ONVEZETES JARMUVEK KOZOTTI KOMMUNIKACIOS ADATOKON TANITOTT
NEURALIS HALOZAT SEGITSEGEVEL
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Az Onvezetés megvaldsitdsa az autdipar egyik legbonyolultabb kihivdsa. A mérnokok komplex problémdkkal
néznek szembe [1], melyek biztonsdg szempontjab6l mind kritikus feladatok. A jarm lokalizacidjaban és a kor-
nyezetben jelenlévé akadélyok detektdldsaban a kiilonb6z6 szenzorok jeleinek fuzidja jelenti a problémat, amely
rossz 14tasi viszonyok kozott méginkabb kiélezett feladat. A rendelkezésre dll6 informécidk alapjan a jarmii moz-
gdsdnak tervezésénél, az optimadlis palya generdldsdandl, az emberi intelligencidt és intuicidt utdnzé dontéshozatali
algoritmusok megteremtése nehéz. Végezetiil pedig a joArm{i mozgdsszabdlyozdsa sordn a szabdlyozdsi hurokban
megjelend jelentds (0.2-0.8 sec) id6késés okozta stabilitdsi problémak lekiizdése jelent komoly mérnoki kihivast
[2].

Ebben a cikkben olyan vezetdi szitudcidkra dsszpontositunk, ahol az el6ttiink haladé jarmi kovetése megoldast
kinélhat a fent emlitett 6sszes problémara [3]. Kihaszndlva jarmivek ko6zotti (V2V) kommunikaciét, az onvezetd
jarmi szamara létrehozunk egy id6késéssel szemben tolerans, az emberi vezetést utanzé palyakovets szabdlyozo
algoritmust.
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1. abra. (a) Jarm{i-jarm{i kommunikacion alapul6 onvezetés. (b) A gépi tanuldssal identifikalt szabéalyozasi torvény
Osszehasonlitdsa linedris allapotvisszacsatoldssal.

Kutatasunkban, kettd ember altal vezetett személygépjarmti kommunikacids adatait (GPS pozicié és sebesség)
gytjtottiik 6ssze, mikdzben a héatul haladé jarmi az el6tte haladé palydjat kovette (1d. 1(a). dbra). Ezzel szink-
ronizédlva rogzitettiilk a kovetd jarml kormanyszogét, azaz az emberi vezetd beavatkozdsit a jarmi oldalirdnyt
irdnyitdsdban. Az igy kapott adathalmazon, egy neurdlis hdldzatot tanitottunk, hogy a jarmtivek k6zotti kommuni-
kacio6 éltal rendelkezésre 4116 oldalirdnyu eltérés (Ay) és legyezési szog killonbség (Af) alapjan meghatdrozza a
kovetd jarmi megkivant kormanyszogét.

Az eredményiil kapott szabdlyozasi torvényt (Id. 1(b). dbra) osszehasonlitottuk a tradiciondlis linedris alla-
potvisszacsatoldssal. Utébbi analitikus vizsgdlatdval igazoltuk a neurdlis hdlézat linedris stabilitdst. Szimulacidok
segitségével elemeztiik a szabdlyozasi hurokban megjelens id6késéssel szembeni tolerancidt.
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