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1. Bevezetés, célkitiizés

A tervezd a szabvanyok ¢és eldirdsok szerint meghatarozhatja a visszapillanto tiikor helyzetét
az autohoz képest, a tiikkor tipusat, méretét és beallitasanak lehetdségét. A legvégén azonban a
tilkroket a vezetd sajat kényelmi szempontjai alapjan fogja beallitani, ahogyan az neki
kényelmes. Ez azonban egy fontos problémat vet fel: Mennyire van tisztaban a vezetd a
biztonsagos beallitasokkal? Bizonyos esetekben a sofdr a helytelen beallitds megvalasztasaval
komoly veszé€lyt jelenthet sajat magara és a kornyezetére. Ezen gondolat mentén mertilt fel
bennem egy automatizalt visszapillantod tiikor beallitdsi rendszer tervezésének otlete. Az
automatizalt beallitas azt jelenti, hogy a vezetének nem kell foglalkoznia a tiikor beallitasaval.
Egy kétkameras vezetdfigyeld rendszer segitségével meghatarozasra keriil a volan mogott il
tiikorallito aktuator. Tehat a vezetonek nem kell tisztaban lennie a biztonsagos beallitdsokkal,
vagy nem tudja elfelejteni a tiikor igazitasat, hiszen az autdja gondoskodik errdl. Ez a
vezetofigyeld rendszer szamos tovabbi lehetdséget hordoz magaban. A végcél, hogy a vezetd
egyetlen feladata az Ut figyelése legyen, minden mast a gépjarmili automatizaltan a soférhoz
igazit. Természetesen ez a biztonsagon tul komoly kényelmi funkcidkat is jelent. Munkamat
harom megalapozo6 1épéssel kezdtem. Szerettem volna feltérképezni, hogy mennyire valos
probléma egy atlagos vezetd szamara a tiikorbedllitas, ezért készitettem egy ezzel kapcsolatos
felmérést, ami meglepd eredményt hozott. A masodik Iépés a kozvetlen latast biztositd
berendezésekkel kapcsolatos eldirasok részletes tanulmanyozésa volt. A harmadik pedig egy
ujdonsag révén a szabadalomkutatas volt, hogy megvizsgaljam létezik-e mar hasonld otlet

Eurdépaban vagy Amerikaban.

Dolgozatom célkitlizése egy altalanositott automatizalt kiils¢ visszapillantd tiikor beallitd
keretrendszer felépitése. Altalanositott, tehat barmely automodell esetén alkalmazhat6. Ennek
megfelelden egy esettanulmany keretén beliil ezt a modszert virtudlis kdrnyezetben egy
konkrét gépjarmiire alkalmaztam. A rendszert a C3D Miiszaki Tanacsadé Kft. VCCH
elnevezésli sportautdjara alkalmaztam. Amely a Kft. sajat tervezésii autdja, igy a virtualis
modellt a rendelkezésemre tudtdk bocsdjtani. Egy ilyen rendszer megvalositasakor
elengedhetetlen egy szimulacidos kornyezet létrehozasa. Léteznek kiilsd tiikor tervezésére
alkalmas szakmodulok, azonban ezek nem nyujtottak kell lehetdséget, igy létrehoztam egy
sajat altalanosan alkalmazhatd tervezési megoldast a Creo 2-ben. Ebben konkrét

szabvanyoknak megfelel6 visszapillanté tiikor tervezésére is lehetdéség wvan, illetve
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elvégezhetdek benne az automatizalt beallitoé rendszer felépitéséhez sziikséges szimulaciok.

Erdekes attekinteni a visszapillanté tiikrok torténetét. Az elsd gépjarmiiveknél még nem volt
kotelez6 kellék a visszapillantd tiikor. Bar az autdzas torténetét 1889-t6l szamitjak tiikorrol
elészor 1906-ban sziilettek feljegyzések. Ezek teljesen manualisak voltak, amiket kézben
kellett fognia az anyos iilésen helyet foglald utasnak és a vezetd kérésének megfeleld szogben
€s magassagban kellett tartania. Els6ként Ray Harroun szerelt fel versenyautojara tiikrot 1911-
ben, innentdl eredeztetik a kiils¢ visszapillantd tiikrok alkalmazasat. Tomeges szintli
beszerelésrol 1914-td1 fogva beszélhetiink. A jelen kor forgalmaban nem hasznalhat6 egy auto
sem precizen allithatd kiilsé visszapillantd tiikrok nélkiil. A vezetd latoterének
kiterjesztésében a visszapillantd tiikrok Oridsi szerepet jatszanak, igy egy biztonsagos
gépjarmi felépitéséhez elengedhetetlen egy alaposan megtervezett €s letesztelt visszapillanto
tiikor. A 21. szazadban folyamatosan jelennek meg a tiikrokkel kapcsolatos extrak. Igy a
tilkorbe épitett kamerdkkal vald savkovetés, a veszélyhelyzetre figyelmeztetd tiikorbe épitett
LED-ek és egyre elterjedtebbek a kiilonb6z6 holttért csokkentd megoldasok is. A kiils6 tiikrok

felszerelése természetesen tovabbra is eldirds és varhatdoan még sokaig az is lesz.
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2. Kozvetett latast biztosito berendezések torvényi
szabalyozasa

A kozuti jarmiivekre szerelhet6 alkatrészekkel kapcsolatos egyezmény 45-6s szamu melléklet
ENSZ-EGB 46-0s szamu eloirasa tartalmazza az egységes feltételeket kozvetett latasra
szolgald késziilek, illetve e szerkezetek felszerelésének jovahagyasarol. A 2003-ban az
Eurépai Parlament 4altal modositott torvény rendelkezik a kozvetett latast biztositd
berendezésekrdl, mely hazankra és minden Eurdpai Unids tagallamra vonatkozik. A Nemzeti
Kozlekedési Hatosag szabalyozasa megfelel a nemzetkdzi egyezményeknek. Az eldiras
legutébbi moddositasokkal 2011. oktober 28-an Iépett hatalyba ,,Egységes feltételek
visszapillant6 tiikkrok jovahagydsara és motoros jarmiivek jovahagyasara a visszapillantd
tiikkrok felszerelése szempontjabol” megnevezéssel. Az ebben megfogalmazott feltételeknek
minden visszapillant6 tiikkdrnek meg kell felelnie a forgalomba hozatal el6tt. A megnevezésbdl
is adodik, hogy az anyag kiilon kezeli a visszapillantd tiikroket és azok felszerelésével
kapcsolatos szabalyozasokat. A feltételek szabatos megértéséhez sziikség van a visszapillantd
tiikrokkel kapcsolatos alapvetd fogalmak definidldsara. Mivel ezek a megnevezések az
eléirasokban gyakran el6fordulnak, ezért tisztazasuk sziikséges a kiils6 visszapillanto tiikor
tervezéséhez. A kovetkezOkben ismertetésre keriil a hatdlyos eldirasokbol Gsszevalogatott

Osszes relevans rendelkezés is.

Amennyiben a visszapillanto tiikkor a tervezd megitélése szerint megfelel az egyezményes
feltételeknek, akkor sziikséges kezdeményezni a jovahagyast. A kozvetett latasra szolgalo
késziilék jovahagyasa iranti kérelmet a kereskedelmi név vagy jel birtokosanak kell
benyujtania. A benyujtassal kapcsolatos informacidszolgaltatasi kotelezettségeket a ENSZ-
EGB 46. szamu eldirasanak 1. és 2. szamu melléklete tartalmazza. El6bbi tdjékoztato irat a
»KoOzvetett latdsra szolgdlo  késziilek tipusjovédhagydsdhoz”, wutobbi a ,Jarmi
tipusjovahagydsdhoz figyelemmel kozvetett latasra szolgadld késziilék felszerelésére”
vonatkozik. A kérelemnél minden esetben sziikséges mellékelni 4 mintat a kozvetett latasra

szolgald késziilékbol.

A kovetkezd elemek az [1]-es és a [2]-es szamu forrasokbol szarmaznak. Osszefoglalasuk
soran sajat csoportositasi rendszert hasznaltam, amely szamozésra a késObbiekben hivatkozni

is fogok.
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1. A Visszapillanto titkkrok
1.1. Kapcsolddd meghatarozasok

1.1.1. "Késziilék kozvetett latdshoz" minden olyan szerkezet, amely a jarmi kdrnyezetében
levd olyan forgalmi teriilet megfigyelésére szolgél, amely kozvetleniil nem figyelheté meg.
Ezek hagyomdanyos tiikrok, képi megjeleniték vagy mas olyan szerkezetek lehetnek, amelyek

tajékoztatast adhatnak a vezetd kozvetett latoterérol.

1.1.2. "Tikor" minden olyan késziilék — kivéve az olyan szerkezeteket, mint a periszkdp —
ami a jarmitdl hatra, oldalra vagy elére tiszta latast biztosit a 2.2.6. bekezdésben

meghatarozott latdtéren beliil

1.1.3. "Kiils¢6 tiikor" az 1.1.2. pontban meghatarozott olyan szerkezet, amelyet a jarmi kiilsd

feliiletére szerelnek fel.
1.1.4. "r" a visszatlikr6z0 feliileten a mért gorbiileti sugarak atlagat jelenti.

1.1.5. "Gorbiileti sugar a visszatiikrozd feliilet egy pontjdban (r,)" az r; és r’; f6 gorbiileti

ri+r’i

sugarak szamtani atlagat jelenti, azaz r), =
2

1.1.6. "Gombfeliilet" olyan feliilet, amelynek minden iranyban allandé és azonos sugara van.

1.1.7. "Nem gombfeliilettel hatarolt tiikor" olyan tiikor, amelynek egy gombfeliilettel és egy
nem gombfeliilettel hatarolt olyan része van, ahol a tiikr6z6 feliilet atmenetét a gdmbfeliiletbdl
a nem goOmbfeliiletbe jelolni kell. A tiikor f6 tengelyének gorbiiletét az x/y koordinata
rendszerben hatdrozzak meg, amelyet az elsddleges gombsiiveg sugara a kovetkezOként

hataroz meg:
y=R—\/m+k(x—a)3
R: névleges sugar a gombfeliiletben
k: alland6 a gorbiilet valtozasanal
a: allando az elsddleges gombsiiveg gdmbi méreténél

1.1.8. "Visszatiikrozé feliilet kozéppontja" a visszatiikrozé feliilet lathato teriiletének

kozpontjat jelenti.

1.1.9. "Tiikor osztalya" minden olyan szerkezet, amelyeknek egy vagy tobb kozos jellemzdjiik
vagy feladatuk van. Ezeket osztalyok szerint valasztjak szét. Ez a "FO kiilsé visszapillanto

tiikkor", a 2.2.6. bekezdésben meghatarozott latotérrel.
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- 1. osztaly: belsd visszapillanto tiikkor

-II. és III. osztaly: {6 kiilsé visszapillanto tiikor (a személyautok a III. osztalyba

tartoznak)
-1V. osztély: széles latoszogi tikor
-V. osztély: kiils6 kozeltéri tikor

1.1.10. A "kamera" olyan késziilék, amely képet ad a kiilsé kornyezetrél majd ezt a képet jellé

alakitja at (pl. videojel).

1.1.11. "Erzékelés" azt a képességet jelenti, ami bizonyos tavolsagbol megkiilonboztet egy

targyat hatterétél/kornyezetétol.

1.1.12. A "fényslrliség-kontraszt" kontrasztatfogds egy targy ¢és annak kozvetlen
hattere/kornyezete kozott, amely lehetdvé teszi, hogy a targyat megkiilonboztessék a

hatterétdl/kornyezetétol.

1.1.13. "Felbontas" azt a legkisebb részletet jelenti, amit még érzékelhet az észleld rendszer,
azaz kiilon érzékel a teljes egésztol. Az emberi szem felbontd képességét a "latasélesség"

mutatja.

1.1.14. "Kritikus targy" olyan henger-alaku targyat jelent, amelynek a magassaga 0,50 és az

atmérdje 0,30 méter.

1.1.15. "Kritikus észlelés" olyan észlelési szintet jelent, amely kritikus feltételek kozott az
alkalmazott figyeld-rendszer segitségével éppen elérhetd. Ez annak a helyzetnek felel meg,
amelyben a kritikus targy tipikus méretaranya tobbszorosen meghaladja a figyeld-rendszer

segitségével észlelhetd legkisebb részletét.

1.1.16 "Latomezd" a haromdimenzids térnek az a része, amelyet a kdzvetett ralatast biztositd
eszkoz segitségével figyelnek. Mas megjeldlés hianyaban, ennek alapja a tiikkroktol kiilonb6zo
eszkOz €s/vagy eszkozok altal a talajszintrdl biztositott nézet. Ezt korlatozhatja a kritikus

targynak megfeleld relevans észlelési tavolsag.
1.2. Kovetelmények
1.2.1. Minden visszapillant6 tiikor allithaté legyen.

1.2.2. A visszatiikrozd feliilet szélét olyan védéburkolatba (tartd, stb.) foglaljak, amelynek
értéke a peremén "c" > 2,5 mm minden ponton és minden irdnyban. Ha a visszatiikr6zo feliilet

a védoéburkolaton tul nyulik, a visszatiikr6z0 rész széleinek "c" gorbiileti sugara ne legyen

7
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kisebb, mint 2,5 mm és legnagyobb kinytlasat a véddburkolathoz viszonyitott ponton a jarmi
hossziranyu kozépsikjaval kozel parhuzamosan vizszintes iranyban 50 N erdvel

visszatehessék a védoburkolatba.

1.2.3. Ha a visszapillant6 tiikr6t lapos feliiletre szerelik fel, minden része — tekintet nélkiil a
szerkezet bedllitasi helyzetére, beleértve a meghatarozott vizsgalat utdn a véddéburkolathoz
csatlakozva marado olyan részeket is, amelyek statikusan érintkeznek egy 165 mm atmérdji
gombbel belsd visszapillantd tiikor esetén, vagy egy 100 mm atmérdjii gombbel kiilsd

visszapillant6 tiikor esetén — legalabb 2,5 mm "c" gorbiileti sugart legyen.

1.2.4. Olyan rogzitd furatok vagy vajatok szélei, amelyek szélessége kisebb, mint 12 mm,
mentesiilnek az 1.2.3 bekezdés sugdrra vonatkozd kovetelményei alol feltéve, hogy ezek

tompak.

1.2.5. A jarmire a tiikrok felerdsité szerkezetét Ggy tervezzék, hogy a 70 mm sugarti henger
(L kategorias jarmiinél 50 mm) tengelye, amely a visszapillanto tiikor elhajlasat biztosito
becsuklas vagy elfordulds tengelye az lités iranyaban, haladjon at legalabb a feliilet azon

részén, amelyhez a szerkezetet felerdsitik.

1.2.6. Kiils6 visszapillant6 tiikor esetében, a 1.2.2. és 1.2.3. bekezdésekben hivatkozott, 60 A
Shore-nal nem keményebb anyagbol késziilt részek mentesiilnek a vonatkoz6 rendelkezések

alol.
1.2.7. Kiils6 visszapillanto tiikrok (csak II. és I11. osztaly)

1.2.7.1. A visszatiikr6zd feliilet méretei olyanok legyenek, hogy azon lehetséges legyen beirni

nyn

egy 40 mm magas €s "a" mm alaphossziusagu négyszoget, illetve a négyzet magassagaval

nyn

parhuzamos és "b" mm hosszl szelvényt. "a" és "b" legkisebb értékeit az 1-es dbra adja meg:

Visszapillanto tiikor
, a b
osztalya
170
1I 1000 200
1+—
r
130
1 1000 70
1+
r

1. abra A visszapillanto tiikrék minimalis méretét megado tablazat [2]

1.2.8. A visszapillantd tikor visszatiikrozé feliilete vagy lapos, vagy gombalaknak

megfeleléen domboru legyen.
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1.2.9. A kiilonbség az 1; vagy r'; és r, kozott mindegyik vonatkoztatdsi pontnal nem

haladhatja meg a 0,15-r értéket.

1.2.10 A kiilonbség barmely gorbiileti sugar (71, T2, €8 Tp3) €s r kdzott nem haladhatja meg a

0,15-r értéket.

1.2.11 Ha "r" nem kevesebb, mint 3000 mm, az 1.2.9. és az 1.2.10. bekezdésekben emlitett
0,15-r értéket 0,25 1 értékkel helyettesitsék.

1.2.12 Nem gombfeliilettel hatarolt tiikkor elegendd méreti és alaka legyen, hogy a vezetonek
hasznos informaciot biztositson. Ez szokdsosan minimum 30 mm szélességet jelent bizonyos

pontban.
1.2.12.1. A nem gombfeliilettel hatarolt tiikdrrész r; gorbiileti sugara legalabb 150 mm legyen.

1.2.13. A gombfeliilettel hatarolt tiikornél az 'r' érték ne legyen kevesebb, mint 1200 mm II és
IIT osztalyu 6 kiils6 visszapillantd tiikroknél.

1.2.14. A szokasos visszatiikrozési egyiitthatd értéke, az ENSZ-EGB 46. szamu eldiras 6.
Mell¢kletében leirt modszer szerint meghatdrozva, ne legyen kevesebb, mint 40 %.
Viltoztathatd szogli visszatiikr6z0 feliilettel ellatott tiikrok esetében a nappali allas tegye
lehetdvé a kozati forgalomirdnyitd jelzélampak szinének felismerését. A szokdsos

visszatlikrozési tényezd értéke ¢€jjeli allasban ne legyen kevesebb 4 szazaléknal.
2. A visszapillanto tiikkrok felszerelése
2.1. Kapcsolddd meghatarozasok

2.1.1. "Gépjarmiivezetd szemének pontjai" két egymastél 65 mm tavolsdgra €s a gépjarmii-
vezetd iilésének az ENSZ-EGB 46. szamu el6iras 8. Melléklet szerint. Az egyenes vonal a
jarml fliggbleges hossziranyl sikra merdlegesen halad. A két szemnek a pontjaihoz
csatlakoz6 szelvény kozepe a hossziranyu fiiggéleges sikban van, amely atmegy a
gépjarmuvezetd tlohelyének a jarmi gyartdja altal kijelolt kozéppontjan.

2.1.2. "Egyiittlatas (kétszemi latas)" azt a teljes latoteret jelenti, amelyet a jobb €s a bal szem

rrrrrr



Automatizalt visszapillantd tikor beallité rendszer tervezése

E Belso visszapillanto tiikor | virtualis egyiittlatas
oD a vezeld szemei A bal szem latoszbge
OE B jobb szem latészoge
ID L . C két szem latoszoge
IE ~ virtualis egyszem-kép D egyiittlatas latoszoge

2. dbra Az egyiittlatas latészoge [2]

2.1.3. A visszapillanto tiikkrot ugy rogzitsék, hogy elmozduldskor ne valtoztassa meg
jelentdsen a bemért latoteret, és ne rezegjen ugy, hogy a vezetd altal érzékelt kép félreértését

okozhassa.

2.1.4. Az alédbbiakban, a latomezd meghatirozadsa mindkét szem felhasznalasaval torténik, a
két szem a 2.1.1. bekezdés meghatarozasa szerint a gépjarmiivezetd szemével lathatd pontok,
“szempontok”. A latdbmez0Ot ugy hatarozzak meg, hogy a jarmii legyen menetkész allapotban,
ezen kiviil az M1 és N1 jarmukategoriakra, az els6 iilésen tartozkodjon egy utas (75 kg). Ha a
latomezOt az ablakokon keresztiil hatarozzak meg, az tivegezés teljes fényateresztd tényezdvel

rendelkezzék.
2.2. Elhelyezés

2.2.1. A visszapillanto tiikkrot ugy kell elhelyezni, hogy a gépjarmiivezetd, amikor a
vezetdiilésben iil szokéasos vezetési helyzetében, tisztan lassa a jarmiitdl hatra, oldalt és eldre

levo utat.

2.2.2. Az eldirt kiils6 visszapillanto tiikor a jarmiivezetd feldli oldalan ugy legyen elhelyezve,
hogy ne tobb mint 55° szoget képezzen a jarmi fliggdleges hosszirdnyt kozépsikja és azon
fliggbleges sik kozott, amely atmegy a visszapillanté tiikkor kzéppontjan €s annak a 65 mm
hosszu egyenesnek a kozepén, amely a gépjarmiivezetd két szemének pontjait 6sszekoti.

2.2.3. A visszapillant6 tiikkér ne nytljon a jarmi kiilsé felépitményén tal tobbel, mint ami a

2.2.6. bekezdés latotérre vonatkoz6 kovetelményeinek teljesitéséhez sziikséges.
2.2.4. Ahol a kiils6 visszapillanto tiikor also széle kevesebb, mint 2 m-re van a talajtol, amikor
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a jarmi terhelve van, ez a visszapillant6 tiikor ne nytljon ki tobbel, mint 250 mm a jarmi

teljes szélességén tal akkor, ha azon nincs visszapillantd tiikor.

2.2.5. A bels6 visszapillantd tiikor olyan legyen, hogy azt a gépjarmiivezetd allitani tudja

vezetési helyzetébol.
2.2.6. III osztalyu f6 kiils6 visszapillant6 tiikrok latotere

2.2.6.1. Kiils¢ visszapillanté tiikor a vezetd oldalan a latotér olyan legyen, hogy a
gépjarmiivezetd az ut legaldbb 4 m széles, lapos, vizszintes részét megfigyelhesse a jarmi
fliggdleges hossziranyl koézépsikjaban, amely parhuzamos a jarmi vezetd felé es6é oldalanak
legkiilsé pontjan 4tmend hosszirdnyl fiiggdleges kozépsikkal és a vezetd szemének pontjai
mogott a latdhatarig 20 m-re terjed. Ezen feliil, a vezetd lassa az utat 1 m olyan szélességben,
amit a jarmi fliggéleges hossziranyt kozépsikjaval parhuzamos és a vezetd szemének
pontjain atmend fliggdleges sik mogott 4 m-re induld, a jarmi legkiilsé pontjdn atmend sik

hatarol.

2.2.6.2. Kiilsé visszapillanté tiikér az utas oldaldn a latétér olyan legyen, hogy a
gépjarmiivezetd az Ut legalabb 4 m széles, lapos, vizszintes részét megfigyelhesse a jarmi
fliggbleges hossziranyu kozépsikjaban, amely parhuzamos a jarmi utasa felé¢ esé oldalanak
legkiilsé pontjan atmend hossziranyu fliggdleges kozépsikkal €s a vezetd szemének pontjai
mogott a latohatarig 20 m-re terjed. Ezen felill, a vezetd lassa az utat 1 m olyan szélességben,
amit a jarmi fiiggéleges hosszirdnyl kozépsikjaval parhuzamos és a vezetd szemének
pontjain atmend fliggdleges sik mogott 4 m-re induld, a jarmi legkiilsé pontjan atmend sik

hatarol.

2.2.7. Akadalyok kiilsé tiikrok (II, III, TV, V, VI és VII osztalyok) szaméra: A fent
meghatarozott 1atomezokben, olyan karosszéria és karosszéria elemeknek tulajdonitott
akadalyozast ne vegyenek figyelembe, amelyet mas fiilketiikrok, ajtokilincsek, kdrvonaljelzd
lampak, irdnyjelzék, mellsé- és hatso 16kharitok, valamint visszatlikr6z6do feliileti tisztitd
tartozékok okoznak, amennyiben ezek egyiittesen 10%-nal kisebb mértékben akadalyozzak az

eldirt latomezat.
2.3. Vizsgalati eljaras

2.3.1. A latéteret a szem pontjainal elhelyezett erds fényforrassal és a fliggdleges
vetitdernydre visszaverddott fény vizsgalataval kell meghatdrozni. Mas egyenértékii modszer

alkalmazhato.
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3. Felmérés a tiikkrok beallitasaval kapcsolatban

A felmérésnek két 0 célja a tiikkor beallitasi szokasok feltérképezése és a kiilsé visszapillantd
tikrok komfort bedllitasinak megtaldldsa volt. Ez utobbi kérdések eredményeire a
késSbbiekben a kiilsé tiikrok paramétereinek meghatarozasanal lesz sziikség. Osszesen 101
személy toltotte ki a kérddivet. A valaszadok dontd tobbsége a C3D miiszaki tanacsadd iroda
munkatarsai ¢és a Budapesti Miuszaki ¢és Gazdasdgtudomanyi Egyetem Gépészmérnoki
kardnak hallgatoi koziil keriilt ki, akik mind rendelkeznek B kategoridju jogositvannyal és
60%-uk legalabb heti rendszerességgel hasznal gépjarmiivet, tehat nagyrészt tapasztaltabb
vezetOkrol beszélhetiink. Ezt tdmasztja ala a sok részletes szobeli vélemény, amely nagyfokt
tudatossagra utal az amugy tobbségben miszaki érdeklddésti kitolté korében. A konkrét
kérdoiv és a kiértékelt valaszok megtalalhatoak az 1-es szamu mellékletben. A legfontosabb
kérdések a kovetkezdk voltak:

. On hogyan szokta beallitani horizontélis iranyban a visszapillanté tiikrot?
. On hogyan szokta beallitani vertikdlis iranyban a visszapillanto tiikrét?

. On ugyanolyan aranyok szerint llitja be bal és jobb visszapillant6 tiikrét?
. Szokott valtoztatni menet kdzben a tiikor beallitadsan?

. Hényan hasznalnak kozdsen egy autot?

. Milyen gyakran kell allitania a visszapillant6 tiikrot?

A tiikor beallitasi szokasokkal kapcsolatos elsd kérdések legnagyobb tapasztalata, hogy a
kitoltok 30 %-a vagy vertikalis, vagy horizontalis irdnyban szabalytalanul allitja be a
visszapillanté tiikrét. Ezen feliil 4 % mindkét iranyba hibat kovet el, igy gyakorlatilag a
visszatiikroz6 feliiletbol akar a szabvanyos latotér 70-80 %-a is kitakarasra keriilhet, ami
fokozottan veszélyes. Tehat a valaszadok 34 %-anak a tiikorbeallitasa veszélyt jelenthet

onmagara ¢és a kornyezetére!

A valaszadok 82 %-a ugyanolyan aranyok szerint allitja be a jobb- és a baloldali
visszapillant6 tiikrét. Tobb tanulsagos megoldas érkezett a masik 18 %-t6l, miért allitjak be
eltéréen a két visszapillant6 tiikrot. Egy résziik ugy gondolja, hogy sajat beallitasaval kisebb
holtteret tud elérni és jobban tudja kovetni a forgalmat. Méasok a parkolas vagy tolatds miatt

allitjak lentebb valamelyik tiikrot és hasznaljak ezt a beallitast akar forgalomban is. Volt, aki
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azt allitotta az eltérd beallitasokat elézéshez jobban tudja hasznalni. Bar a valaszok nagyfoku
tudatossagra utalnak, nehezen képzelhetd el olyan forgalmi szituacio (az eldzést leszamitva),

amely ne fordulhatna el6 ugyantgy a kocsi jobb, mint baloldalan.

A tiikrok beéllitasdhoz, ahogy a 3. abran latszik a valaszadok 54 %-a indulas utdn nem nyul.
Beszédes azonban, hogy a vezetdk 23 %-a, kozel a negyede azért valtoztat a bedllitdisokon
menet kdzben, mert csak késon eszmél ra, hogy elfelejtette indulés eldtt megigazitani a tiikrot.
Az eredményekbdl levonhatdé mésik fontos kovetkeztetés az, hogy a parkolas és az autdpalya
mellékat atmenetnél a valaszadok 34 %-a sajat igényeire szabott bedllitast alkalmaz az
utjanak bizonyos részeinél, ami kifejezetten indokolt. Lathaté azonban, hogy vezetdk 46 %-a
kockézatot vallal azzal, hogy a tiikroket menet kozben allitja, fliggetleniil attol, hogy ez

valdban sziikséges-e vagy sem.

Szokott valtoztatni menet kozben a tukor
beallitasan?

60 54
50
40
Q]
73 25
20
11
]
. m BN :
0 [
Mem lgen, mert mas  lgen, mert néha lgen, mert lgen, parkolisnal Egyéh
hedllitast viltoztatom  utolag jovok ra,
haszndlok  menet kizben az hopy
autopalyanés  ulGhelyzetemet elmulasztottam
mellékutakon induldseldtt a
beallitast

3. dbra A valaszadok 46%-a vezetés kozben is allitja a tiikroket

A valaszadok 75 %-a valakivel vagy valakikkel kozosen hasznalja a gépjarmiivét. Minél
tobben hasznalnak egy autdt anndl gyakrabban kell indulés eldtt véltoztatni a beéllitasokat,
illetve anndl gyakrabban fordulhat el6 az az eset is, hogy valaki késén veszi észre, hogy nem
megfeleldek a beallitdsok vagy akar vezetés kozben végig rossz beallitast hasznal. Ez utobbira

utal, hogy bar 75 % masokkal hasznalja egyiitt az autdt, csupan a valaszadok 60 %-a szokta
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legalabb havi rendszerességgel allitani a tiikkrot. A 4. dbra jol mutatja, hogy 40 % szinte soha
pontos bedéllitassal, ami szdmukra egyrészt biztonsagosabb, masrész kényelmesebb lenne. A
valaszadok csupan 27 %-a allitja magarol, hogy legalabb hasznélatonként egyszer allit a kiilsd
tiikrokon, ezek szerint az a 46 %, aki egy masik kérdésnél azt allitotta, hogy menet kozben

valtoztat a tiikrok bedllitasan csak elég ritkdn teszi ezt meg.

Milyen gyakran kell allitania a visszapillanto
tukrot?

B Haszndlatonként akar tobbsabr
[H]

B Haszndlatonként egyszer

M 2-5 hasznalatonként

B Havonta néhany alkalommal

W 5zinte soha (meglortent a
beallitas &5 nincs waltoztatas)

4. dbra A kitoltok 60 %-a havonta legalabb néhany alkalommal valtoztat a visszapillanto
beallitasan

A kérdéivbdl levonhatd kovetkeztetések kozott szerepel, hogy a valaszadok legalabb 34 %-
anak a tiikorbedllitdsa veszélyt jelenthet dnmagara és a kornyezetére, vagyis ezeknek a
vezetOknek sziiksége lenne egy olyan optimalis bedllitasra, ami megsziinteti ezt a nem
érzékelt veszElyt. Jol latszik, hogy vezetdk gyakran nem térddnek a tiikrok beéllitasaval vagy
elfelejtik azt, igy onkénteleniil kockazatot vallalnak. 46 % valtoztatja a bedllitdsokat menet
kozben, ami veszélyes helyzetet jelent. Fontos kovetkeztetés tovabba, hogy bar a vezetdk
dontd tobbsége azonos kiilsd tiikor beallitast hasznal a jobb és a bal oldali kiilsé tiikroknél,
latszik az igény személyes, egyénre szabott beallitasra is. Az egyéni beallitdsoknal, akar tobb

kiilonbozé beallitast is hasznalhat egy vezetd. Egyet altalanos vezetéskor, egyet példaul
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parkoldsnal, egyet autopalyan. Erre a valaszadok 34%-a mutatott rd. A valaszadok 60 %-a
rendszeresen modositja a visszapillantdo tiikor bedllitdsat, aminek a kikeriilése
(automatizalasa) igy konnyebbséget jelenthet ezeknek a felhasznaloknak. Ezek a
kovetkeztetések igényt mutatnak egy automatizalt visszapillantd tiikor beallitd rendszerre,
amely igy a felhaszndlok szdmara nem csak biztonsagosabb, de praktikus is lenne. A
valaszadok 4 %-a hasznalatonként tobbszor allitja a tiikkrot 27 % hasznalatonként legalabb
egyszer. Ez arra mutat r4, hogy a vezetét folyamatosan figyelni kell és komoly igény

mutatkozik egy automatizalt visszapillant6 tiikkor beallitd rendszerre.
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4. Szabadalomkutatas

A kutatds soran a Szellemi Tulajdon Nemzeti Hivatalanak munkatarsdnak irdnymutatasat
alkalmazom. Meghatarozott cimszavakra kerestek ra kiilonbozé hazai ¢és kiilfoldi
iparjogvédelmi hivatal szabadalmi oltalom adatbazisai k6zott. A dokumentacié soran az egyes
adatbazisokbol csak a leendé ujdonsag szempontjabol relevans talalatokat tiintettem fel.
Olyan oltalom alatt all6 szabadalmakat kerestem, amelyek egészben vagy részben
megegyeznek az Otletemmel. Fontos kiinduldsi pont a nemzetkdzi kutatdsban az NSZO
(Nemzetkozi Szabadalmi Osztaly), amely segitségével korbehatarolhatjuk a relevans
szabadalmak korét. A szabadalmi osztalyok koziil a B60L, a B60R ¢és a B60S irja koril az
altalam keresett téma teriiletet. Munkamat 6 kiilonboz6 adatbazisban végeztem és a kovetkezo
cimszavakra kerestem ra: visszapillanto (rear view mirror, Riickspiegel), *automatizalt* and
*tikor* (*automated* and *mirror*, *automatisier® and *spiegel®), vezetd figyeld rendszer
(driver assistance system). A részletes szabadalomkutatast és az eredményeket a 2-eS szamu

melléklet tartalmazza.
Az adatbazisok:

1. Szellemi Tulajdon Nemzeti Hivatala - http://epub.hpo.hu/e-kutatas/?lang=HU

2. Espace (European Patent Office) - http://worldwide.espacenet.com/?locale=en_EP

3. WIPO (World Intellectual Property Organization) -
http://patentscope.wipo.int/search/en/search.jsf

4. DEPATISnet (Deutsches Patent- und Markenamt) -
https://depatisnet.dpma.de/DepatisNet/depatisnet?action=einsteiger

5. USPTO (The United States Patent and Trandemark Office) - http://patft.uspto.gov/

6. Google Patent - https://www.google.com/?tbm=pts

Osszességében egy olyan szabadalmat talaltam egy német szabadalmi adatbazisaban, ami
szorosabban kapcsolodhat az Gtletemhez, ebben torténik a vezetéhoz igazodé tiikorbeallitas,
de a maddszer eltéré. Ezen felill Amerikaban az Apple jegyeztetett be egy olyan szabadalmat,
amely segitségével a telefonban egy alkalmazassal megadhat6 a testmagassag majd ez alapjan
az auté bedllitja a visszapillanto tiikroket. Végiil pedig taldltam egy olyan szabadalmat, ami

egy vezetofigyeld rendszerre terjed ki, hasonlo felépitéssel, mint az altalam ismertetett.
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5. Altalanositott automatizalt visszapillanté tiikkor beallito
rendszer tervezése

Egy automatizalt visszapillant6 tiikkor beallito rendszer akkor tud széleskortien alkalmazhatdva
valna, ha megvan a lehetdsége barmilyen automodellre valo alkalmazasanak. A dolgozatom
célja egy olyan keret-rendszer felépitése, amely a kovetkezében ismertetett adatok birtokaban
tetszOleges gépjarmiivekre alkalmazhato, akar a kiilsé visszapillantd tiikroknek a teljes
tervezésétdl kiindulva. Ehhez elsdsorban sziikség van egy virtudlis feliiletre, ahol a tervezés és
a szimuldciok folyhatnak. Ezt én a Creo 2 CAD rendszer kornyezetében taldltam a
legkdnnyebben és legjobban megvaldsithatonak. Létre kell tehat hozni egy szimulacids
elrendezést, aminek az elemei a virtualis jarmimodell, a kivalasztott Manikinek, a
megszerkesztet eye ellipse, a lemodellezett szabvanyos 1atotér, illetve a szimulacios tiikorlap.
Ezeknek a segitségével torténik a latotérvizsgalat, amellyel meghatidrozhatéoak a kiilsé
visszapillanté tiikor paraméterei. Ezek a paraméterek, a tiikdrmozgaté aktuator
kozéppontjanak helyzete, a tiikormozgatd aktuator és a tiikorlap tavolsdga, az aktudtor
végallasai x és y tengely koriili elforduldskor, az aktuator kezdeti elforgatésa, a tiikkor tipusa és

gorbiileti sugara, a tiikkorlap nagysaga az az kontlrvonala.

5.1. Kiilso visszapillanto tiikor tervezésére szolgalo megoldas
a Creo 2 szoftver felhasznalasaval

A PTC Creo 2 Parametric egy széleskorlien hasznalhatd 3 dimenzios CAD szoftver, amely
elOsegiti bevalt tervezési gyakorlatok kialakitdsat, mikdzben betartja a vallalati és ipari
eldirdsokat. Rugalmas megoldasai lehetévé teszik az innovativ, magas mindségii és gyors

tervezémunkat sokféle termékfejlesztési folyamatban.

A Creo 2 szoftver olyan megoldast nyljt szdmunkra a tiikortervezésre, amely az eldirasokat
képes kielégiteni és a sziikséges vizsgalatokat elvégezhetjiik vele. Bar ez a megoldas ujszerti a
szoftver sokoldaliisdga tokéletesen alkalmassé teszi visszapillantd tiikor tervezésre. Szamos
beépiilé modulja segiti az eftéle tervezOmunkat, amiken keresztiil maradéktalanul eleget tesz a
2.3.1. bekezdésben ismertetett vizsgalati eljarasnak, tehdt azzal egyenértékii modszerként
alkalmazhatjuk. A Creo 2 alkalmas latotér vizsgalatra, haromdimenziés mérésekre,
szimulalhat6 vele a gumi Osszenyomodasa is, de akar a direkt és az indirekt kitakarasok is
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meghatarozhatéak vele. A Creo a Manikin Vision Window segitségével képessé teszi a
tervezot, hogy mindent lasson, amit a vezetd az adott fejtartas mellett lat. A visszapillanto
tiikkor tervezésének azonban nem csak vizualis, hanem konstrukcids kdvetelményei is vannak.

Ez utoébbiak mindenképpen sziikségessé teszik egy CAD szoftver hasznalatat.

Ennek a megoldasnak a nagy eldnye, hogy nincs sziikség egy koltséges szakmodul
megvasarlasara, hanem a vallalatnak vagy tanszéknek mar meglévé Creo 2 licencét hasznalva
tudjuk elvégezni a tervezé munkat. Mindezt koltséges labormérések és valdsan kivitelezett
tesztek nélkiil. Munkdm sordn tanulmanyoztam a lathatdsagi problémak megoldéasara késziilt
Cava OVA-t, ami a Catia Automoive Extension Vehicle Architecture Overall Vehicle
Architecture roviditésébol ered. Ennek a szakmodulja a Cava Mirror, amely analizist készit a
visszapillanté tiikrok 1atoterébol. Ez jo példaul szolgalt a Creo 2-ben végzett munkamnak,

azonban nem helyettesithetd vele.

5.1.1. Szimulacios elrendezés

A tervezés megkezdéséhez sziikség van alapadatok meghatarozasara. Ezek az autd
felépitményére vonatkoz6 informaciok. Ilyen a személygépjarmii tipusa, a jarmii hossza és
sz€lessége, a tengelytavolsdg, az elsd és hatsd tullogas, illetve a kerekek mérete és azok
pontos elhelyezkedése. A Creo 2-ben ezeket a sziikséges informdacidkat egy virtualis
jarmimodellel adjuk meg. A szimulaciés elrendezés soran fontos a referenciapont
megvalasztasa. A tervezéshez (barmilyen mas szakmodulhoz hasonldan) sziikség van az auto
bizonyos részeinek haromdimenziéos modelljére. Ezek jellemzden az alapadatokhoz
kapcsolodo részek, igy az autd felilletmodellje a kerekekkel egyiitt elégséges. Ez utdbbiaknak
a terhelések értelmezésekor lehet szerepiik, a 14totérbdl nem takarhatnak ki semmit, mivel a
jelenlegi EU-s eldirdsok alapjan a kerékjarat kiilsé ivén nem loghatnak ki az abroncsok. A
kitakarasban komoly szerepet jatszhat az A, B, illetve a C oszlop, a kiiszob, az ajto(k), a
lokharitd, a csomagtér fedele, illetve a hatsdé sarvédd. A felilletmodell ezeket mind
tartalmazza. Az én esetemben a virtudlis jormtimodell a C3D Miiszaki Tanacsado Kft. VCCH
sportautoja, amely adott volt szamomra.

Az egyik leglényegesebb kérdés a vezetd szemhelyzetének pontos meghatarozasa. Itt a 2.1.1.
bekezdésben leirtakbdl lehet kiindulni. Lényeges tényezd az autd terheltségi allapota. Ez
ugyanis centiméteres elmozdulasokat eredményezhet. Az sem mindegy, hogy a gépjarmi hol
van leterhelve. Vizsgalatkor a terhelésnek a 2.1.4-es bekezdésben megfogalmazottak szerint

kell alakulnia.

18



Automatizalt visszapillantd tikor beallité rendszer tervezése

A szemhelyzet pontos megadashoz tobbféle modszert hasznaltam egyiittesen. Az egyik az
ugynevezett ,,eye ellipse” meghatarozasa volt, a masik pedig Manikin babuk hasznalata. Az
»eye ellipse” a vezetok szemhelyzetének statisztikai elemzésén alapul, ahol fix dontott
hattamla mellett, adott y tengely menti tilésmozgatassal meghatarozhatjuk, hogy a vezetdk
harom kiilonb6z6 percentilis, harom kiilonb6z6 ellipszist jelent, amelyeknek ugyanaz lesz a
kozéppontja (5. abra). A fél kistengely, a fél nagytengely és a kdozéppont meghatarozasanak

metodusat itt nem részletezem.

L---*D EYE ELLIPSE

1

5. dbra Az Eye ellipse és a legfontosabb paraméterei [3]

Az ellipszisekkel képet kapunk arrdl a térrészrdl, hogy hol lehet a vezetd nézépontja, azonban
nekiink a vizsgalathoz konkrét mérdpontokra van sziikséglink. Ehhez a Creo 2 Manikinjeit
hasznaljuk fel. A Manikinek haromdimenzidés ember modellek, amelyek kialakitasnal
részletesen figyelembe vették az ember anatdmiai és ergonomiai tulajdonsagait. A PTC
rengeteg féle Manikint bocsajt a tervezOk rendelkezésére. Kiilon orszdgokra bontva
talalhatunk eltéré percentilisi Manikineket. A percentilis azt mutatja meg, hogy a népesség
hany szazaléka kisebb az adott Manikinnél. A szimulacioknal érdemes a szélsdséges és az
atlagot legjobban reprezentdldé méretli Manikineket valasztani. Fontos 1épés a Manikinek
elhelyezése az automodellben. Ehhez sziikség van a kormdanypoziciora és a vezetdi iilés
definialasara, kiilonos figyelemmel a hattimla d6lésszogével. Tekintettel kell lenni az iilések

allithatosagara is, tehat ha az iilést nem egyszeriien elére és hatra lehet allitani, hanem
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valamilyen mas nem egyenes palyat jar be a vezetdi iilés a sz€élséhelyzetek kozott, akkor ezt a

modellnek is kovetnie kell.

A vizsgalat kovetkezd fontos alkatrésze maga a tiikorlap. A tiikdrlap paramétereinek
meghatarozasdhoz sziikség van egy vizsgalati tiikorlapra, amelyen a keresett paraméterek
szabadon allithatéak. A szimulacidok soran ezeket a paramétereket probaljuk optimalizalni
tobb szempontnak megfeleltetve. A vizsgélati tiikorlapot a szimuldciok megkonnyitése
érdekében érdemes a vart feliiletnél nagyobbra allitani és a gorbiileti sugarat is paraméterként
hagyva valtoztathatova tenni (kiinduldsnak ezt a sugarat végtelen nagyra allitottam, tehat
siktiikorlapnak vettem). A tiikorlap mozgatisat egy szogallitd aktudtor végzi, ennek a

modellezésére is szlikség van.

A szimulécios elrendezés utols6 eleme maga a szabvanyos latotér, aminek az utas- és a
vezetdoldali részének felépitése a 2.2.6.1. és 2.2.6.2. bekezdésében meghatarozottak szerint

torténik. Ezt a 6. abra szemlélteti.

20m

Vezetd szemének
pontiai

1

6. abra Az eléirasoknak megfelelo latoter [2]

5.1.2. Az EU-s és hazai szabvanyok szerinti latotérvizsgalat
A latotérvizsgalat szimuldcidkon alapul. A szimuldci6 az elobbiekben ismertetett
elrendezésbdl indul ki. A cél a tikdér paramétereinek meghatdrozasa, adott Manikin
szemhelyzeteken keresztiil. A Creo 2 Manikinjeinek azt a tulajdonsagat hasznaljuk ki, hogy
képesek az emberi latasi viszonyokat utanozni. Ugyanolyan perspektivaval, a valésagnak

megfeleld, elhatdrolhatdé mono- és binokuléris latomezokkel, elkiilonithetd periférikus és
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¢leslatassal rendelkeznek. Ezeknek a teriileteknek a kirajzoldséara alkalmas a ,,Vision Cones”
(7. dbra). Az abran az is lathatd, hogy a ,,Look At” utasitdssal az 1il6 babuk fejhelyzetét gy
allithatjuk be, mintha a visszapillantd tiikor kozéppontjara fokuszalna. Ezzel a tiikornézés

kdzben modellezhetjiik a pontos fejhelyzetet.

7. abra A ,, Vision Cones”, ahol a Manikin ,, Look At” bedllitassal a jobb visszapillanto tiikrot
nézi

A ,,Vision Window” segitségével pedig gyakorlatilag lathatjuk, amit a Manikin lat az adott
testhelyzetben (8. dbra). Az egyes paraméterek valtoztatisa miatt bekdvetkezett
valtoztatasokat ezzel a modszerrel tudjuk feliilvizsgalni. A szimuléacidé gyakorlatilag a ,,Vision
Window’-bol kirenderelet képek grafikus elemzését jelenti és a pontossagunkat a renderelés
mindsége hatdrozza meg. Ez a pontossdg a képek grafikus Osszehasonlitasan alapul. A
kivalasztott legjobb renderelési bedllitaisok mellett a képek elemzése utdn meghatirozhato,
hogy az aktuatorok 0.05°-os forgatdsanak valtoztatisa a szimulacidk lefuttatdsa utan nem

jelent kiilonbséget, igy kijelenthetjiik, hogy ez a szimulécid pontossaga.
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8. dbra A ,, Vision Window”, a legnagyobb felbontdsu renderelési beallitassal 0,05°
pontossaggal hatarozhato meg a tiikrok szoghelyzete

5.1.3. A tiikor paramétereinek meghatarozasa

A visszapillanto tiikor fényvisszaverd feliiletének tervezeése soran a tiikkor definialasdhoz a
kovetkezd paraméterek ismerete sziikséges: a tlikormozgatd aktudtor kdzéppontjanak helyzete
az autdhoz képest, a tilkdrmozgatd aktuator és a tiikorlap tavolsaga, az aktuator végallasai x és
y tengely korili elfordulaskor (ez az 5-0s ¢€s 95-os percentilitisu Manikinek
tilkorbeallitasanak feleltethetd meg), a tiikor tipusa és gorbiileti sugara, a tiikorlap nagysaga az
az a konturvonala. A paraméterek optimalizalasa iteraciokkal torténik. A szimulaciokbol
kinyert képeken vizsgaljuk, hogy a tiikor adott beéllitds és adott Manikin nézetbdl milyen
képet mutat, illetve ez a kép hol helyezkedik el.

Az elsé 1épés a tikorallitd aktuator kozéppontjanak a meghatdrozasa, tehat a tiikor
helyzetének definidlasa a térben. A legfontosabb szempontok, hogy a latétér (ami a 8. abran

piros Otszogként latszodik) bemérhetd legyen a visszatiikr6z6 feliiletrél és minimalizalva
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legyen a kitakaras. Direkt kitakaras egyaltalan ne, indirekt pedig a lehetd legkevesebb legyen
(ezeket a 9. abra szemlélteti). A visszapillantd tiikrot gy kell elhelyezni, hogy a
gépjarmuiivezetd a szokasos vezetési helyzetében, tisztan lassa a jarmutdl hatra, oldalt és eldre
levo utat. Kiilonos figyelemmel kell lenni a 2.2.2-es és 2.2.4-es bekezdésben megfogalmazott
pozicionalasi el6irasok megfeleldségére, illetve a 2.2.7-es pont alapjan a maximalis 10%-o0s
kitakarasra a latotérbol (megfeleld gorbiileti sugar és x-y tengelyek koriili szogelforgatassal)

teljestilhessen.

@ Indirekt kitakaras c

@ Direkt kitakaris

B Belsd visszapillanto tikor

C D avezetd szemei

9. abra A kitakarasok fajtai és jelentésiik

A kovetkezd lépés a tiikkor gorbiileti sugaranak a meghatarozasa. Itt tobb, egymasnak akar
ellentmond6 szempontot kell figyelembe venni, ezért ezeket érdemes priorizalni. Elsddleges a
biztonsag. Itt a cél, hogy minimalizaljuk a kitakarast, ne csak a szabvanyban leirt maximum
10%-o0s kitakaras teljesiiljon, hanem lehetdleg csokkentsiik ezt ameddig lehet. Ezzel
biztonsagosabba tessziik a jarmiivet. A masodik legfontosabb szempont a visszatiikr6z6 feliilet
méretének minimalizéldsa. Minél nagyobb a visszapillantd tiikor anndl kedvezdtlenebb
aramlastani viszonyokkal fog rendelkezni az egész szerkezet, vagyis komolyan ndveli a
fogyasztast. A méret csokkentésének egyik legjobb modja a gdmbtiikdr gorbiileti sugaranak
csokkentése. A harmadik szempont a lehetd legkisebb optikai torzitds. Minél kisebb a
gombtiikor gorbiileti sugara annal nagyobb az optikai torzitas. A szabvanyok koziil az 1.2.8-
tol az 1.2.11-ig kell megfelelni, illetve a gorbiileti sugarra vonatkozik az 1.2.13-as bekezdés
is.

A tiikroknek allithatonak kell lennie az 1.2.1. szerint. Az allithatésagnak azonban a
visszapillanté tiikor szogallitd aktuatora hatart szab. Az optimalis beallitas ugy kell
meghatarozni, hogy teljesiiljon a ,,Minimal Covering” vagyis a lehetd legkisebb kitakaras
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elve. Ennek értékét a szimulaciokkal lehet minimalizalni. Tovabbi cél a ,,Minimal
Adjustment” vagyis, hogy a felhasznaloknak a lehetd legkevesebb moddositast kelljen

végrehajtaniuk a szamukra kedvezd tiikorbeallitas eléréséhez.

Végil a visszatiikroz6 feliilet kontirvonalanak meghatarozasa kovetkezik. Napjainkban
kiemelt fontossagi szempont a széndioxid kibocsajtas csokkentése. Az autogyartok komoly
felelosséggel rendelkeznek az iizemanyag felhasznalas teriiletén. Nagy kérdés tehat, hogy
hogyan lehet elérni ezt a célt. Az egyik ut a hajtasrendszer fejlesztése, a masik a légellenallas
csOkkentése. Ez utébbi 60 km/h sebesség felett nyer kiilonésen nagy jelentdséget. A
légellenallasban komoly szerepet jatszhatnak a kiilsd visszapillant6d tiikrok is. A teljes
ellenallas 2-7 szazalékat adja. Tehat a kiils6 visszapillant6 tiikor tervezésekor nélkiilozhetetlen
szempont a tiikor feliilletének minimalizaldsa. Ennek az egyik megvaldsitisa a sugar
megvalasztasaval teljesiilt. A végleges kontirvonal megvalasztdsidhoz, azonban két tovabbi
informdciora sziikség van. Az egyik a minimalis tiikorfeliilet, ami abbdl ered, hogy eltérd
szemhelyzetekbdl a gombtiikor torzitd hatdsa miatt kiilonbozoek latoterek. Mivel a két kiilsd
tiikor szimmetrikus, ezért sziikkség van a bal- és jobboldali oldali tiikkrokon latott képek egy
tiikorre vetitésére. Igy kapjuk meg a visszapillanté tiikor minimalis feliiletét. A masik
sziikséges informéci6 a komfortpozicié meghatarozasa. A komfort pozicid az a pozicid, amit
a felhasznalok kényelmesnek taldlnak és elOszeretettel haszndlnak a kiilsé visszapillanto
tikkrok esetében, hogy igényeiknek megfeleld latoteret lathassanak be vezetés kozben. Egy
atlagos vezetd nincs tisztdban a szabvanyokkal és a bedllitasi eldirdsokkal, igy a tiikkr6t nem
eszerint fogja bedllitani. A tervez6 munkéban igy fontos a felhasznaloi igényeket figyelembe
venni az eldirasoknak vald megfelelésen tul. Fontos tudni, hogy a legtobb autogyartd sajat
komfort pozici6d bedllitasokkal rendelkezik, amiket komoly piackutatasokkal alapoznak meg.
A komfortpoziciok meghatarozasdhoz érdemes felmérést haszndlni, ravilagitva a vezetdi
igényekre. A végeredményiil egy vertikalis irdnyt (V %) és egy horizontalis iranya (H%)
beallitast fogunk kapni. A vertikalis irany a visszapillanté tiikor fényvisszaverd feliiletének
legfelsd pontjatol szamitott, a fényvisszaverd felillet magassaganak V %-kal lentebb
elhelyezkedd horizontdlis vonala érinti a visszapillantd tiikdrben latott horizontot. Illetve a
horizontélis irdny miatt a visszapillanto tiikor fényvisszaverd feliiletének legszélsd, autohoz
legkozelebb helyezkedd szé€létdl szamitott, a fényvisszaverd feliilet szélességének H %-aval a
tilkkor kozéppontja felé fekvo vertikalis egyenese érinti a jarmi visszapillanté tiikrében lathatéd

sarvédot. Igy adodik a végleges tiikkorkonturt meghatarozo minimalis magassag és szélesség.
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5.2. Vezeto6 figyelo rendszer felépitése, a szemhelyzet
meghatarozasa

A vezetofigyelO rendszer alapvetd feladata a vezetd szemhelyzetének meghatarozéasa. Ehhez a
célhoz a legmegfelelobb megoldds a kamerarendszerrel képfeldolgozason keresztiil
megvalosuld pozici6 meghatirozds. Napjainkban mar van lehetdség egy kamera képébol
torténd haromdimenzids pozicid6 meghatarozasra, de ezeknél a rendszereknél kalibraciok
sordra van sziikség, illetve pontossdguk is megkérddjelezhetd. Ennél a megoldasnal joval
pontosabb ¢és a felhasznald szdmara egyszeriibb megoldést képes nyljtani a két kamerabol
all6 kamerarendszer. Munkdm sordn ezt a megoldast fogom kidolgozni. Szamos forrast
attanulmanyoztam, hogy hogyan jutnak el napjainkban haromdimenzios képekig kiilonb6zo
szOgekbdl készitett képekkel. Megvizsgaltam példaul a sztered6 képparokkal torténd
haromdimenziods térrekonstukciot, ahol 1égi felvételekkel készitenek haromdimenzids képeket
[4]. Talaltam olyan kiilfoldi publikaciot, ahol régészeti orokségeknek a haromdimenzids
megvaldsitasat ugy érték el, hogy szamos fényképet készitettek amelyek készitésének
modellt tudtak létrehozni. Szdmos megoldas tanulmanyozasa utdn jutottam arra a

kovetkeztetésre, hogy a két kameras rendszer a megfeleld a vezetéfigyelés megvalositasara.

A haromdimenzids pozicid meghatarozashoz sziikség van a kornyezet objektumainak
szétvalasztasdhoz és a relevans elemek kivalasztasahoz. Ez a feladat szamos algoritmuson
keresztiil megvalosulhat meg, amelyek kifejezetten 1iddigényesek. Fontos ezért, hogy vagy a
kornyezetet egyszerlsitsiik, vagy pedig a keresett objektumot tegyiik a képfeldolgozast végzd
rendszer szamara konnyen kovethetévé. Erre az infravorés LED szolgéltat szdmunkra
megoldast. Amennyiben a vezetd arcat infravoros LED-del vilagitjuk meg a pupilla a
képfeldolgozéas szamara gyakorlatilag egy vilagitd pontot fog eredményezni. Ennek az oka,
hogy ez a szemmel nem lathatd tartomanyl sugarzas, az emberi retindrdl visszaverddik és a
kamera szamara konnyen feldolgozhatova valik, gyakorlatilag olyan, mintha egy markert
helyeztiink volna a helyére. Helymeghatarozasra egyébként ezt a megoldast mar hasznaljak,
példaul a Nintendo Kinect is hasonléan miikodik, amely egy mélység kamera segitségével
valds idejli emberi mozgasdetektalast végez. Természetesen ennek a mindsége €s pontossaga

nem elégséges a szamunkra. Az infravords sugéarzast nem sziikséges allanddan hasznalni,
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ugyanis ennél a rendszernél elég, ha diszkrét idokben torténik az adatbevitel. Errdl a

dolgozatom kovetkez0 részében a vezérlés kialakitasanal foglalkozok részletesebben.

Az optikai motion capture rendszerek tipikusan tobb kamerat hasznalnak, amelyek a keresett
a kamera altal latott képek alapjan allapitjadk meg haromszogeléssel. A kamerdk tipusa szerint
tobb rendszert kiilonbdztetnek meg, de az én esetemben a passziv markeres motion capture az
¢rdekes. Ebben az esetben a markerek a kamerahoz viszonylag kozel 1évé fényforras
(esetlinkben infravords LED) fényét verik vissza. A kamerdhoz sziikséges egy olyan sziirére,
amely csak az infravoros fényt engedi at. Igy gyakorlatilag barmilyen fényviszony mellett

mukodik a rendszer.

A pozicid meghatarozashoz fontos ismerni a kamerak pontos helyzetét és a belso felépitésiiket
leiré paramétereket. Ez a paraméterek két fontos csoportjat jelenti. Beszélhetiink intrinsic,
vagyis a kamera belsd felépitését leird paraméterekrdl (10. &bra) és az extrinsic, vagyis a
kamera vildgbeli helyzetét leird paraméterekrdl. Az intrinsic paraméterek a fokusz tavolsag,
az optikai kdzéppont, a lencse torzitas (radialis és tangencidlis). A képfeldolgozas eredménye
a markerek pozicidja a torzitas utan, ezért a torzitas fliggvény inverzére van sziikség. Extrinsic
paraméter a pozicio, vagyis a kamera vilagbeli pozicidja és az orientacid vagyis a kamera

vilagbeli nézeti iranya (egy forgatasi matrixszal definialhato). [5]

vetités
kozéppontja

10. abra Az intrinsic kamera paraméterek
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A képfeldolgozas utan megkapjuk a markerek két dimenzids pozicidit. A haromdimenzios
meghatarozashoz sziikség van a kamerak képén lathatdé pontok Osszerendeléséhez, ebben az

epipolaris geometria van a segitségiinkre.

epipolaris
egyenes

11. abra Az epipolaris geometria

A kamerak (t1, t2), a marker (p) €és a marker vetiileti pontjai (p1, p2) egy sikon, az epipolaris
sikon vannak (10. abra). A kamerakat Osszekoté egyenes a képsikokat az epipolaris
pontokban metszi (el, €2). Az epipoléris pontot a marker vetiileti pontjaval (p1, p2) 6sszekotd
egyenes az epipolaris egyenes. Minden epipolaris egyenes az epipolaris pontban metszi
egymast. Az egyik kamera képén 1évO pont (pl) a masik kamera megfeleld epipolaris

egyenese (€2, p2) mentén van valahol. Ez az epipolaris kényszer. [6]

A rekonstrukcidé sordn ismertek a pontdsszerendelések, tehat a marker vetiileti pontjai
kiilonboz6 kameradllasokbol. Ezek alapjan haromszogeléssel meghatarozhat6 a marker harom
dimenziods pozicidja. A kamerdkbol a kameran 1év6 pont irdnyédba inditott sugarak metszés

pontjdban lesz a marker harom dimenzios pozicidja.

Fontos 1épés a kamerak kalibralasa, amely soran a korabban ismertetett intrinsic és extrinsic
paramétereinek a meghatarozédsa a cél. Az OpenCV pontosan leirja ennek a technikai

megvaldsitasat, ezért erre most részleteiben nem térek ki.

A pontos képfeldolgozasi rendszer létrehozasahoz sziikséges az egész folyamat iddbeli

definidlasa. Mivel a rendszernek nem kell allando jelleggel informacidkat szolgaltatnia (tehat
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az eldbbi pozici6 meghatarozasokat elég diszkrét iddpillanatokban elvégezni), ezért nem
sziikséges, hogy kis 1d0 legyen két képkocka érkezése kozott, tehat nem sziikséges nagy
képkocka sebességii kamera. A képfeldolgozas ideje is elhtizhato ezért, nem kulcsfontossagu
a rendszer teljes valds idoben torténd adatfeldolgozasa. Ez gyakorlatban azt jelenti, hogy nem

milliszekundumos, hanem szekundumos késleltetések lehetnek a rendszerben.

5.3. Kapcsolat a szempozicid, a titkorallas és a latott kép
kozott

Egy Aaltalanositott automatizalt rendszer létrehozdsdhoz sziikség van az egyes elemeket
Osszekotd matematikai Osszefliggések leirasahoz. A cél egy olyan kapcsolat megteremtése,
amely tetszOlegesen alkalmazhatdo barmely gépjarmiire. Ezek az elemek a vezetd
szempozicidja a visszapillantd tiikorhoz képest, a visszapillantd tiikor beéllitdsa és a
visszapillantd tiikkron latott kép. Azt a kapcsolatot keressiik, amely megmutatja, hogy a
gépjarmiiben 1l6 vezetd milyen tiikorbeallitds mellett latja a tiikkorben az idealis képet a
latotérben. Az idedlis kép gyakorlatilag nem mas, mint egy elére meghatarozott kép. A cél
kép a visszapillantd tiikorben végig ugyanaz maradjon. Konnyen belathatdo, hogy az
automodellekben eléforduld kiilonb6z6 karosszéridk €s kitakard elemek miatt nem lehet egy
altalanosan megfeleld képet, illetve tiikdrpoziciot elére definidlni. Ennek a meghatarozasédhoz
sziikség van az elébbiekben ismert altaldnos tiikortervezési modszer alkalmazasara a Creo 2
szoftverben. Ezzel meghatarozhato az a tiikorbeallitas, amivel adott komfortpozicido mellett a
vezetd egy optimalis kitakardsti és szabvanyoknak megfeleld képet lathat. Felhasznaloi
oldalrol azonban egyértelmii, hogy a vezetdk igen kiilonb6zd bedllitadsokat hasznalnak és
valos igény arra van, hogy az ¢ altaluk preferalt képet lassdk barmilyen helyzetben. A kérdés
tehat, hogy mely aktuator beallitdsokkal érhetd el, hogy a vezetdi iilésben il allandoan
ugyanazt az altala elvart képet lathassa fiiggetleniil attdl, hogy hogyan valtozik a vezetd
szempozicidja. Ezaltal egy olyan lehetdséget is teremtiink, hogy a vezetd beallitsa az éltala
preferalt ,tiikkron lathato képet” és ezutan a folyamatos elmozduléast kdvetve az automatika

folyamatosan hozza igazitja ezt a képet.

Az Osszefiiggés tehat az aktuator X és Y tengelye koriili elforgatast irja le a vezetd

szempozicié 3 koordinatajanak fiiggvényében. A szimulaciokbol kapott eredmények kozott
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pedig statisztikai modszerekkel (linearis regresszid, linearis korrelacid) kapcsolatot keresiink.
A kapcsolat leirasaban azonban sziikségszerli egyszerisitésekkel €lni, kiilonben a modell tul
bonyolult lenne. Az egyszerisitések koziil a legjelentdsebb, hogy eltekintiink a bal és a jobb
¢és a tovabbiakban ennek a helyzetét vizsgaljuk. A szemkozéppont a két szem kozéppontjat
0sszekotd szakasz kozéppontja, erre a szakaszra a szabvanyok 2.1.1. pontjaban van utalés,
illetve a test nevezetes pontjaként a Manikinekbe is beépitésre kertiltek, igy a Creo 2-ben
konnyedén meghatidrozhatd a pozicidja. A tiikkdr paraméterei esetében egy feltételezéssel
¢éliink, hogy a tiikor feliilete gombfeliilet tehat a gorbiileti sugar alland6 (az eldirasok 1.1.6.

pontjaban feltiintetettek szerint).

5.4. Vezérlés létrehozasa

A vezetdfigyel6 rendszer segitségével meghatarozasra keriilt a pontos szempozicid, amelybdl
igy a szempozici6 - tiikorallas — tiikron latott kép kozotti kapcsolatbol kovetkezhet, hogy a
tikornek milyen pozicioba kell beallnia. Ezzel kapcsolatban azonban tobb fontos tényezd
meriil fel. Kérdés a folyamat idébeli lefutasa, illetve az altalanos emberi viselkedésbdl eredd
hatasok tanulmanyozasa. A vezérlés soran definialni kell, hogy a vezetdfigyeld rendszer altal
mért adatokra hogyan reagdl a tiikorbeallitas. Konnyen belathato, hogy a tiikornek nem
szabad lekovetnie az éppen aktudlis szempoziciot, hiszen a vezérlésben 1évd természetes
késleltetés miatt a vezetd példaul egy gyors oldalra nézés utan nem a kivant képet lathatja a
visszapillant6 tiikrokben. Ez 6nmagiban veszélyhelyzetet jelenthet. Ez is ramutat, hogy a
pozicid meghatarozasokat dinamikusan kell elvégezni, tehat a méréseket az idében ugy kell
értékelni, hogy nem csak a legutolsd6 mért érték hatdrozza meg a vezérld jelet, vagyis egy
adaptiv rendszerrdl beszélhetiink. Az adaptacio 1ényege, hogy a beallitasok alkalmazkodnak a
vezetd igényeihez. Ezeknek az igényeknek a feltérképezése azonban nagyon részletes
vizsgalatokat igényel a vezetdi magatartdssal kapcsolatban. Munkdm ezért a legfontosabb
paraméterekre tér ki a kérdésben, a részletes és pontos vezérlés létrehozasdhoz tovabbi

kutatdmunka sziikséges.

A vezérlés felhasznaloi oldalrol megkozelitve kettévalaszthato. Az elsé esetben a rendszer
lehet teljesen automatikus. Minden gépjarmithoz meghatarozhatd az optimalis kép a

visszatiikrozé feliiletrl. A teljesen automatizalt beallitaskor barki il be a volan mogé a

29



Automatizalt visszapillantd tikor beallité rendszer tervezése

rendszer mindenkinek ugyanazt a képet mutatja megfeleld tiikdrbeallitds megvalasztasaval
veszélyesen allitsa be. Ez azonban kizéarja annak a lehetdségét, hogy a vezetdé a szdmara
kényelmes tiikorbeallitdst hasznalhassa. A masik lehetdség, hogy elsd Iépésként minden
vezetd beallitja magénak a szamara megfelelden a tiikkroket, ezutan ezt a rendszer a
fejpoziciotol fiiggetleniil mindig ezt az allast fogja visszaadni. Természetesen ebben az
esetben lehetdség van tobb vezetdi profil definidlasara és igy minden felhaszndlo a szdmara
megfeleld komfort poziciot haszndlhatja. A két tipus természetesen kombindlhatd. A
megval6sitasdhoz egy felhasznaldi feliiletre és a kezeld szoftverre van sziikség. Mivel az
elébbiekben ismertetett szempozicid - tiikkorallas — tiikron 1atott kép kozotti kapcsolat tigy lett
definidlva, hogy az adott 0sszefliggések mellett a vezetd barmely pozicioban mindig ugyanazt
a képet (és nem egy adott konkrét képet) lathassa, ezért a felhaszndlo a sajat beéllitasaival az

Osszefiiggések konstans részét valtoztatja csak.

Az adaptiv vezérlésnek fel kell késziilnie a varatlan vezetdi helyzetekre, ahol a vezetd
fejpozicidja bar valtozik, de ez nem tartos ideji valtozast jelent. Példa erre, hogy oldalra kinéz
a vezetd az ablakon, vagy elérehajol az iilésben, hogy a belathatatlan keresztez6désnél jobban
kilathasson. Ezekben az esetekben a tiilkornek nem kell azonnal alkalmazkodnia. Amikor
azonban a vezetd a sz€két hatratolja menet kozben, vagy barmilyen okbol hosszitavon
poziciot valt, akkor ehhez a bedllitdisoknak minél hamarabb kell meghatarozodnia.
Amennyiben az iddébeli alkalmazkodas nem elég gyors, vagy tal gyors az veszélyes

szituaciohoz vezethet.
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6. Esettanulmany: Automatizalt rendszer Kiépitése egy
virtualis kornyezetben

A kovetkezo 1€pés az elobb ismertetett altaldnos rendszer létrehozasa virtualis kornyezetben
egy konkrét automodellre. Ez a konkrét automodell a VCCH sportautd, amelynek a
haromdimenzids terveit a C3D Miszaki Tanacsadd Kft. részérdl Piros Attila bocsajtott a
rendelkezésemre. Ezt ezaton is koszonom neki. Az egyes 1épések pontosan kovetik az
altalanositott rendszerben felallitott kovetelményeket, igy az ott leirtakra kiilon nem fogok

kitérni, csupan a konkrét modellel kapcsolatos eredményekre.

6.1. Kiils6 visszapillant6 tiikor tervezése virtualis
automodellhez a Creo 2 felhasznalasaval

6.1.1. Szimulacios elrendezés a VCCH autéomodell esetén
A szimulacios elrendezés soran fontos a referenciapont megvalasztdsa. A referencia
koordinata rendszer x tengelye az elsd tengellyel, az y tengelye a hosszanti tengellyel lesz
parhuzamos. A z tengely pedig ezekre merdleges. Az x tengely az aut6 alvazanak aljaval esik
egy sikba. Az igy adodo referencia-kézéppont (12. 4bra) lesz a tovabbiakban minden térbeli
pont elhelyezkedésének viszonyitasi pontja. A vezetd szemhelyzetének meghatdrozasakor
lényeges lehet az autd terheltségi allapota. Az eldirasok altal megjelolt 75 kg-nyi
terheléstobblet azonban gumiabroncsokon nem okoz olyan szamottevd deformaciot, hogy ez a

tiikkron lathatd képet befolyasolja, igy ez a tényez0d elhanyagolhato.
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12. abra A VCCH automodell és a referencia koordinatarendszer

A pontos szimulacidk elvégzéséhez harom darab Manikint hasznaltam fel. Az els6nél arra
torekedtem, hogy a rendelkezésre all6 modellek koziil a legkisebbet valasszam ki. A
masodiknal a legnagyobbat, a harmadiknal pedig arra torekedtem, hogy az atlagot legjobban
reprezentalot. Igy egy 5-6s percentilisti kanadai nét, egy 95-6s percentilisii holland férfit és
egy 50-es percentilisii olasz férfit valasztottam. Ezekkel a babukkal lemérhetjiik a tiikor
beallitasanak két sz€ls6 allapototat, igy megbizonyosodva réla, hogy a valasztott aktuator és
kialakitott visszatiikroz6 feliilet megfelel az eldirasoknak. A 13. abran latszik a harom babu
mar beliiltetett helyzetben, illetve a harom ,.eye ellipse”. A képen abrazoltam a Manikinek
szemkozép helyzeteit, igy lathatd, hogy a két sz€éls6 nagysdgii Manikin csupan a 99-es
percentilisii ellipszisbe tartozik bele, mig az atlagot legjobban reprezentald a 95-osbe. Ez

bizonyitja a Manikinek helyes megvalasztasat.
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13. dbra Az Eyellipse-ek és a 3 Manikin

Vizsgalati tiikkorlap esetében a varhaté méretli visszapillantd tiikornél joval nagyobb (kb.
masfélszeres nagysagl) tiikdrlapot hasznaltam. Erre a szimuldciok egyszeriibb lefuttatdsa
miatt volt szlikség. A tiikor optimalizdlandé paramétereit konnyen allithatova tettem és
lemodelleztem a tiikorallitdo aktuatort is. Ennek a modellje egy kéttengelyli elforgatasi
lehetdséget ad a tiikkorlapnak. Hiszen az aktuatorok mitkddése két tengely koriili elforgatassal
modellezhetd. Az aktuator kozéppontja nem esik egybe a visszatikrozo feliilet
kozéppontjaval. Ezért az aktudtorok tanulmanyozasa utan 20 mme-es tavolsagot allitottam be.

Az aktuator kdzéppontjanak koordinatai is modosithatoak, a referencia-kdzépponthoz képest.

A szimulacios elrendezés utolsé eleme a szabvanyos latotér, ennek megvalositasa az 14. dbran
lathato. A latotér hosszusaga a programban természetesen nem végtelen, de az dsszedllitdsban
szerepld méreteknél joval nagyobb. 50 méter az az érték, ami folott mar nem észlelhetd
kiilonbség a visszatiikrozo feliileten, igy gyakorlatilag a latotér vége kijeloli szamunkra a
horizontot. Az elébb emlitett eldirdsokban a latotér kezdete a szem helyzetéhez van kotve, igy
a harom eltéré szemhelyzetli Manikinhez harom eltérd helyzetl latoteret is kellett késziteni a

foldfelszinre.
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20m

14. abra A szabvanyos latotér és a virtualis jarmiimodell

6.1.2. A tiikor paramétereinek meghatarozasa
Az els6 1épés a mar kordbban ismertetettek szerint a tiikorallité aktudtor kdzéppontjanak a
meghatarozasa. A legfontosabb szempontok, hogy a latotér bemérhetd legyen a visszatiikrozo
feliiletrdl és minimalizélva legyen a kitakards. A 2.2.7-es pont alapjan a maximalis kitakaras
legfeljebb 10%- lehet a latotérbdl._Ezeken kiviil tigyelni kell arra, hogy az ajto nyitasa kozben
a tiikkor ne iitk6zzon az A oszlopnak, vagy a kocsi mas részeinek. Megvizsgalva tobb
alacsonyfekvésii sportkocsit, az tapasztalhatdo, hogy mindenhol inkabb oldalra viszik ki a
visszapillanté tiikr6t, mint felfele (hogy az indirekt takarasokat csokkentsék). Ezt a logikat
kovetem ¢€n is. Fontos, hogy az autd szélességéhez képest a lehetd legkevésbé logjanak ki a
visszapillant6 tiikrok. Ezaltal a vezetOnek is kevésbé kell elmozditania a fejét a tiikorbe
pillantaskor, illetve kedvezébb aramlastani viszonyok teremthetdek. A masik érv, hogy az autd
torzsébol minél jobban kilog egy alkatrész, annal nagyobb eséllyel sériil meg. Az igy kapott
kezdeti pozicidt a tovabbi mérések elvégzése utan kellett pontositani. A végleges helyzet igy a
jobb tiikornél x: -985, y: 810, z: 900 és a balnal x: 985, y: 810, z: 900. Ez a pozicid a 2.2.2-es
szabvanynak megfelel. Az 15. dbran lathatd, hogy a vezetd feldli tiikornél 23,6445°, mig a

jobboldali tiikkdrnél 42,84° van a jarmi fiiggéleges hossziranyll kozépsikja és azon fliiggdleges
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sik kozott, amely atmegy a visszapillantd tiikkor kdzéppontjan és annak a 65 mm hosszi

egyenesnek a kdzepén, amely a gépjarmiivezetd két szemének pontjait 6sszekoti.

23,6445°

42,8400°

REPHT BTUKORKOZEP

R XPNT4

15. abra A 2.2.2-es bekezdésben megfogalmazott eléirasnak valo megfelelés

A kovetkezd 1épés a tiikor gorbiileti sugaranak a meghatdrozasa. Itt tobb a koradbbiakban mar
ismertetett egymasnak akar ellentmondé szempontot vettem figyelembe priorizalva. A
tervezés soran szimulaltam a latdteret tobbféle gorbiileti sugarral, igy az eldirasok és minden

szempont figyelembevételével az R=1200 mm-t valasztottam a tiikor gorbiileti sugaranak.

A tiikroknek allithatonak kell lennie. Az allithatosdgnak azonban a visszapillant6 tiikor
szOgallito aktuatora hatart szab. A mi esetlinkben kivélasztott aktuator minden tengely koriil
plusz és minusz irdnyban 12,5°-os elforduldst enged. Meg kell vizsgalni, hogy milyen
optimalis beallitas tartozik az egyes Manikinek jobb- és baloldali visszapillanté tiikreihez (X.
abra). Az optimalis beallitds ugy lett meghatarozva, hogy teljesiiljon a ,,Minimal Covering”
vagyis a lehetd legkisebb kitakaras elve. Ennek értékét a szimulaciokkal lehet minimalizalni.
Az igy kaptam eredményiil az 16. abran lathaté eredményeket, amelyek a 10%-os kitakarast

boven teljesitik. A tiikrok alapbedllitdsainak az 50-es percentilitist Manikin-hez tartozo
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értékeket vettem. C¢l ugyanis a ,,Minimal Adjustment” vagyis, hogy a felhasznaloknak a

lehetd legkevesebb moddositast kelljen végrehajtaniuk a szdmukra kedvezd tiikorbeallitas

eléréséhez. Ez azzal a Manikinnel teljesithetd aki az atlagot a legjobban reprezentalja. A

referencia megvalasztas utani értékeket szintén az 17. abra mutatja.

Bal tiikor
Manikin: M_it_50 | W_cn_05 | M_nl_95
Teljes teriilet 1680,11 | 1549,05 | 1646,03
Kitakart teriilet | 84,4526 | 81,8391 | 80,6394
Kitakaras 5,027% | 5,283% | 4,899%
Jobb tiikor
Manikin: M_it 50 | W_cn_05|M_nl 95
Teljes teriilet 2272,05 | 2549,46 | 2340,49
Kitakart teriilet | 118,616 | 145,674 | 122,809
Kitakaras 5,221% | 5,714% | 5,247%

16. abra Az egyes tiikorallasokhoz tartozo kitakarasok

Bal tiikor
Manikin: | M_it_50 | W_cn_05 | M_nl_95
x tengely | 1,45 3,45 0,55
y tengely | -13,8 -19,55 -13,55
Jobb tiikor
Manikin: | M_it_50 | W_cn_05 | M_nl_95
x tengely | 1,85 3,35 1,35
y tengely 25 29,75 24,65

Bal tuikor (referencia M_it_50)

Manikin: | M_it 50 | W_cn_05 |M_nl_95

x tengely 0 2 -0,9

y tengely 0 -5,75 0,25
Jobb tiikor (referencia M_it_50)

Manikin: | M_it_50 | W_cn_05 |M_nl_95

x tengely 0 1,5 -0,5

y tengely 0 4,75 -0,35

17. abra A harom Manikinhez tartozo jobb- és baloldali tiikorbeallitasok és a

referenciabeallitas
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A végleges konturvonal megvalasztasahoz, azonban két tovabbi informacidra van sziikség. Az
egyik a minimalis tiikorfeliilet, a masik pedig a komfortpozici6. Mivel a két kiilsé tiikor
szimmetrikus, ezért sziikkség van a bal- (18. abra) és jobboldali (19. abra) tiikrokon latott

képek egy tiikorre vetitésére. Ezt mutatja az 20. abra.

18. dbra A bal tiikrén 1évo latdterek a 3 19. dbra A jobb tiikron 1évd latdterek a 3
nezopontbol (a kép a fiiggdleges nézopontbol
tengelyre tiikrozve van)

20. abra A bal- és jobboldali latoterek egy tiikorre vetitése és a valos tiikorméret kékkel (a
valos tiikorméretnek legalabb 1,1 mm-rel nagyobbnak kell lennie minden iranyban, mint a
latoterek altal meghatarozott kontur)

A masik sziikséges informacio a komfortpozicio._ A mar bemutatott felmérésben errdl is
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megkérdeztem a valaszadokat (a kérddiv teljes egésze megtaldlhatd az l-es szadmu
mellékletben). A végeredmény vertikalis irdnyban 20%, mig horizontélis irdnyban 15% lett.
Tehat a vertikdlis irdny miatt a visszapillantd tiikor fényvisszaverd feliiletének legfelsd
pontjatol szamitott, a fényvisszaverd felillet magassdganak 20%-val lentebb helyezkedd
horizontalis vonal érinti a visszapillant6 tiikorben latott horizontot. Illetve a horizontalis irany
miatt a visszapillanto tiikor fényvisszaverd feliiletének legszélsd, autohoz legkdzelebb
helyezkedd szélétdl szamitott, a fényvisszaverd feliilet szélességének 15%-avalal a tiikor
kozéppontja felé fekvd vertikalis egyenes érinti a jarmii visszapillantd tiikkrében lathatd
sarvéddt. Igy adodik a végleges tiikkor kontirvonalhoz a komfortpozicidhoz teljesiiléséhez

sziikséges legkisebb tiikorméret. (21. abra).

124,

21. abra A komfortpozicio figyelembevételével meghatarozott minimdalis tiikorfeliilet, amire
elkeszitheto a végleges tiikorkontur
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6.2. Virtualis vezeto figyelo rendszer felépitése, a szemhelyzet
meghatarozasa

Az VCCH esettanulmany keretén beliil az els6dleges cél a miikodés virtudlis szinten vald
létrehozasa és tanulmanyozasa volt. Igy a szempozicié meghatarozasa a Creo 2 szimulacids
kozegben torténik. Ez gyakorlatban azt jelenti, hogy megfeleld poziciobol és megfeleld
iranyultsaggal képeket készitlink (22. dbra) a Manikin baburdl, mintha azok a képek a
beépitett kameraval késziiltek volna. Ezutan a MATLAB program képfeldolgozé moduljanak
segitségével ezeken a képeken megkeressiik a szempoziciok helyzetét. Ezzel tehat meg tudjuk
hatarozni a szempozicid helyzetét két dimenzidoban. Ezt mind a két poziciobodl elkészitett kép
esetében el kell végezni, egy kamera képe a 23. abran lathatd. Ezutan haromszogeléssel
meghatdrozhatd a szempozicid haromdimenzios helyzete. A Creo 2-ben lehetdség van
barmilyen intrinsic és ¢és extrinsic paraméter megadasara, igy a fentiekben ismertetett
altalanos metddus itt hasznalhatd. A virtualis vezetofigyeld rendszer esetében egy fontos
egyszerlsités tortént. A két kamera tengelyét teljesen parhuzamosnak tekintettem. A
valosdgban ez nem lehetséges és a szoghibat korrigdlni kell az ilyen rendszereknél, ettdl

azonban a virtualis 1étrehozaskor eltekintettem.

22. abra A kamera pozicioja
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23. abra A 22. abran feltiintetett kameranézetbdl készitett kép a Manikinrdl

A marker, vagyis a vezetd szemének pozicidja a meghatidrozasa a MATLAB képfeldolgozé
moduljaval torténik és a kovetkezd 1épésekbdl tevodik Ossze. Az elsd a kamera képének
konvertalasa piros, zold és kék dominanciaju szinrendszerbe. A kovetkez6 1épés az atalakitott
képek sziirése. Ehhez sziikség van egy sziirési tartomanyra. A szlrési tartomanynak
megfelelden késziill egy binaris, tehat fekete-fehér kép, ahol a fehér pontok jelolik a
szamunkra értékes elemeket, tehat konkrétan a két szemgolyot. Azok a pontok lesznek
fehérek, amelyek a megadott tartomanyon beliil vannak és azok a pontok lesznek feketék,
amik pedig ezen kiviil. Ezt a folyamatot mutatja a 24. és a 25. dbra. Az én esetemben a szem
bindris képen annak a régionak a megtaldlasa, ahol a fehér pontok kirajzoljdk a szemeket,
vagyis ahol a foltok taldlhatoak. Ezeknek a foltoknak a sulypontja fogja megadni a
szemgolyok kozéppontjat. A teljes képen eléforduld foltokhoz a fehér pixelek szama alapjan
egy suly értéket rendel a program. Erre szintén megadhatd egy tartomany, hogy mekkora
foltot keressen a program, de erre az én esetemben nem volt szlikség, mivel a képeknél csak a
szemfehérje rajzolodott ki. Ez virtualis kdrnyezetben alakulhat ilyen kedvezden, de a valos

rendszerben mindenképpen sziikséges a stlyokhoz is egy elvart tartomanyt meghatarozni.
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RGB RED SEL

GREEN

BLUE

24. abra A MATLAB program képei

SEL

BLUE

25. abra A MATLAB program képei és a binaris kép a bejelolt szemkozép pozicioval
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6.3. Kapcsolat a szempozicio, a tiikorallas és a latott kép
kozott

A kapcsolat pontos leirasdhoz ismét a Creo 2-ben létrehozott tervezési modszert hasznaltam.
Ennek segitségével ugyanis tetszdleges szamu szimulaciot futtathatunk le €s hatarozhatjuk
meg az egyes szempoziciokhoz az optimalis bal- és jobboldali visszapillant6 tiikorallasokat,
amely esetben ugyanazt a képet latja a vezetd a tiikkrokben. Az egyes szimulaciok lefuttatasa
utdn tehat a szempozicid 3 koordinatajahoz eredményiil kapjuk a visszapillanto tiikrok
aktuatoranak x és y tengelye koriili elforgatasanak szogét. Ezen paraméterek kozott keressiik a
kapcsolatot, tehat hogy a koordinatdk valtozasa mennyiben magyarazza a tengelyek koriili
elforgatasokat. Els6 korben megvizsgaltam, hogy linearisan mennyire mozognak egylitt ezek
az értékek. Kiszadmoltam az egyes koordindtdk és a tiikkorbeallitasok kozotti korrelaciot. Ezek
nagy egylittmozgasra vilagitottak ra. Az 26. dbrén lathatd, hogy bizonyos valtozok kozott
szinte -1, illetve 1-es korrelacios egylitthatordl beszélhetiink. Ez gyakorlatilag egyértelmii

linedris kapcsolatot feltételez az adott valtozok kozott.

Tiikor | Mely valtozok k6zott? Kon;eléciéf

egyiitthato
bal | Szem, X | Tukorbeall. X -0,3355
bal | Szem, X | Tukorbeall. Y -0,5573
bal |Szem,Y | Tukorbeall. X -0,9909
bal |Szem,Y | Tukorbeall. Y 0,2746
bal | Szem, Z | Tukorbeall. X 0,1652
bal |Szem, Z | Tukorbeall. Y -0,9979
jobb | Szem, X | Tukorbeall. X 0,4722
jobb | Szem, X | Tukorbedll. Y -0,6315
jobb | Szem, Y | Tiikorbeall. X -0,9957
jobb | Szem,Y | Tukorbedll. Y -0,2454
jobb | Szem, Z | Tukorbeall. X 0,1860
jobb | Szem, Z | Tiikorbeall. Y 0,9998

26. abra A szemkozép koordinataik és a tiikérbeallitasok (X-Y tengely koriili elforgatdsok)
kozotti korrelaciovizsgalat
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Ezutan megkerestem az Osszefliggést a korrelalé valtozok kozott. Igy adodtak a kovetkezd
Osszefiiggések az 27. abrardl. Ezek egészen pontosan leirjak az aktudtorok X és Y tengelye
kortli elfordulasokat, de érdemes megvizsgalni a szimuldciokhoz képest mekkorat hibazunk a
meghatarozott fliggvényekkel. Ezeket ¢és a szimuldcios eredményeket az 28. abra tartalmazza.
A megkapott értékek 2-3 esetben mutatnak aranyaiban eltérést, azonban ezeket megvizsgalva

egyik esetben sem kapunk fals képet a visszapillant6 tiikrokon.

Bal oldal: Korrelacids 6sszefiiggés a Jobb oldal: Korrelacids 6sszefiiggés a
szempozicio Y koordinataja [mm] és szempozicié Y koordinataja [mm] és
a tiikorbeallitas X tengely korili a tukorbeallitas X tengely korili
forgatasa ko6zott [°] forgatasa kozott [°]
. — 4 4
3,5
3
2,5
2
1,5
1
= 05
850 900 950 1000 1050 850 900 950 1000 1050
Bal oldal: Korrelacids 6sszefiiggés a Jobb oldal: Korrelacids 6sszefiiggés a
szempozicid Z koordinatdja [mm] és szempozicid Z koordinataja [mm] és
a tiikérbeallitas Y tengely koriili a tiikérbedllitas Y tengely kériili
forgatasa kozott [°] forgatasa kézott [°]

-1800 -1700 -1600 -1500 -1400

-1800 -1600 -1400

27. abra A Linearis fiiggvénykapcsolatok a valtozok kozott
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Tiikor | Tiikor | Tiikér | Tiikér | Tiikér | Tiikor

Tiikor S;;n;; ]X S;:::; ]Y S;;’:;]Z elforg. | elforg. | elforg. | elforg. | elforg. | elforg.
X koriil | Y koriil | X koriil | 'Y koriil | X kériil | Y koriil

bal | 412,461 | 951,758 | -1692,72 | 1,45 -13,8 | 1,525 |-13,735| 0,075 | 0,065
bal | 417,978 | 896,691 | -1399,27 | 3,45 | -19,55 | 3552 [-19,223| 0,102 | 0,327
bal | 417,098 | 983,228 | -1714,51| 0,55 | -13,55 | 0,367 |-13,328 | -0,183 | 0,222
bal | 427,238 | 993,904 | -1410,54 | -0,45 -19 | -0,026 | -19,012 | 0,424 | -0,012
bal | 413,619 | 1013,52 | -1527,08 | -0,6 | -16,75 | -0,748 | -16,833 | -0,148 | -0,083
bal | 413,618 | 917,615 | -1520,34 | 2,9 -16,9 | 2,782 |-16,959 | -0,118 | -0,059
jobb | 304,094 | 954,148 | -1711,11| 1,85 25 1,886 | 24,948 | 0,036 | -0,052
jobb | 297,121 | 896,633 | -1421,86 | 3,35 | 29,75 | 3,324 | 29,691 | -0,026 | -0,059
jobb | 301,683 | 985,487 | -1731,13 | 1,35 | 24,65 | 1,103 | 24,619 | -0,247 | -0,031
jobb | 295,203 | 999,191 | -1432,46 | 0,7 29,55 | 0,760 | 29,518 | 0,060 | -0,032
jobb | 295,08 | 1017,45|-1549,64| 0,3 27,55 | 0,304 | 27,596 | 0,004 | 0,046
jobb | 304,977 | 919,042 | -1539,57 | 2,8 27,75 | 2,764 | 27,761 | -0,036 | 0,011

28. abra A szempozicio 3 koordinatajahoz kapott elforgatasi szogek
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8. Osszefoglalas, tovabblépési iranyok

Dolgozatom célkitlizése egy altalanositott automatizalt kiilsé visszapillantd tiikor beallitd
keretrendszer felépitése volt. Az altalanositott, rendszer felépitése soran térekedtem a lehetd
legkisebb egyszerusitésekkel ¢€lni. A cél egy olyan keret létrehozésa volt, amely az
automatizalt tiikor beallitast konkrét automodellekre képes illeszteni, hiszen egy ez a rendszer
akkor tud széleskortien alkalmazhatdva valna, ha megvan a lehetdség barmilyen autoémodellre
valé alkalmazéisanak. Ennek megfeleléen egy esettanulmdny keretén beliil ezt a modszert
virtudlis kornyezetben egy konkrét gépjarmiivon elkészitettem. Ez utobbiban tébb
egyszerlsitéssel is ¢éltem, amelyek a valosdgba vald atiiltetésnél tovabbi vizsgalatokat
igényelnek. A munkam sordn kozponti fontossagu volt egy sajat szimuldciés kdrnyezet
létrehozasa. Ebben konkrét szabvanyoknak megfeleld visszapillantd tiikor tervezésére is
lehetdség van, illetve elvégezhetéek benne az automatizalt beallitd rendszer felépitéséhez

sziikséges szimulaciok.

Fontos kérdés, hogy van-e egyaltalan létjogosultsiga egy ilyen rendszernek. Az éaltalam
készitett felmérés kiértékelésében nagyon konkrétan kirajzolddott, hogy az automatizalt
visszapillant6 tiikkor beallitas nem csak a kényelmi funkci6, hanem nagyon komoly biztonsagi

szerepet is ellat. A biztonsag pedig kiemelkedden fontos szempont az autdipar szamara.

A legfontosabb tovabblépési irdny a vezetd figyeld rendszer valos idejii felépitése. A jelenlegi

megoldas a kétkameras képfeldolgozas tobb ponton egyszeriisitett modellével dolgozik.

A legnagyobb fejlesztések, a vezérlésben sziikségesek. Ennek az igényekhez vald illesztése
komoly vizsgélatokat igényel a vezetdi magatartds tanulmanyozasaban. A tanulméanyozas
legjobb modja a kameras megfigyelés. Az ezekbdl kinyerhetd adatok, hogy milyen vératlan
helyzetek torténnek vezetés kozben, ezek az ideiglenes, rovid ideig fennalld
poziciovaltozasok koriilbeliil mennyi ideig tartanak. Mennyire befolyasolja a vezetd helyzetét
néhany a kiils6 hatas, példaul, hogy valakivel beszélget-e az anyo6s iilésen. Mennyire redlis az
altalam hasznalt egyszer{isités miszerint a vezetdk szemkdzepének pozicidja jo kozelitéssel az
tilést fliggdlegesen félbe metszd sikon helyezkedik el. Ezekbdl az adatokbol lehetdség van egy
viselkedési mintazat felismerd rendszer, illetve egy modell predikcios adatbazis létrehozésara,

amivel tovabb tokéletesithetd a rendszer.
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Tovabblépési irany lehet a rendszer belsd visszapillantd tikorre vald alkalmazasa. A
szimulacios kornyezet arra is alkalmas, hogy a belsd tiikorre is hasznaljuk az automatizalt

beallitast. Gyakorlatilag nincs kiilonbség az eddigiekben ismertetett tervezési folyamattol.

A pontos tesztelés elvégzéséhez sziikség van egy mock-up elkészitésére. Konkrét
kameratipusok, infravorés LED, aktuatorok valasztasaval. A megvalositas kozben eddig nem

latott szdmos problémara deriilhet fény.
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Melléklet (1-es szamu): Felméres a tiikrok beallitasaval kapcsolatban

Komfort pozicio - kulso visszapillanto tukrok

A teszt a vezetdk kilsd visszapillantd tikor beallitasi szokasait vizsgalja. Az ugynevezett komfort
pozicio az a pozicié, amit a vezetd nagy valdszinliséggel hasznalni fog. Két 6sszetevibdl épal fel:
1, Horizontalis beallitas

2, Vertikalis bedllitas

Kérem mielétt tovabb halad képzelje el On hogyan szokta beallitani a visszapillanté tikrét, hol
helyezkedik el a tiikor feliletén az auté sziluettje, illetve a horizont. Ha ezzel megvan kérem
valaszoljon a kovetkezd kérdésekre.

* Required

Horizontalis beallitas

On hogyan szokta beallitani horizontalis iranyban a visszapillanté tikrot? *

Melyik egyenes metszi az altalanos beallitaskor a horizontot? Az eltérés a maximalis tikor
magassag szazalékat jelenti. (Segitségként szolgal a kovetkezd kép a feladat értelmezésében. A
kép ne befolyasolja a dontést, ez nem szabvany, nem is egy altalanos példa.)

A képen a horizontalis beallitas 15%-os.
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Vertikalis beallitas

A

-10% 0%  10% 20% 30% 40% S0% 60%

On hogyan szokta beallitani vertikalis iranyban a visszapillanto tiikrot? *

Melyik egyenes metszi az altalanos beallitaskor az autdja sziluettjét? Az eltérés a maximalis tukor
szélesséqg szazalékat jelenti. (Segitségkent szolgal a kovetkezo kép a feladat értelmezésében. A
kép ne befolyasolja a dontést, ez nem szabvany, nem is egy altalanos példa.)

[ ¥
A képen a vertikalis beallitas 65%-os.

|
-10% 0% 10% 20% 30% 40% S0% 60% 100%
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On ugyanolyan aranyok szerint allitja be a bal és a jobb visszapillanté tikrét? *
() Igen
(O Nem

Ha az el6z6 kérdésre "Nem".mel valaszolt akkor kérem indokolja meg miben kilonbozik a
ket beallitas.

Szokott valtoztatni menet kozben a tilkor beallitasan? *

[C] Nem

[] Igen, mert mas beallitast hasznalok autépalyan és mellékutakon

[] Igen, mert néha valtoztatom menet kézben az ildhelyzetemet

[] Igen, mert utdlag jovok ra. hogy elmulasztottam indulds el6tt a beallitast
[] Igen, parkolasnal

[] Egyéb

Egyéb megjegyzés

Continue »
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Komfort pozicio - kulso visszapillanto tukrok

* Required
Altalanos jellegii kérdések

Rendelkezik B kategorias jogositvannyal?
O Igen
O Nem

Milyen gyakran hasznal gépjarmivet? *
Egy hasznalat: motor inditas - vezetés - parkolas - motor leallitasa

(O Minden nap tobbszor (atlag legalabb 3 alkalom/nap)
(O Minden nap tobbszor (atlag 1-2 alkalom/nap)

() Hetente tobbszor (2-6 alkalommal/hét)

() Rendszertelendl (néhany alkalom/hénap)

() Other

Hanyan hasznalnak kozosen egy autot?
(ha nincs autdja, vagy nem hasznal egyet sem, akkor ugorja at a kérdést)

(O 1 (egyedil hasznalok egy autét)
O 2
O3

O5

Milyen gyakran kell allitania a visszapillanto tukrot? *
(@ Hasznalatonként akar tobbszor is

(O Hasznalatonként egyszer

() 2-5 hasznalatonként

(O Havonta néhany alkalommal

(O) Szinte soha (megtortént a bedllitas és nincs valtoztatas)

Nagyon készéném a kitoltést!

Ha kérdése van keressen a karoly szipka@gmail. com-on

« Back | | Submit
Never submit passwords through Google Forms
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A felmérés részletes feldolgozasa

A felmérésnek két f6 célja a kiilsé visszapillant6 tiikrok komfort beallitasanak
megtalalasa, illetve az egyéb tiikdr bedllitisi szokasok feltérképezése volt. Osszesen 101
személy toltotte ki a kérddivet. A valaszadok dontd tobbsége a C3D miiszaki tanacsado iroda
munkatarsai €s a Budapesti Miiszaki és Gazdasdgtudomanyi Egyetem Gépészmérndki
karanak hallgat6i koziil keriilt ki, akik mind rendelkeznek B kategdridju jogositvannyal. A
gépjarmii hasznalatanak rendszerességét az 1. abra mutatja. Ebbdl jol latszik, hogy a 60%
legalabb heti szinten hasznal gépjarmiivet, tehat nagyrészt tapasztaltabb vezetokrol
beszélhetiink. Ezt tdmasztja ald a sok részletes szobeli vélemény, amely nagyfoku

tudatossagra utal az amigy tobbségben muszaki érdeklddést kitoltd kdrében.

Milyen gyakran hasznal gépjarmiivet?

B Minden nap tobbszér (atlag
legalabb 3 alkalom/nap)

B Minden nap tobbszor (atlag
1-2 alkalom/nap)

Hetente tobbszor (2-6
alkalommal/hét)

B Rendszertelenil (néhany
alkalom/hénap)

m Egyéb

1. abra: A Kit6lt6k gépjarmi hasznalatanak rendszeressége

A komfort pozicid6 az a pozicid, amit a felhasznalok kényelmesnek talalnak és
eldszeretetten hasznalnak a kiilsd visszapillanto tiikrok esetében, hogy igényeiknek megfeleld
latoteret lathassanak be vezetés kdzben. Egy atlagos vezetd nincs tisztdban a szabvanyokkal
¢s a beallitasi eldirasokkal, igy a tiikrot nem eszerint fogja bedllitani. A tervez6 munkéban igy
fontos a felhasznaldi igényeket figyelembe venni az eldirdsoknak valé megfelelésen tual.
Fontos tudni, hogy a legtobb autdogyartd sajat komfort pozicid beallitasokkal rendelkezik,
amiket komoly piackutatasokkal alapoznak meg. Ez a felmérés hasonld szerepet probal

betolteni.
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1. Kérdés: On hogyan szokta beallitani horizontalis irdnyban a visszapillant6
tiikrot? (2. abra)

A valaszadok atlaga 6,83 %-os eltérést mutat, tehat a horizontot a visszatiikroz6 feliilet
maximalis magassaganak kozéppontjatol a magassag 6,83 %-kal szoktak beallitani. Ez
egészen hasonlit egy nem megnevezett cég beallitasara, amely ebben a rendszerben 20 %-kal
a kozéppont feletti beallitasbol indul ki. Egyértelmiien latszik, hogy tobb valaszado a
magassag kdzéppontja alatti beallitast preferalja, amely kifejezetten veszélyesnek mondhato,
hiszen ebben az esetben a szabvanyos latotérnek a nagy része kiszorul a visszatiikrozott
képbdl. Eszerint a valaszadok 24 %-a kifejezetten veszélyes bedllitdst hasznal. Ezeknek a

statisztikai adatoknak az elhagyasaval 15 %-os bedllitdst érdemes valasztani a felmérés

szerint.
On hogyan szokta beallitani horizontalis
iranyban a visszapillanto tiikrot?
( atlag: 0,0683 )
40
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2. abra: A kitélték horizontalis tlikbrbeallitasanak megoszlasa
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2. Kérdés: On hogyan szokta beallitani vertikalis irdnyban a visszapillantd
tiikrot? (3. abra)

A valaszadok atlaga 29,55 %-os eltérést mutat, tehat a gépjarmii sziluettjét a
visszatiikrozé felillet maximalis szélességének 29,55 %-kal toljak el a tiikor autohoz
kozelebbi szElétdl. Ez szintén nagyjabol megegyezik az elobbiekben emlitett cég beallitasara,
amely ebben a rendszerben 20 %-kal a kozéppont feletti beallitasbol indul ki. Itt is
egyértelmiien latszik, hogy tobb valaszado veszélyes bedllitast hasznal. Aki 45 %-ot vagy
tobbet jelolt az a szabvanyos latotérnek értékes részét biztosan kiszoritja a visszatiikrozott
képbdl. Eszerint a valaszadok 17 %-a kifejezetten veszélyes bedllitdst hasznal. Ezeknek a

statisztikai adatoknak az elhagyasaval 20 %-os bedllitdst érdemes valasztani a felmérés

szerint.
On hogyan szokta beallitani vertikalis irdnyban a
visszapillanté tiikrot?
(atlag: 0,2955)
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3. abra: A kit6lték vertikalis tiikbrbeallitasanak megoszlasa

Ha Osszevetjiik a két kitoltés eredményeit azt lathatjuk, hogy a kitoltok 30 %-a vagy
vertikalis, vagy horizontalis irdnyban szabalytalanul allitja be a visszapillanto tiikrét. Ezen
feliil 4 % mindkét iranyba hibat kovet el, igy gyakorlatilag a visszatlikr6z6 feliiletbdl akar a
szabvanyos latotér 70-80 %-a is ki lehet takarva, ami fokozottan veszélyes. Tehat a

valaszadok 34 %-anak a tiikkorbeallitasa veszélyt jelenthet onmagara és a kornyezetére!
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3. Kérdés: On ugyanolyan aranyok szerint allitja be bal és jobb
visszapillanto tiikrét? (4. dbra)

On ugyanolyan aranyok szerint allitja
be a bal és a jobb visszapillanté tiikrét?

Higen

B Nem

4. abra: A kitélt6k bal és jobb oldali tiikrének beallitasa az esetek 82 %-aban
megegyezik

A valaszadok 82 %-a ugyanolyan aranyok szerint allitja be a visszapillanto tiikrét. A
kérdést néhanyan félreértettek: ,,A két tiikorben ugyanazt latom, de mivel nem az autd
szimmetriasikjaban 1lok, ezért az aranyok masak.”. Ebben az esetben a latott képre, az
maranyokra” iranyult a kérdés és nem a tiikrok szoghelyzetére. Mivel, aki ,,Nem” valaszt adott
mind irt szoveges véleményt, ezért jol latszik ki az, aki félreértette a kérdést. Igy a véalaszok

korrigalhatoak voltak, igy alakult ki a 3. dbran lathato arany.

Tobb tanulsdgos megoldas érkezett a 18 %-tol, miért allitjdk be eltérden a két
visszapillantd tiikrot: ,,A baloldalit inkabb felfel¢ allitom, mig a jobboldalit lefele
horizontalisan. Ennek az az oka, mert egyszer egy ismeretterjesztd filmben egy testér csapat
mondta, h igy lehet j61 belatni hogy mi torténik koriilottem. Es ez igaz, a forgalmat is jobban
tudom igy kdvetni. Baloldal fel, jobb le.”, ,,A jobb els6 tiikor lejjebb néz, hogy parhuzamos
jobbra parkolaskor jol latszodjon a padka helyzete.”, ,,Az utas oldalit lejjebb allitom, foleg a
véarosi parkolas miatt. gy jobban latom az alsobb részeket, igy példaul parkoldsnal egy
betonszegélyt, virdgcserepet, stb. kb. 30%-on van a horizont.”, ,,A jobb oldali tiikrot csak
tolatdshoz hasznalom, igy az mindig csak a jobb hatso kereket (és az utpadkat) mutatja. A

vezetd oldali tiikor az elézéshez, savvaltashoz kell.”. Ahogy a kiemelt hozzaszo6lasokbol

56
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latszik az eltérd bedllitdsok mogott komoly tudatossdg van, ez azonban személyenként
valtozik igy nem hatarozhaté meg egy egységes bedllitas. Bar a vezetok donté tobbsége
azonos Kkiilso tiikor beallitast hasznal latszik, hogy van igény személyes, egyénre szabott

beallitasra is.

5. Kérdés: Szokott valtoztatni menet kdzben a tiikor beallitasan? (5. abra)

Szokott valtoztatni menet kdzben a tiukor
beallitasan?
60 54
50 +
40 -
30 +
23 <
20 -+
9 11
10 _ . b
Nem Igen, mert mds Igen, mert néha Igen, mert  Igen, parkoldsnal Egyéb
beallitast véltoztatom  utdlag jovok ra,
haszndlok  menet koézben az hogy
autépdlyan és UlGhelyzetemet elmulasztottam
mellékutakon indulds el6tt a
beallitast

5. abra: A kitolték kozel fele valtoztat menet kézben a tiikér beallitasan

A tiikrok beallitasahoz a véalaszadok 54 %-a indulas utan nem nytl. Beszédes azonban,
hogy a vezetdk 23 %-a, kozel a negyede menet kdzben eszmél rd, hogy elmulasztotta
beéllitani a tlikrot. Ez mindenképpen balesetveszélyes lehet. A tiikrok menet kozbeni
beallitasa onmagaban kockazatot jelenthet a valaszadok 46 %-anak. Az eredményekbdl
levonhat6 masik fontos kovetkeztetés az, hogy a parkolas és az autdopalya mellékut atmenetnél

a valaszadok 34 %-a sajat igényeire szabott beéllitast alkalmaz az Gtjdnak bizonyos részeinél.
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6. Kérdés: Milyen gyakran kell allitania a visszapillant6 tiikr6t? (7. dbra)

Milyen gyakran kell allitania a visszapillanté
tukrot?

M Hasznalatonként akar tobbszor
is

B Hasznalatonként egyszer

m 2-5 hasznalatonként

B Havonta néhany alkalommal

M Szinte soha (megtortént a
beallitas és nincs valtoztatas)

7. abra: A kitdlt6k 60 %-a havonta legalabb néhany alkalommal valtoztat a visszapillant
beallitasan

Ez a felmérés a tobbi kérdéssel egyiitt érdekes kovetkeztetések levonasara alkalmas.
Bar a vezeték 75 %-a masokkal hasznalja egyiitt az aut6t, csupan a valaszadok 60 %-a szokta
legalabb havi rendszerességgel allitani a tiikrot. Ebbdl az a kovetkeztetés vonhato le, hogy a
vezetok sokszor nem torddnek a pontos bedllitassal, ami szamukra egyrészt kényelmesebb,
masrész biztonsagosabb lenne. Ezeknek a becsiilhetd szdmossagat tovabb ndveli az a tény,
magarol, hogy legalabb hasznalatonként egyszer allit a kiilsé tiikrokon, ezek szerint az a 46
%, aki egy masik kérdésnél azt allitotta, hogy menet kdzben valtoztat a tiikrok beallitasan

csak elég ritkan teszi ezt meg.
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Melléklet (2-es szamu):

Szabadalom és terméktijdonsag, Ujdonsagkutatas

(2013.09.07)
A Kkutatas lefolytatasa

A kutatds sordn a Szellemi Tulajdon Nemzeti Hivataldnak munkatirsa irdnymutatdsat
alkalmazom. Meghatarozott cimszavakra keresek rd kiilonb6z0 hazai ¢és kiilfoldi
iparjogvédelmi hivatal szabadalmi oltalom adatbazisai kozott. A dokumentéacio soran az egyes
adatbazisokbol csak a leendd tjdonsag szempontjabol relevans taldlatokat tiintetem fel. Olyan
jelenleg is oltalom alatt 4ll6 szabadalmakat keresek, amelyek egészben vagy részben
megegyeznek az Otletemmel. Fontos kiinduldsi pont a nemzetkdzi kutatdsban az NSZO
(Nemzetkozi Szabadalmi Osztaly), amely segitségével korbehatarolhatjuk a relevans

szabadalmak korét
Az adatbazisok:

8. Szellemi Tulajdon Nemzeti Hivatala - http://epub.hpo.hu/e-kutatas/?lang=HU

9. Espace (European Patent Office) - http://worldwide.espacenet.com/?locale=en_EP

10. WIPO (World Intellectual Property Organization) -
http://patentscope.wipo.int/search/en/search.jsf

11. DEPATISnet (Deutsches Patent- und Markenamt) -
https://depatisnet.dpma.de/DepatisNet/depatisnet?action=einsteiger

12. USPTO (The United States Patent and Trandemark Office) - http://patft.uspto.gov/

13. Google Patent - https://www.google.com/?tbm=pts

A cimszavak:

A. visszapillant6 (rear view mirror, Riickspiegel)
B. *automatizalt* and *tiikor* (*automated® and *mirror*, *automatisier® and *spiegel*)

C. vezetd figyel6 rendszer (driver assistance system)

Az NSZO: (Nemzetk6zi Szabadalmi Osztaly)

B60L, B60R, B60S
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Melléklet (3-as szamu): A képfeldolgozast végzd0 MATLAB program

clear;
% Kép beolvasédsa a K matrixba:
K=imread('cam test Ol.png');
% Kép méretei:
display (['Kép szélessége [px]: ',num2str(size(K,2))1);
display (['Kép magassaga [px]: ',num2str(size(K,1))1);
% Ures layer
zeroLayer=uint8 (zeros (size(XK,1),size(K,2)));
% Szincsatorndk hamis szines RGB képként definidlva:
Kred(:,:,1)=K(:,:,1);
Kred(:, :,2)=zerolayer;
Kred(:, :,3)=zerolayer;
Kgreen(:, :,1l)=zerolayer;
Kgreen(:,:,2)=K(:,:,2);
Kgreen(:, :,3)=zerolayer;
Kblue(:,:,1)=zerolayer;
Kblue (:,:,2)=zerolLayer;
Kblue(:,:,3)=K(:,:,3);
% Az eredeti (RGB) kép és a szincsatorndk kirajzolédsa ugyanazon figure-be:
figurel = figure;
subplotl=subplot (3,3,1);
imshow(K(:,:,1:3), 'InitialMagnification','fit");
title ('RGB'") ;
subplot2=subplot(3,3,2);
imshow (Kred, 'InitialMagnification', 'fit");
title('RED");
subplot3=subplot(3,3,5);
imshow (Kgreen, 'InitialMagnification', "fit"');
title ('GREEN') ;
subplot4=subplot (3,3,8);
imshow (Kblue, 'InitialMagnification', 'fit");
title ('"BLUE") ;
maxValue=195;
selectedLayer=uint8 (zeros (size(K,1),size(K,2),3));
for j=l:size (K, 2)
tmpColRED=find (K(:,3j, 1) >=maxValue) ;
tmpColGREEN=find (K (:,j,2)>=maxValue) ;
tmpColBLUE=find (K (:,j, 3) >=maxValue) ;
if not (isempty (tmpColRED)) ;
for i=l:size (tmpColRED, 1)
selectedLayer (tmpColRED (1) ,j,1)=255;
end
end
if not (isempty (tmpColGREEN) ) ;
for i=l:size (tmpColGREEN, 1)
selectedLayer (tmpColGREEN (i), j,2)=255;
end
end
if not (isempty (tmpColBLUE)) ;
for i=l:size (tmpColBLUE, 1)
selectedLayer (tmpColBLUE (i), 3, 3)=255;
end
end
for i=l:size (K, 1)
if selectedLayer (i, j,1l) &&selectedLayer(i,j,2) &&selectedLayer (i, j,3)==255
selectedLayer (i, j,1:3)=255;
else
selectedLayer(i,j,1:3)=0;
end
end
end

subplot5=subplot (3,3,3);

imshow (selectedLayer, 'InitialMagnification’, 'fit");
title('SEL'");
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