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Beltéren is használható lokalizációs helyzetmeghatározó rendszer alkalmazása az önvezető járművek területén

Az önvezető járművek kutatás-fejlesztése egy kiemelt terület, mind a szenzorok mind a járművek területén, melyet a technológiára fordított tetemes összegek is alátámasztanak. Mint szakterület fokozott multidiszciplinaritással bír, melyet a jelenleg tapasztalható jelentős társadalmi és autóipari változások is segítenek.
A karunkon folyó önvezető jármű kutatási és oktatási projektben a költségek racionalizálása végett kis méretű önvezető modellautók fejlesztése zajlik. Ennek célja, hogy kis méretben vizsgáljuk azon nehéz körülményeket, melyek a valós méret esetében nehézkes, illetve kockázatos. A kutatás jelen fázisában 1:16 méretarányú modellekkel dolgoztunk, melyekhez különböző kombinációkban illesztünk szenzorokat, lefedve a lehetséges érzékelés spektrumokat. A cél, hogy a megtanult információk a valós méretben is alkalmazhatóak legyenek. Mi ketten a fejlesztésünk alatt a Donkey-Car keretrendszert, a Marvelmind helyzetmeghatározó rendszert, valamint informatikai, gépi tanulási és az absztrak adattípusok elméleti alapjait alkalmaztuk.
Ezen kutatáson belül mi ketten integráltunk a modellautóba a Marvelmind beltéri helyzetmeghatározó rendszert (IPS), melyet innovatív módon felhasználtunk az önvezető ágens szenzoraként és mérőeszközként is. Ez ultrahangos távmérési technológiát alkalmaz, ami újdonságnak számít az önvezető járműmodellek pozíciókövetésében, és előnye, hogy a távolsági adatok áttranszformálásával bármilyen más rendszeren belül is használhatóak, pl. koordinátákként. Az szenzorrendszer integrálása során figyelmet fordítottunk a mérési folyamat hatékonyságának maximalizálására és a mérési hibák minimalizálására is. Így dolgozatunkban olyan részek is helyet kaptak, amikkel megpróbáljuk bemutatni, hogy miért döntöttünk bizonyos megközelítések melett. Ilyen például a kD-fa alapú térképtárolás, vagy a multilaterációs koordinátameghatározás.
Fejlesztésünket sikeresnek gondoljuk, mivel sikerült szemléletes adatvizualizációs rendszereket és modell- illetve adatvalidációs algoritmust létrehoznunk, amivel többféle tanítási módszer is ellenőrizhetővé vált.
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