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»Ball & Plate” kisérlet

Feladat:

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

Pozicio-érzékelés: rezisztiv érintépanel

‘5|

Alkalmazando eszkozok:

* 10.4” 4-vezetékes rezisztiv touch-panel

« Léptetomotorral megvalositott linearis
hajtas

« STM32 ARM Cortex M4 mikrovezeérlo
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Differencialis hajtasu kisméretl robotkocsi fejlesztése

Alkalmazandoé eszkozok:

o [*Vb:
O [-Vba

TSR 1-2450

DRV8871mcbpo NUCLEO-F401RE +Vin
VDIG

W N VBAT ADC GND

ouT1l +Vout|
ouT2 DCML_IN2

PGND

31
2
3

VeeIN
uartRx  XBee

DCML_RSA

uARTTX  (33V)
GND

DRV8871mcbpo
VDIG

M VBAT DCML_IN1

= . DCML IN2
e

Aluminium muszerdoboz

2 Pololu attételes DC motor

2 Pololu kerek, 1 bolygokeréek

2 DC motorvezeérlo

STM32 ARM Cortex M4 mikrovezeérlo
Vezeték nélkiili kommunikacios egység



»Mecanum wheel” alapu robotkocsi fejlesztése

‘ 208.4

@6%

y1=45°

g

Alkalmazando eszkozok:

* 1 aluminium jarmuivaz

4 Mecanum Wheel

4 DC motor meghajtoval

STM32 ARM Cortex M4 mikrovezérlo
Wireless kommunikacios egység (WLAN)
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GNSS-IMU szenzorfuzids pozicionald eszkoz

PP I I SO
000000000 EROOY
. «

IMU: Bosch Sensortec BNOQO55

« 3-iranyu 14-bites digitalis kimenetl

gyorsulasérzékel GPS: uBlox M8P -
 3-tengelyli 16-bites digitalis kimeneti * RTK korreka,oyal mukodp

giroszkop érzékels 2 cm maximalis pontossagot
e 3-iranyd foldmagnesség érzékeld biztosito egyseg.

e 32-bites ARM Cortex MO+ mikrovezeérlo
Bosch Sensortec szenzorfuzios szoftverrel.

Feladat:
CAN halézaton kommunikalo pozicionalo egység fejlesztése
gépjarmuivekben valo alkalmazasra



Ultrahang alapu beltéri pozicionald rendszer

T3 (0,e,f)

Infrastruktura:

o 4 téglalap alakban
sikban elhelyezett 25
kHz-es ultrahang ado.

o 868 MHz ISM savban

miikodé szinkronizald

i s RF jeladd

T2 (d,0.f)

Ti000).

Jarmulegység:

o 25 kHz-es keskeny savban érzekeny MEMS mikrofon.

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

e 868 MHz-es RF vevo

o Feldolgozd mikroszamitogep - HW és SW fejlesztés

Feladat:

aoy  * Jarmuegyseg hardver es szoftver fejlesztese.
%OD% e Modelljarmu pozicionalas megvalositasa.




UWB beltéri pozicionalé rendszer robotkdrnyezet szamara

Decawave UWB kommunikacios elemek alkalmazasa

UWB: Ultra Wide Band - egy radiofrekvencias kommunikacios mod
3 - 8 GHz tartomanyban.

Feladatok: Y decamave

« UWB kommunikacio

« UWB alapu pozicio-
meghatarozas

 Pontossagi analizis i

» Pontossag javitasnak -
modszerei

 Pontossag javitasa
szenzorfuzio
alkalmazasaval

SIA
B/



Modelljarmiben alkalmazhato optikai elvi
tavolsagmérd/akadalydetektalé érzékeld

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

Az érzékelo:

e ST VL6180, VL530 integralt
aramkorok

o 32-bites mikroszamitogep

e CAN kommunikacios interfész

Feladat:

o HW: jarmure elhelyezheto6 egyseg

e SW: méro- és kommunikacios
program




akadélzdetektélés cél‘léra

Modelljarmiben alkalmazhato fedélzeti kamera sav- és

Eszkozok:
o Raspberry Pi 3 mikroszamitogep
e Raspberry Pl kamera modul

Feladat:

e Modelljarmu elején elhelyezett
kamera HW kialakitasa

St o Képfeldolgozasi eljarasok sav- es

akadalydetektalasra

L o Kommunikacion alapuld adatkozlés
a fedeélzeti szamitogéppel




1:5 méretaranyu 4-kerék meghajtasu elektromos
jarmimodell

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

« Kormanyszervo

« CAN halozaton
alapulo elosztott
iranyitasi rendszer

* LiPo akkumulator,
energia-
menedzsment

« Hajtas / kormanyzas
megvalositasa 4 kerék
vezeérlésével

* Inercialis erzékelok
(IMU) GPS-szel

e Vezeték nélkili
kommunikacio

* Pozicionalas, navigacio

« Magas szintd iranyitas

« Palyakovetés, specialis
manoverek

SIA
B/ 10



fedélzeti szémitégég STM32 Elatformon

Matlab/Simulink rendszerben programozhaté valés ideju

STM32 ARM Cortex M mikroszamitogepekhez létezik Matlab/Simulink

alapu programfejlesztést tamogato szoftver eszkoz:
STM32-MAT/TARGET

[ maTLAB® | [ STM32Cube |

ADC1  JEOC

Simulink Embedded ' s _ i -
Embedded | Toolchain 3 oy aﬂw
Coder STM32CubeMX & -
=H
Feladat: Nucleo-144
o Az STM32-MAT/TARGET alapu fejlesztés >Th32ri7437]
modszertananak kidolgozasa 32 MB
SDRAM modul

o Potlolagos SDRAM memoriat tartalmazo
STM32 egység programozasi sémaja

e ModelljarmU fedélzeti egység
feladatainak tervezese és realizalasa




Mélységi kamera alkalmazasa robotkocsik pozicionalasara

Intel RealSense mélységi kamera o Szintér feltérképezés

o Utkeresés
« Akadalydetektalas
 Pontos pozicio-meghatarozas

 Dokkolas, preciz manoverek.

B/ 12



Radar alapu kdrnyezetdetektalas, tavolsagmeérés,
mozgaskovetés jarmialkalmazasokra

alkalmazasa.

.f—.-_ . ” ° 7
. Distance2Go 24 GHz-es radar demonstracios platform
(Infineon , P

A demonstracios eszkoz:

« BGT24MTR11 24 GHz-e radar aramkor
RF interfésszel és antennaval ellatva

® 32-b1teS ARM COI’teX m]kroveZél’l6 B T, 0 tessesncnnne l.
beépitett debug interfésszel

REF 40 MHz

« Szoftver tamogatas ARM Cortex

platformra
Feladatok: ;i ,
« Hardver és szoftver o ..
demonstracio felepitese ol | AP s L oL

Frame for metal RF

 Tesztkornyezet kialakitasa

shield placement

’ 12 P-MOS switch
- Jarmlives alapfeladatok MoUss  revable  Pintesderx e
QD& kiserleti megvalositasa

<][>



Jarmi kornyezetérzékelés alapfeladatainak megvaldsitasa
L

Kornyezetérzékelo szenzorok: Feladatok:

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

Lézeres tavolsagmeéreésen
alapulo eszkozok
Ultrahangos tavolsagmeresen
alapulo eszkozok
Kamerak

LIDAR

Radar szenzorok

Nissan Leaf
elektromos gépkocsi

14



Jarmu kdrnyezetérzékelés
mesterséges intelligencia madszerekkel

Intel Movidius Feladatok:

neural compute stick o Kép alapu szintér-, objektum detektalas

o Objektum felismerés

 Valos ideju (jarmufedélzeti) alkalmazas

« Meglevo (open source) peldak alkalmazasa
o Tanitomintak gyljtése

 Tanitasi modszerek alkalmazasa

Neural Compute Stick

Movidius

G s



Jarmd pozicio és mozgasallapot meghatarozasa

Nissan Leaf elektromosigépkocsi Feladatok:

* Az RTK alapu pozicionalas
pontossaganak tesztelése.

* Inercialis szenzorokkal kiegészitett
“rover” modul tervezése.

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

e Szenzorfuzids algoritmusok
fejlesztése a pozicionalas

RTK korrekcio:
°a FOMI valos idejl RTK szolgaltatasa utjan

Sy emvenny, @@ s pontossaganak és
| T megbizhatdsaganak javitasara.
* “Low-cost” RTK rendszer kialakitasa: a svdjci * Ajarmd helyzetének és
uBlox cég M8P jel(i nagy pontossagu GNSS mozgdasallapotdnak pontos
moduljai felhasznaldsaval — 2.5 cm kordli meghatarozasara szolgald

ziciondalasi pontossa i i :
pozicionalasi pontossag algoritmusok fejlesztése.
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Autondm jarmdiranyitasi kisérletek

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

" s
. ©
RTK base station . - go Autonom palyakdvetési
~ (FOMI) & Atcecee:'e“étt;rz‘;i' a0 kisérlet: Gy6r, autds
m . E 7 4
akorlépalya
5: Steering angle, gy paly
Position velocity
Internet NTRIP velocity | RTK GNSS
INS
Industrial PC Differential
(RTK)
correction
RS232
P Navigation Nissan Leaf
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