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Beavatkozo szervekre iranyulo feladatok - példak

Kormanyszervo fejlesztés:

« DC motor alapu kormanyszervo fejlesztése kisméretli modellauton valo
alkalmazasra.

« BLDC motor alapu hajtomu nélkili kormanyszervo fejlesztés 1:4
méretaranyu modelljarmihoz.

« Léeptetomotor alkalmazasa modelljarmd kormanyzasanak megvalositasara.

Jarmihajtas:

« DC motor alapu preciz hajtas kis sebesséegli belteri jarmimodelleken valo
alkalmazasra.

« BLDC (PMS) motor alapu hajtas kis méretl jarmivek mozgatasara
(differencialis hajtas, 4-kerék hajtas).

Linearis hajtas:
« DC motor alapu preciz linearis aktuator fejlesztése pl. munkahenger
mUikodtetésere

Magneses lebegés:
« Magneses csapagyat alkalmazo BLDC (forgo és/vagy linearis) motormodell
fejlesztese.



»Ball & Plate” kisérlet

Feladat:

o A golyo helyzetéenek
szabalyozasa - egy helyben
tartasa, palyan mozgatasa.

Pozicio-érzékelés: rezisztiv érintépanel

‘5|

Alkalmazando eszkozok:

* 10.4” 4-vezetékes rezisztiv touch-panel

« Léptetomotorral megvalositott linearis
hajtas

« STM32 ARM Cortex M4 mikrovezerlo
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Differencialis hajtasu kisméretl robotkocsi fejlesztése

Alkalmazandoé eszkozok:

o [*Vb:
O [-Vba

TSR 1-2450

DRV8871mcbpo NUCLEO-F401RE +Vin
VDIG

W N VBAT ADC GND

ouT1l +Vout|
ouT2 DCML_IN2

PGND

31
2
3

VeeIN
uartRx  XBee

DCML_RSA

uARTTX  (33V)
GND

DRV8871mcbpo
VDIG

M VBAT DCML_IN1

= . DCML IN2
e

Aluminium muszerdoboz

2 Pololu attételes DC motor

2 Pololu kerék, 1 bolygokerék

2 DC motorvezerlo

STM32 ARM Cortex M4 mikrovezeérlo
Vezeték nélkiili kommunikacios egység



Differencialis hajtasu inverz inga elvid robotjarmu fejlesztése

Hasonlo az el6z6hoz, csak:

« fliggoleges instabil egyensulyi helyzetbe forditva
mukodtetjuk,

 nincs 3. kerék,

« folyamatosan egyensulyozni kell, ekozben megvalositani
a valamilyen palyan valé haladast.

Alkalmazas:

« Palyahoz nem kotott, gyors mozgasu,
szamitogéppel tetszoleges palyan
iranyithato ,,gyalogos fantom” kialakitasa
autonom jarmlives tesztekhez.

Verziok:

 Kis méreti beltéri modell DC motorokkal.

« Kultéri GNSS-RTK vezérlési 1:1
méretaranyu eszkoz BLDC motorokkal.




»Mecanum wheel” alapu robotkocsi fejlesztése

‘ 208.4

@6%

y1=45°

g

Alkalmazandoé eszkozok:

« 1 aluminium jarm(ivaz

4 Mecanum Wheel

4 DC motor meghajtoval

STM32 ARM Cortex M4 mikrovezérlo
Wireless kommunikacios egység (WLAN)
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Ultrahang alapu beltéri pozicionald rendszer

T3 (0,e,f)

Infrastruktura:
o 4 téglalap alakban
o sikban elhelyezett 25
kHz-es ultrahang ado.
o 868 MHz ISM savban
mUkodo szinkronizalo
b s RF jelado

Ti000).

Jarmulegység:

o 25 kHz-es keskeny savban érzekeny MEMS mikrofon.

« Jelfeldolgozo elektronika
(erosito-szliro-egyeniranyito-komparator)

e 868 MHz-es RF vevo

o Feldolgozd mikroszamitogep - HW és SW fejlesztés

Feladat:

aoy * Jarmlegyseg hardver és szoftver fejlesztese.
%OD% e Modelljarmi pozicionalas megvalositasa.




Modelljarmiben alkalmazhaté optikai elvi
tavolsagmérd/akadalydetektalé érzékeld

Az alapelv:
o Optikai - lézer - TOF (Time of Flight)
o Lényegében 1-csatornas LIDAR

Az érzékelo:

o ST VL6180, VL530 integralt
aramkorok

o 32-bites mikroszamitogep

e CAN kommunikacios interfész

Feladat:

o HW: jarmure elhelyezheto6 egyseg

e SW: méro- és kommunikacios
program




akadélzdetektélés cél‘léra

Modelljarmiben alkalmazhato fedélzeti kamera sav- és

Eszkozok:
e NVIDIA Jetson Nano modul
e Raspberry Pl kamera modul

Feladat:

o Modelljarmi elején elhelyezett
kamera HW kialakitasa

« Keépfeldolgozasi eljarasok sav- es
akadalydetektalasra

o Kommunikacion alapulo adatkozles
a fedélzeti szamitogéppel




1:5 méretaranyu 4-kerék meghajtasu elektromos
jarmimodell

« PMS motor alapu
fuggetlen 4-kerék
hajtas (kerékagy
motorok)

« Kormanyszervo

« CAN halozaton
alapulo elosztott
iranyitasi rendszer

* LiPo akkumulator,
energia-
menedzsment

« Hajtas / kormanyzas
megvalositasa 4 kerék
vezeérlésevel

* |Inercialis erzékelok
(IMU) GPS-szel

e Vezeték nélkili
kommunikacio

* Pozicionalas, navigacio

« Magas szintd iranyitas

« Palyakovetés, specialis
manoverek

SIA
B/ 10



Mélységi kamera alkalmazasa robotkocsik pozicionalasara

Intel RealSense mélységi kamera o Szintér feltérképezés

« Utkeresés
« Akadalydetektalas
 Pontos pozicio-meghatarozas

 Dokkolas, preciz manoverek.

B/ 1



Jarmi kornyezetérzékelés alapfeladatainak megvaldsitasa
L

Kornyezetérzékelo szenzorok: Feladatok:

o Ut-, Utszél-, sav-
detektalas
o Kornyezeti jarmuivek
(allo-mozgo)
detektalasa
Akadalydetektalas
Gyalogosok detektalasa
Kozuti jelzések, tablak
detektalasa,

Lézeres tavolsagmérésen
alapulo eszkozok
Ultrahangos tavolsagmeresen
alapulo eszkozok
Kamerak

LIDAR

Radar szenzorok

Nissan Leaf
elektromos gépkocsi

12



Jarmu kdrnyezetérzékelés

mesterséges intelligencia madszerekkel

Jarmufedélzeten is Feladatok:

alkalmazhato platformok: . Kép alapt szintér-, objektum detektalas

o Objektum felismerés

 Valos idejli (jarmifedélzeti) alkalmazas

« Meglevo (open source) peldak alkalmazasa
o Tanitomintak gyljtése

* Intel Movidius neural
compute stick

 NVIDIA Jetson Nano

* NVIDIA Jetson Xavier .« Tanitasi modszerek alkalmazasa




Jarmd pozicio és mozgasallapot meghatarozasa

Nissan Leaf elektromosigépkocsi Feladatok:

e Az RTK alapu pozicionalas
pontossaganak tesztelése.

* Inercialis szenzorokkal kiegészitett
“rover” modul tervezése.

 Biztonsagos és megbizhatd
bazisallomas — rover kapcsolat
megvaldsitasa: digitalis
kommunikacids haldzat.

e Szenzorfuzids algoritmusok
fejlesztése a pozicionalas

RTK korrekcio:
°a FOMI valds idejli RTK szolgaltatasa utJan

Sy emvenny, Qil@E] gty pontossaganak és
| T megbizhatdsaganak javitasara.
* “Low-cost” RTK rendszer kialakitasa: a svdjci * Ajarmd helyzetének és
uBlox cég M8P jelli nagy pontossagu GNSS mozgdasallapotdnak pontos
moduljai felhasznalasaval — 2.5 cm kordli meghatarozasara szolgald

zicionalasi pontossa i ' :
pozicionalasi pontossag algoritmusok fejlesztése.
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Autondm jarmdiranyitasi kisérletek

Real-time board computer: ~ fSteering anglel ny myri0
MicroAutobox . demand ()
=99¢ . Velocity
- demand (v)

" ;
. ©
RTK base station . . § Autondm palyakovetési
~ (FOMI) & Atcecee:'e“étt;’rr‘:')‘;es' a0 kisérlet: Gy6r, autds
m . E 7 4
akorlépalya
§: Steering angle, gy paly
Position velocity
Internet NTRIP velocity | RTK GNSS
INS
Industrial PC Differential
(RTK)
correction
RS232
P Navigation Nissan Leaf
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