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Kihivas

Alkalmassag
Q] Jarmi o> Palyaval szembeni
specifikacioja kovetelmények
Koncepcid

A

Terv

A
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Alkalmassag

PUBLIC ROAD REAL TRAFFIC SYSTEM TESTS

LIMITED PUBLIC ROAD ALMOST REAL ENVIRONMENT TEST

PROVING GROUND CONTROLLED SYSTEM TEST

TECHNOLOGY, COMPONENT, SYSTEM
INTEGRATION AND VEHICLE-IN-THE-
LOOP TESTS

LABORATORY

PROOF-OF-CONCEPT,

SIMULATION FEASIBILITY AND
DURABILITY
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PUBLIC ROAD

LIMITED PUBLIC ROAD

Szimulacio

PROVING GROUND

LABORATORY

A vizsgalt régiora jellemz6 modellek: [ ]

Jarmddinamika

* Forgalmi viselkedés

Szimulalt valos kornyezet

A forgalom 6sszes szerepl6jével valo talalkozas

Lathatdsagi és kornyezeti korilmények
valtozasa

Burkolattipusok, forgalomtechnikai jelek

rmuvek varosi kozlekedesenek“ﬁhly S
dr. Szalay — dr. Schuchmar n
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Jarm(ivek vizsgalata:

Laboratorium

Valos jarm(itechnologia
Valds komponensek
Rendszerintegracio
Vehicle-in-the-loop (Valds érzékelés
szimulalt laboratoriumi kornyezetben)

PUBLIC ROAD

LIMITED PUBLIC ROAD

PROVING GRCUND

[ LABORATORY ]

SIMULATION
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Varosi tesztpalya koncepcidja

Vizsgallandéz SIMULATION

PUBLIC ROAD

[ PROVING GROUND ]

Zalaegerszeg, APZ tesztpalya

LABORATORY

Vannak mar ilyenek?
Milyen specifikacio alapjan?

A specifikacio alapjan milyen
forgalomtechnikai/utépitési feladatok és
|étesitmények tervezend6k?

Az Uzemeltetés korilmeényei alapjan milyen
tovabbi tervezési peremfeltételek adédnak?

Egy adott terv megfelel6sége hogyan
ellenbrizhetd?
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Modszertan

Specifikacio

Példak?

Tervezési megfontolasok és feltételrendszer a specifikacio alapjan
Megfelel6ségi matrix

Modellezés

o Uk W E

Fejlesztési lehetbségek
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ll. Specifikacio |
. 2. Peldak:
SpElelk C 3. Tervezési megfontolasok

4. MegfelelGségi matrix
5. Modellezés
6. Fejlesztési lehetGségek

A jarmuvek tesztelése szempontjabadl sztikséges palyaelemek és
elrendezésik kézikonyve (APZ).

Fizikai paraméterek (elemek paraméterezése és elrendezése)
Utmenti infrastruktura
Smart City funkciok

> w e

Meérbeszkozok és segédberendezések

w XVII. Varosi kozlekedés aktualis kérdései Autonom jarmiivek varosi kézlekedésének kihivasai
2017. szeptember 7. 3 dr. Szalay — dr. Schuchmann



, , 1. Specifikacio
Peldak |2. Példak? |

3. Tervezési megfontolasok

4. MegfelelGségi matrix
5. Modellezés
6

. Fejlesztési lehetGségek

1. Széls6séges/mértékado példak/esetek keresése

2. Klasszikus tesztpalya uj funkciokkal
3. Epitett varosi kdrnyezet tesztpalydja
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Klasszikus jarmddinamikai palya

Aldenhoven Testing Center

+ Dummy buildings
* Reference sensor system
* Intelligent traffic lights
+ Smartstreet lamps

* V2X Hardware
handling track possible

‘approach ' - )
movable concrete S50m

brick walls

approach
Accelerated acces from

approach

60m

13
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Varosi tesztpalya
MCity

Rasge of Roadside
Signage, Lighting and
Yratte Contrel Devices

Astomated and Wirelessly
Connected vehicies

weima NODIlItY Transformation Facility

g—
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Feltételrendszer, a specifikacié pontjaihoz
tervezési elemeket rendelve

ks N

o

1. Specifikacio
Példak?

Te rVEZéSi m egfo nto I a' SO k [ ; Tervezési megfontolésok]

4. MegfelelGségi matrix
5. Modellezés

6. Fejlesztési lehetGségek

Palyageometria, forgalomtechnika,
palyaszerkezet

Forgalomlefolyas, forgalmi kérilmeények e
Beépités jellege, épuletek, telekhatarolasok // /
Az Utpalya és a telekhatar kozotti terilet -

A kozlekedési moédok és a forgalom
Osszetétele

Valtozatok
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1.5m |. 3.6m 2m

Bike lane Streetcar Sharrow Parking lane




Megfelel6ségi matrix

A specifikacioban foglaltak és a tervek megfeleltetése

Specifikacio
Példak?

Tervezési megfontolasok

[4. Megfelel6ségi matrix ]

5. Modellezés

Fejlesztési lehetdségek

Kovetelmény Teljesités
32. Valtozo iranyu savhasznalat: | A 25-33-42-52 tombok nyugati oldalan a széles
konzolokon kijelzokkel, megfelelé | gerincit mentén biztosithatd, az irényitas
burkolati jelekkel, sebességtél | eszkoztaranak tervezése a kés6bbi munkaféazisok

fliggden fizikai elvalasztassal.

feladata. A magyar szabvany és a KRESZ nem

tartalmazza, az Egyesiilt Allamok és néhany EU
orszagé (pl. Spanyolorszag, Olaszorszag) igen.

33. Tavolrél konfiguralhaté | A geometria (megfelel6 méretli és tdvolsagu,
jelz6lamparendszer: forgalomfiiggé | szabadon konfiguralhaté sdvkiosztasu
vezérlés, V2l kapcsolat pl. | csomépontok) a koncepcid tervrajzain adottak.
megkiilonbozteté jelzést haszndlé | Ezekhez a megfelelé (pl. Swarco Omnia 2)
jarmavekre, folyamatos tavfelligyelet | forgalomiranyité rendszer a késébbi

a mikodés minden elemére | tervfazisokban tervezheté és konfiguralhato.
(érzékel6k adatai, sth.). Faziskiosztas
és —lefolyas szabad
konfigurdlhatésaga kiilonb6z6
orszagok el&irasai alapjan (pl. piroson
jobbra kanyarodas).

34.Kilonbozé  éjszakai  megvilagitasi | A kozvilagitasnak mindenhol megterveztik az
rendszerek: sokféle fénvforrassal | (itnalva széle és a telekhatar kozott sziikséaes

Autonom jarmivek varosi kozlekedésének kihivasai
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Specifikacio

Példak?

Tervezési megfontolasok
Megfelel6ségi matrix
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Specifikacio

Példak?

Tervezési megfontolasok
Megfelel6ségi matrix

Modellezés

Fejlesztési lehetGségek ]

1.

° 7 e s 2.

Fejlesztési lehetoségek

4,

Tovabbi megfontolas targya lehet [Z
1. Uj tesztesetek kutatasa és vizsgalata

2. A tapasztalatok modszeres gyljtése és
publikalasa

3. Ujlehet8ség: tapasztalatok értékesitése

4. A masodik Gtem igényeinek kutatasa

5. Valos forgalomszimulacio

6. Burkolatok viselkedésének vizsgalata
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Koszonjlik
figyelmuket!

zsolt.szalay@gjt.bme.hu

schuchmann.gabor@
epito.bme.hu
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Hatter

* Az autondm jarmd szamara a varosi kozlekedés egésze maga a
kdrnyezet

(szamunkra sokszor csak az épitett kornyezet az, hiszen magunkat a forgalom
részeként azonositjuk)

* Figgetlenul az érzékelés modjatdl, ezt a kornyezetet kell definialni és
leképezni

(igy tehat minden statikus és dinamikus kornyezeti elem/jelenség szamit, ami a
jarm érzékelSi szamara észlelhetd, vagy az észlelést befolyasolja)

* Az érzékelés modjat ismerve kell kihivasok elé allitani a jarm
képességeit
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