatizaltsag szintjel

SAE (Society of Automotive Engineers, USA)

International

Founded1905, Members: 138000
Key people: Henry Ford, Thomas Edison ...

https://www.sae.org/

2014-ben, az automatizaltsag tekintetében, szabvany
formajaban meghatarozta az autonédm onvezeto robot
autok szintjeit.

Attekintjik tehat az automata jarm(ivezet6 rendszer
szabvany 6 szintjet:




Gépjarmuivezeto felugyeli a kozlekedeési
kornyezetet.

0. szint - Level 0, No Automation:

a hagyomanyos auto teljes mertekben emberi
iranyitas alatt all,

nincs automatizaltsag,

vezetesi kornyezetet az ember figyeli.

57. ETRAN Konferencija3 — Zlatibor, 03-06. jun 2013, Prof dr Petar B. Petrovi¢, Maginski fakultet u Beogradu



1. szint - Level 1, hands on, Drive Assistance:
az auto teljes mertékben emberi iranyitas alatt all,
autovezetés tamogatasa kormanyzas vagy
fekezes/ gyorsulas esetében, vezetési kornyezetet
az ember figyeli.

2. szint - Level 2, hands off, Partial Automation:
az auto teljes mertékben emberi iranyitas alatt all,
reszleges automatizaltsag, az autovezetés-
tamogato rendszer a kormanyzasi es a fekezesi/
gyorsitasi muveleteket egyszerre atveheti, vezetési
kornyezetet az ember figyeli.

XIl. IFFK-KONFERENCIA Budapest



Az automatizalt rendszer felugyeli a
kozlekedési kornyezetet.

3. szint - Level 3, eyes off, Conditional Automation:
felteteles automatizaltsag, az autot teljes meértekben
ember iranyitja, az autovezetés-tamogato rendszer a
kormanyzasi es fekezési/gyorsitasi muveleteket
egyszerre atveheti, a vezetesi kornyezetet az automata
rendszer figyeli.

4. szint - Level 4, mind off, High Automation:
magas szintu automatizaltsag, az automata
autovezeto-rendszer iranyitja az osszes dinamikus
vezetési muveleteket, a vezetesi kornyezetet az
automata rendszer figyeli.




5. szint - Level 5, steering wheel optional, Full
Automation:

teljes automatizaltsag,

az automata autdovezeto-rendszer folyamatosan
iranyitja az osszes dinamikus vezetesi muiveleteket,

a vezetesi kornyezetet az automata rendszer figyeli,
az auto ember nélkul is kozlekedhet.




Elektromos autok

A vilagon legnagyobb szamban értékesitett elektromos
auto a Nissan Leaf, 2010 decemberében jelent meg,
a mai napig csaknem 300 ezer auto talalt gazdara.

@ Nissan




@ Nissan

Nissan Leaf elektromos auté (2018-as modell), hatétav: 378 km.
https://www.nissanusa.com/venhicles/electric-cars/leaf.ntml




E-PEDAL ES A PROPILOT

E-PEDAL

Gyorsitas, fekezes és teljes megallas egyetlen
pedallal. Igen!

Az egyszerlen hasznalhato e-pedal nem csak az
uj Nissan LEAF eletében meghatarozo.

A Nissan e-pedaljaval egyetlen folyamatos
mozdulattal gyorsithat, lassithat és fékezhet.

Egyszerl, szorakoztato es még teljesebb vezérlest

biztosit.
https://www.nissan.hu/jarmuvek/uj/leaf.html




Csak fel kell engedni a gyorsitopedalt az
automatikus visszataplalo fekezeéshez és ismet
lenyomni az aktualis sebessegenek megfelell
gyorsitashoz.

Szorakoztato igy vezetni, és jobb iranyithatosagot
tesz lehetove emelkedon, lejton és szeles uton.

Ezen kivul természetesen ott van a fek pedal, a
hirtelen fekezesekhez.




PROPILOT
A SEGITSEG, AMIKOR SZUKSEGE VAN RA!

A Nissan ProPILOT mindent egyszerlibbée tesz, a
forgalmi dugok kezeléesét6l az autopalyan tartott
kovetesi tavolsagig.

Aktivalnato a Nissan ProPILOT rendszer és az:

* a savon belul tartja az autot,

« gondoskodik a vakfoltokral,

* gyorsit,

e Jlassit,

« akar megallitja az autot a dugokban es
egysavos utakon is.




PROPILOT PARK

Felejtse el a parkolast, és hagyja, hogy a
ProPILOT Park elvégezze On helyett az egészet.
Nem kell hasznalnia a kezét vagy a labat, csak
doljon hatra, és élvezze a latvanyt. A parkolast
csak néznie kell az uj Nissan LEAF-ben.

A Nissan ProPILOT Park funkcioval az uj Nissan
LEAF-je magatol fog parkolni. Méghozza kivaloan.




A Nissan Intelligent Mobility atalakitja a
kapcsolatat az autojaval.

Képzeljen el egy olyan autot, amelynek csak
egyetlen pedalja van a gyorsitashoz, a
lassitashoz es a megélléshoz tokeletesen
parkol sajat magatdl, és segit Ont megvédeni
az On korul felbukkand kockazatoktol.

A Nissan Intelligent Mobility funkcidk széles
skalajaval az uj Nissan LEAF a normal
vezetest szenzacids utazassa formalja.




Az Uj Nissan Leaf ot csillagos biztonsagi
értékelést kapott

Az uj Nissan LEAF a legmagasabb, 6t csillagos
ertekelést kapta az Europai Uj Auto Ertékelo
Programtol (Euro NCAP).

\“ *;f"_" J' 7
BLUEBOO

INNOVATION
AWARDS

WINNER

WORLD CAR AWARDS
2018 WORLD GREEN CAR




Ez az eredmény az Uuj Nissan LEAF Uj biztonsagi
funkcidinak kdoszonheto. Ezek kodzé tartozik a
vezetestamogato rendszer, amely olyan
technologiakat hasznal, mint a kamera és a
radar, hogy olyan elonyoket biztositson, mint a
gyalogosfelismereés.

Ezek a technologiak a Nissan elismert ProPILOT
rendszerének alapjat kepezik a biztonsagosabb
vezetés eérdekeben.




FOLYAMATOSAN BOVULO NYILVANOS
TOLTOINFRASTRUKTURA

Charging Station
nnnnn

e ———

Még soha nem volt gyorsabb és egyszerlbb az Uj
Nissan LEAF feltdltése utkdzben.

Mar most is van tobb ezer CHAdeMO-

1L 4

gyorstoltopont, 2-es szintlu toltoallomas és
mindennap egyre tdbbet épitenek.
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Magyarorszagi CHAdeMO -gyorstoltopont, 2-es szintl toltdallomas terkepe.




GYORS TOLTES UTKOZBEN

Gyors toltés 20%-tol 80%-ig kb. 60 perc alatt.

Csatlakozhat gyors toltéallomasokhoz a CHAdeMO-
kabellel, és akar 80% toltést is elérhet 60 perc alatt.

Charging your Nissan LEAF using public charging
stations is fast and easy. There will be
approximately 2,000 CHAdeMO Fast Charging
points and over 30,000 level 2 stations and
counting by 2017 in the U.S.




Jaguar |I-Pace — 2018. 2018.06.15.




Bosch e.go Life— 120.000 el6fizetés. @Bosch
Vehicle length, width, height : 3,348; 1700; 1567 mm. Battery Capacity:
14.9 kWh; 17.9 kWh; 23.9 kWh, electric range: 121 km, 142 km, 184 km
Price (Battery included) starting from € 15,900 Seats: 4




|

Opel GT X Experimental @Opel

Tisztan elektromos meghajtasu koncepcio, 50 kWh-s litium-ion akkumulator, Level 3-as

onvezetés, 500 km hatotav, lenght: 4,063 mm, width: 1,830 mm; height: 1,528 mm
https://villanyautosok.hu/2018/08/23/tisztan-elektromos-koncepciot-mutatott-be-az-opel/




Az elektromos autok vilagmeretu elterjedeset
kulonféle tényezok:

« az akkumulator-technologiak fejlettsége,

e ajarmutoltési infrastruktura és

» a bevezetett allami kedvezmenyek
hatarozzak meg.

2013-ban egy japan taxivallalat, hagyomanyos
taxikbal allo flottajat, elektromos Nissan Leaf-re
cserelte.

A Nissan szerint ez volt az elektromos taxik
globalis forradalmanak elsé lépése.




Ma a Nissan elektromos autoi ot kontinens 26
orszagaban és 113 varosaban teljesitenek taxikent
szolgalatot.

Akar Budapesten is lehetoség van a GreenTaxi
szolgaltatasait igénybe venni, melynek flottajaban
Kizarolag elektromos Nissan Leaf-ek talalhatoak
(telefonszamuk:+3674000000, e-mail cimuk:
info@greentaxi.hu,
taxirendelés:
taxirendeles@greentaxi.hu).

Az Obudai Egyetem oktatdsi célra egy Nissan
Leaf-et vasarolt.




Nissan Leaf elekiromos Greenlaxi Budapest.

100%-ban elektromos,
kornyezetkimeld jarmuvek







Toyota Prius

A Toyota az elsO benzin-elektromos hibrid

személyauto, a Prius sorozatgyartasat 1997-ben
inditotta el.

Az elektromos autok elofutaranak tekinthet6 plug-
In, azaz a haldzatrdl tolthetdé benzin-elektromos
hibrid jarmuvek is egyre jobban terjednek.




Az elektromos autok elterjedése nem kepzelheto
el surd toltohaldzat nelkul, mely teruleten
oriasberuhazasok indultak Eurépa-szerte.

Norvégiaban az elektromos autok mentesulnek a
25 szazalékos forgalmi ado aldl, a
toltoallomasokon pedig ingyenes az akkufeltoltes,
2025-ben betiltjak az uj gyartasu benzin- es
dizelUzemu autok arusitasat.

Az elektromos autokhoz Eurdépaban szazezer
toltéhely van (1300 gyorstoltd).

A kovetkezo6 abran attekinthetjuk Magyarorszag
elektromos toltohalozatat.
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Hatotav
A hatotavot (driving range) szamos tenyez0
befolyasolja:
haladasi sebesseq,
legkondicionalo berendezes hasznalata,

kuls6 homerseklet (igy telen a hatotav akar a
felére is csokkenhet).




Ko6zG6ssegi autok, autdo megosztas

Az elektromos es onvezet0 autok elterjedesevel, a
kOzlekedes szolgaltatas jellegl lesz (Transport-
as-a-Service (Taal)).

Az auto tulajdonosokbol bérlok lesznek, a sajat
tulajdonu autok szama drasztikusan csokkenthet
(The End of Individual Car Ownership!).

A kovetkez6 abra (Data: US Department of
Transportation, RethinkX) szerint 2025-re johet el
a fordulopont, amikor mar tobb kilometert tesznek
meg az emberek megosztott jarmivekkel, mint
sajat autojukkal.




Kozossegi autok, auto megosztas terhoditasa, forras:

Forecast replacement of cars by "transportation-as-a service" in US

B self-owned vehicles W shared autonmo

B [\




K6zossegi autok, auté megosztas




Ha az okostelefonunkra letoltjuk es feltelepitjuk a
kovetkez6 10S-es vagy Androidos alkalmazast:

GreenGo

GreenGo e-Carsharing
e-Carsharing service in Budapest

elernetjuk Budapest elsO e-Carsharing
szolgaltatasat es nap 24 orajaban berelhetunk

elektromos autot.

A szolgaltatas flottaja Volkswagen e-Upokbal all.




Kezdothet a regisztracio: login ney, jelszo, e-mail
cim.

Regiszralni a weboldalukon keresztul lehetséges.

Ehhez:

- egy evnel regebben szerzett ervényes
jogositvanyra,

- szemelyes adatokra és

- bankkartyara lesz szukseg.




Miutan megadtuk a szukseges adatokat, a
bankkartyat terhelik regisztracios dijjal, amiert
cserebe 30 perc bonuszvezetest adnak.

Ezutan, a belvarosi GreenGo irodaban:

VIl. Rumbach Sebestyen u. 15.
személyesen is bemutatjuk az okmanyokat es
alairjuk a szerzodest.




GreenGo budapesti autobérlés elektromos autdinak elérhetd Uresen parkolo
pozicidja
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Benzin és dizelmotoros autok gyors ertekcsokkenése

Az elektromos onvezeto autok alacsony
karbantartasi es uzemanyagi koltsége, az auto
osztas terhoditasa eés a hagyomanyos autok
draga uzemeltetése a benzin és dizelmotoros
autok gyors ertéekcsokkenését eredmenyezi.

A hagyomanyos autokat, sokkal kevesebbet,

leginkabb a ritkan lakott, videéki teruleteken fogjak
hasznalni.




AUTONOM ONVEZETO AUTOK 2018

A 2017-es Tokioi Autokiallitason bemutatkozott a Nissan IMx -
elektromos €s teljesen onvezetd crossover tanulmanyauto, mely tobb
mint 600 kilométeres hatdtavot (driving range) kinal.  © Nissan




Nissan |IMx elektromos 6nvezetd tanulmanyauto belso
tere.
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Az innovativ tanulmany bepillantast enged a
’Nissan Intelligent Mobility’ jovOokepebe, mely a
Nissan valasza az autok meghajtasaval,
vezetesével és tarsadalmi integraciojaval
kapcsolatos kérdesekre, hogy kényelmesebb és
élvezetesebb vezetesi elmenyt nyujtson.

A Nissan célja, hogy a Nissan Intelligent Mobility-n
keresztul rovid és hosszu tavon is megvaltoztassa
az autok es az emberek kommunikaciojat, illetve
azt, ahogyan az autok tarsadalmunk eletébe
illeszkednek.




Az IMx muszaki szolgaltatasainak kozpontja a
ProPILOT jovObeni valtozata, mely teljesen
autonom mukodest tesz lehetove.

Ha a ProPILOT vezetési mod van kivalasztva, a
rendszer behuzza a kormanyt a miszerfalba és
minden ulést hatra dont, igy tobb hely all a vezeto
rendelkezéseére és a jarmu utasai is teljes
nyugalomban élvezhetik az utazast.

Ha a manualis mod kerul kivalasztasra, a jarmu
eredeti helyzetébe allitja vissza a kormanykereket
és az uleseket, zokkenOmentesen visszaadva az
iranyitast a vezetonek.




Nissan IMx elektromos 6nvezeto tanulmanyautdo meghajtasa




A Nissan IMx zero ket elektromotoros, négykerék
meghajtasu tanulmanyauté a Nissan uj maximalis
hatéekonysagot kinalo EV-platformjara epul.

A platform lehet6ve teszi a teljesen sik
padlokialakitast, melynek eredménye a tagas
utaster €s a nagyszerl menetdinamika.

Az alacsony tomegkozeppontnak koszonheto

nagyszerl kezelhetoseg pedig teljesen uj karaktert
ad a crossover autonak.

https://newsroom.nissan-europe.com/eu/en-gb/models/nissan-ids-
concept/0/videos




2017 november masodik feléeben mutattak be a

Tesla Roadster 2 onvezet6 autét, 2020-as modell.
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https://www.tesla.com/roadster/




A Tesla Roadster harom elektromos (egy
elektromotor elol, ketté pedig hatul helyezkedik el),

negykerekmeghajtasu onvezeto auto.

Fontosabb adatai:

akkumulatora: 200 kWh,

hatotavja: 999 km,

gyorsulasa: 0 — 60 meérfold/nh-ra: 1.9 s,
vegsebessege: 402 km/h.




Tesla (https://www.tesla.com) elektromos, félig
onvezetd (savtartd automatika, veszféekezo
rendszer) aramvonalas kamionjat 2017 november

masodik felében mutattak be.

Az akkumulatorokat a vezetoulés alatt
helyeztek el, a kamion hatso kerekeit pedig

osszesen negy villanymotor hajtja meg.
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Autondm Onvezeto autok engedelyezése a kozuti

forgalomban

A vilagon jelenleg nagyszamu jogasz, kutato,
informatikus és mernok dolgozik az autonom
onvezetd autok biztonsagos kozuti
kOozlekedésenek jogszabalyi hatteren.

Az Europai Bizottsag 2015. oktober 19-en
letrenozta a GEAR 2030 onvezet6 jarmUvekkel
foglalkozo forumot.

Az ENSZ EGB WP.29 (WP.29 Vilagforum - World
Forum for Harmonisation of Vehicle Regulations)
munkacsoportja is foglalkozik az onvezetd autok

kozuti kozlekedes biztonsaganak témakorevel.
|




2018-16l autondm onvezetd autok is
kozlekedhetnek Kaliforniaban, dontottek az
lletekes kaliforniai hatésagok.

Az Uj szabalyozas nem koti “a gepjarmu
vezetouléesen jelen [évo szemely kotelezo fizikal
jelenlétéehez” a forgalmi engedely kiadasat, csupan
annyit ir elo, hogy

“felugyelni kell az onallo technoldgia mikodeéseét”.

A kaliforniai gepjarmuhivatal kozleményben
szogezte le:

- az Uuj szabalyozas célja, hogy “ne akadalyozza
foloslegesen a technologiai fejlodest”.




Zalaegerszeqi tesztpalya

Az onvezetd autok kozuti kozlekedes biztonsagat
Magyarorszagon a Zalaegerszegi tesztpalyan
vizsgaljak:

A tesztpalya koncepciodterve




Zalaegerszeqi tesztpalya

A zalaegerszegi tesztpalya tervezett moduljai a
kovetkezOk: Smart City zona mesterseges ipari,
lakGovezeti és irodai kornyezettel, dinamikus
felulet, fékfelulet, kezelhetosegi palya (alacsony
sebesség), kezelhetbsegi palya (nagy sebesséq),
orszagut, nagysebessegu oval, off-road, lejtok,
emelkedOk, rossz utak.

5G lefedettseg lesz biztositva a probapalya teljes
teruletén.




Az autoipar az autonom onvezeto auto
koncepcidjara osszpontositott, de amikor
Kiterjeszti a kategoriat a kozlekedes minden
formajara és az autonom iranyitasra, a kihivas
sokkal nagyobb, mint az atlagos auto
automatizalasa.

Minél automatizaltabba valik a jarmu, annal tobb
elektronikat igenyel!

Az Uber utazasmegoszto ceg is autonom szallitasi
jarmuveket fontolgat.
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Elon Musk (1971)

Signature

CEO, Lead Designer of
SpaceX

CEOQO of Tesla, Inc.
CEO of Neuralink

Az autondm kozlekedési rendszerek a balesetek
leggyakoribb tényezojét is megszuntetik — az
emberi hibat / human error.




A kozlekedési forradalom:
sokkal tobb, mint az onvezeto
autok

Az autonom onvezeto robot autd eldontotte a
technoldgia élvonalaba vezeto autoipart - egy
olyan iparagat, amely hirhedten lassan valtozik.

Az autonom auto technoldgia-katalizator lett, mivel
sok teruleten innovaciot igenyel, kezdve a
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mesterséges intelligenciaig.




Osszegezés

A kozlemény autonom onvezeto robot autok
korszerl temakorevel foglalkozik.

Az autonom onvezeto auto kozuti forgalomban
emberi beavatkozas nelkul képes kozlekedni,
érzekeli es ertekeli a kornyezetet.

Attekintettik az automata jarmlvezetd rendszer 5
szintjet, az elektromos autokat, kozosseqgi -
megosztott autokat, a hagyomanyos autok
értékcsokkeneset.

Kulon kitertunk az autondm onvezeto autok
engedélyezesere a kozuti forgalomban és a
Zalaeqgerszeqi tesztpalya bemutatasara.
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Gyula Mester: Future of Autonomous Robotic Self-Driving Cars




Prof. Dr. Gyula Mester, D. Sci., Full Professor, Academician
Obuda University, Doctoral School of Safety and Security Sciences, Budapest, Hungary

Keynote Title: "Future of Autonomous Robotic Self-Driving Cars"

Bio: Dr. Mester studied at University of Belgrade 1964-1970 and received his D. Sci. Degree in
Engineering from the University of Novi Sad in 1977. Gyula Mester works/worked at 3 Universities and 2 Doctoral Schools in
2 countries: University of Szeged, Faculty of Engineering, Faculty of Sciences and Informatics, Doctoral School of Applied
Informatics, Szeged, Hungary, Obuda University, Doctoral School of Safety and Security Sciences, Budapest, Hungary,
University of Novi Sad, Mihajlo Pupin Technical Faculty, Zrenjanin, Yugoslavia/Serbia. In the period of 1997 - 2000 he was
the head of the Neuro-Fuzzy-Genetic Intelligent Control Research Center, ERUDIT node, in Subotica, Yugoslavia.
His professional activities contain different fields of robotics and engineering: cloud robotics, self-driving cars, unmanned
autonomous systems, unmanned aerial vehicles, autonomous quadrotors, smart cities, soft computing techniques, fuzzy
logic control, sensor-based remote control, humanoid robotics, autonomous wheeled mobile robots, micro- and nanorobots,
rigid-link flexible-joints industrial robots, scientometrics, academic ranking of world universities.
Gyula Mester is a member in the Editorial Boards/Associate Editorship of 16 and invited reviewer for 22 scientific journals.
Gyula Mester was also an invited reviewer of 15 proceedings of scientific conferences.
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