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Tartalom

» Atérinformatikai adatok jelene — hasznalata az intelligens kozlekedésben
« Uj technoldgidk megjelenése a jarmiiparban
» Kulonleges igények — kulonleges megoldasok — ipari 0sszefogassal

 lIpari szabvanyokra tamaszkodo, térképkozpontu, kozossegi adatgyujtesen
alapuld koncepcio a jarmUautomatizalas tamogatasara

« Tovabbi feladatok — uj iranyok




Térinformatikai rendszerek jelene — a forras

» Koltséges adatgydjtes

» Adatok pontossagal/felbontasa (~10 m)
» Felmérés hatékonysaga (sajat felméréflotta)
» Térkép frissességeének biztositasa (évente/negyedévente)

« Digitalis térképek célja a navigacios és az infrastruktura-

izemeltetési iparban: S — g ne 4
+ Elsédleges fogyaszto az ember S T S
* Az adatok értelmezése a felhasznal6 feladata

» Az adatokat felhasznal6 alkalmazasok szamara a nagyfoku
pontossag nem kovetelmény

= SD térképek




Térinformatikai rendszerek jelene

» Elektronikus utdij-fizetés

« JarmU{-navigacios rendszerek

« Automatikus segeélyhivo rendszerek

» Kozlekedés-iranyitas

« Kozlekedési és utazasi informacids rendszerek
* Infrastruktura menedzsment

» Kozlekedés-ellen6rz6 rendszerek

* Flotta menedzsment

« Jarmidtelematikai rendszerek

o Jarmubiztositas

alkalmazas a kozutakon
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Uj autoipari trendek
uj igények a térképpel szemben

« JarmUautomatizalas (L3/L4/L5 automatizalasi szinteken)

« Folyamatosan halozati kapcsolattal rendelkez6 jarmivek
» Adatok pontossagal/felbontasa (1-10 cm)
* Felmérés hatékonysaga (k6zosségi adatgydjtés)
» Térkép frissességenek biztositasa (folyamatos)

« Atérkép célja automatizalt jarmivek esetében:
» Elsddleges fogyasztd a gép
» Az adatok értelmezése a rendszer feladata

+ Atérkép adat csak egyike a rendelkezésre allé kornyezeti
adatoknak

» Az adatokat felhasznal6 alkalmazasok szamara a nagyfoku
pontossag és az adatok frissessége kiemelt kdvetelmény

= HD térképek + nagyfoku megbizhatésag + nagyfoku
adatfrissesség




The cross-domain platform drlvmg
standardizations in the area of autonomous driving




QOPEN
AUTODRIVE

FORLUM

Az Open AutoDrive Forum tagjai és célja

- Az OADF inputot biztosit szabvanyositassal foglalkozé szervezeteknek és 6sszehangolja azok ered-
ményeit az ipar altal széles korben elfogadott és korszerli megoldasok kidolgozasa érdekében

Egyéni
SENSORIS i kozremiikodok

- Open AutoDrive Forum

Targyalasi téma: okoszisztémalarchitektara

Targyalasi téma: HAD térképek és a funkcionalis biztonsag




. : A¥ B Navigation Data Standard
Navigation Data Standard E.V. PSF Physical Storage Format

" Légi- és miholdképek NDS adatbaZ|s épitdelemek
= Digitalis Terepmodel ELT: '

o Utkergsztezédés-nézet
(3D, Altalanos, Bitmap)

= /Zold utvonalvalasztas

= Részletes varosmodel
= 3D varosmodel

» Guided Tours

= Natural Guidance

= ADAS

= SR/T2S technoldgiak




A
Traveller Information Services Association TIS -

TPEG - What is it all about? — January 2014

. - , - . L, TISA Executive Office TISA14001
A TPEG egy olyan kibdvithets eszkdzkészletet e TIS/:\ | =
biztosit,mely lehetdvé teszi kulonb6z6 kozlekedési és e —
utazasi informacios alkalmazasok hasznalatat

. ’ .y r LX) (
TPEG kommunikacios hordozo-fuggetlen: "|T|'|_|-|_|_V_-|_E

« Adigitalis radié vagy TCP/IP alapu adatatvitel

(‘adaptation Iayers’) Szabvényositott TPEG - What is it all about?

A guideline for understanding TPEG quickly!

« Integralt TPEG Szolgaltatas Keresés és Kdvetés alisiria

informacio (SNI)

TPEG rugalmas helymeghatarozé modszerekkel % I PEG
tamogatja a térkép-alapu rendszerekhez biztositott

P P TRANSPORT PROTOCOL EXPERTS GROUP
szolgaltatasokat

Notice
* ElGre definialt (TMC-alapu) helymeghatarozo e L M T
tablazatok

» Foldrajzi illetve on-the-fly helymeghatarozas

TISA © 2014 — all nights reserved 1

« Védett, szabadalmazott, térképfluggd, link azonosito
alapu helymeghatarozas




ADASIS Forum

ADASIS Forum

+ Térképadatokat szolgaltat a jarm{ fejlett
vezetéstamogato rendszerei szamara

*  CAN bus interface szabvanyositasa

ADASIS szabvanyositas ADAS Map

«  ADASIS CAN bus Uzeneteket definial az
ADAS horizont szamara

- ADASIS egy de facto szabvany... _— e
 ...nem formalis ISO / CEN | ,
szabvanyositas
e ...azipar altal vezérelt
e ...implementalhaté megoldas biztosit

+ Ezen felil az ADASIS adatmodelleket
hataroz meg és szabvanyos ADAS
horizont rekonstruktort specifikal

ADAS Interface




N
SENSORIS Innovation Platform S E N SO R I S

Az automatizalt jarmiveknek adatkapcsolatra van szikséguk, hogy | e il
hozzaférjenek és megoszthassanak adatokat mas jarmdvekkel és S A o<t Clowd
az infrastruktura elemeivel.

W

Sensor Ingestion Interface Specification

A SENSORIS a jarmufedélzeti érzékelbk és a specializalt felhd

infrastruktura illetéleg kulonb6z6 felhn6-domainek kozotti A \
adatcseréért felel6s interfészt definialja: A \

* hogy biztositsa a jarmifedélzeti-érzékel6k adataihoz a hozzaférést, az
adatok tovabbitasat és (eld)feldolgozasat

* hogy biztositsa az ipari szerepl6k hozzaférését a jarmifedélzeti érzékel6k
adataihoz

P , ., , , - P .. SENSORIS tagok 2017.04.12-én
* hogy bévitett helyalapu szolgaltatasok és az dnvezetd rendszerek alapjait  [asnaw g,NRlxmc,
biztositsa Audi Jaguar Land Rover Limited
AutoNavi Software Co. Ltd. LG Electronics
- P .. Continental Automotive GmbH Navinfo Co.Ltd.
F6ébb mérfoldkovek: Daimler AG NNG
DENSO PIONEER Co.
2015 junius: A HERE publikélta az els6 specifikaciojat Elektrobit Automotive GmbH Qualcomm
Fujitsu Ten (Europe) GmbH Robert Bosch Car Multimedia GmbH
HE Ay . 4 4 H4H Harman TomTom International B.V.
2016 junius: Az !ERTIQO IeEre_hoz_ta és ko?rq_lnalja”a "SE’N'SORIS platformot p==———ro Valeo Comfort and Driving Avsstance
szamos jelentds ipari szerepld kozremikodésével Hyundai Mnsoft Volvo Car
ICCS Zenrin

2017 szeptember: Uj specifikacié mint de-facto ipari szabvany publikalasa




N
SENSORIS Innovation Platform S E N SO R I S

Analysed data is sent

to relevant vehicle: <K<K HERE
n proximity & Location Cloud
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Vehicle Sensor Data Cloua

SENSORIS tagok 2017.04.12-én
. & < - AISIN AW INRIX Inc.

Ingestion Interface Specification g Jaguar Lo Rover mited
AutoNavi Software Co. Ltd. LG Electronics

(\/202) Continental Automotive GmbH Navinfo Co.Ltd.
Daimler AG NNG
DENSO PIONEER Co.
Elektrobit Automotive GmbH Qualcomm
Fujitsu Ten (Europe) GmbH Robert Bosch Car Multimedia GmbH
Harman TomTom International B.V.
HERE Global B.V. Valeo Comfort and Driving Assistance
Hyundai Mnsoft Volvo Car

w ICCS Zenrin




Open AutoDrive Forum munkajaban résztvevo ipari

szereplok
W AND e
i A'gﬁ V== Bai®ErE FORUM
@ © BOSCH Gntinental$ DAIMLER
DENSO # €8 Elektrobit EnGIS
@ R GARMIN,
<@ @ Google Pl:l= KOTET @
W HITACHI e G AGNEN o mapscape =
el !bme,g’ Increment P INRIX é‘.& m _ NEVINE) Nesoft
NG <INVIDIA. @
preh  quuow St
S EN S O R FS TELENAV TIS':‘ TomTome T - -Systems-
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-
AWM Navigation Data Standard
PSF Physical Storage Format ZENRIN
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Nagy pontossagu - frissessegu térképet biztosité koncepcio

[l
|

TERKEP ADAT
7. TPEG e
Backend
(Terkep, OEM,
3. fel)

HORIZONT
TAROLO

Dinamikus adatok atmeneti taroldja

HAD térkép adatok atmeneti tarolgja

SD térkép rezidens adatbazis

TERKEP ADAT ASATAG
[ADASTI ECU

SENSORIS

ERZEKELO ADATOK GYUJTESE Erzékel6

halozat




Az Open AutoDrive Forum architektura diagramja

--------- INFRASTRUKTL(

Térkép-szolgaltaté/ OEM / 3. félz
lizemeltetett (egy vagy tob& end

Adatminéség?

NDS Volatilis adat NDS Volatilis adat
TPEG adatok TPEG adatok

Horizont
tarolo

Adat fazio

Map Backend Intearity Level (MBIL)
Adat
ellenérzés/ (NDS) HD Live Map Data

validalas

Infotainment

NDS SD térkép frissités térkep
(4

M2ADAS adat

=L = I s

] Erzékel6-

O adat

< aggregalas
Ad gités

(nYagy

el6f sleleyLeln

Adatg . Mratégia

N

mm Adat fUZi6/
ZiSZtenfN 7 5SS Q] L~
kus WYY SENSORIS

: . " Adat-
Bidatgydjtes SENSORIS eléfeldolgozas: & SENSORIS V2CI adatok

< Mobile Cl2Cl| adatok B\ o anonimizalas
% ping)

Adatgydjtés

in scope Létezd szabvany Fm @

out of scope Fejlesztés alatt



De vajon elegendo ez igy?

..........................................

szabalyozas

J[nfrastruktura

Képes vajon az OADF ezt az
osszetettséget kezelni? — Az
OADF jelenleg egy térkép-
kozpontu megkozelités

Vajon ez a palya-modell tobb
OADF-jellegii konzorcium
munkajat képezi le?

Az egyes architektura-palyak
tartalmazhatnak atfedo
technologiakat




Milyen feladatok allnak a szakértok elott?

* Referencia architektura
* Architektura fejlesztés

+ Statikus térkeép- és dinamikus adatok harmonizalasa — helymeghatarozasi modszerek optimalizalasaval
* NDS térkép specifikus link LR
- BMW, HARMAN és BOSCH egyiittmiikidésével
* ATISA és az NDS konzorcium = ~~tain beldl
* A savmodellek harmonizé "~ adatok — térképek és a térkép-ADAS interfész kdzott
*  TPEG2 VLI specifikaciohoz k
- ETSICAM és DENM < l'“ y N

- SAE J2735 savmodelije Yt ﬁ 1”7./ Z
o

e,
. ADASIS v3 savmodellje % S[p_
« HAD térképek + TPEG3 + ADASIS o &d ,{;% Gtion of
. e . : versal
» Nagy Megbizhatésagu Térképek (Highly Reliable viap., Ser rvies s %0 Drtving
» ASIL-analég MBIL (Map Backend Integrity Level) vagy maga az Asi. .. 62-x)?

+ Teérképek minbségeét biztositd metaadatok (Metadata for Map Quality)

» Open Attributum Metaadat Katalégus (Open Attribute Metadata Catalogue)
+ Terkép adat attributumokat hataroz meg az open source térben
» Szabad attributum definicios adatbazist specifikal
+ Kezdetnek mar létezd adat definicidkat hasznal fel Ujra

Announcement: 81 Open AutoDrive Forum on November 13, 2017

June 8, 2017 / by M. Junker /

The 8t OADF meeting is on the 13th of November in Tokyo, Japan. The registration is open
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Backup dia: TPEG — NDS - cITS — ADASIS harmonizalas
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Content Requirements Process Requirements
L Positional
Characteristics Correctness + Turnaround Configuration Quality Risk Process
Completeness . N accuracy N
Confidence Interval time Management Control Management Design
Absolute Relative
A (Basic) Basic Control Plan Risk Log
: 2 g ) - B 2 g 2 2
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tevel | C(secondary) | & § 5 § B § E G §
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D (Critical)

A jarmiautomatizalas lehetéség szerint nem fiigghet csak és kizarolag a térképtdl, mint egyeddli ,,érzékel6tél:

» Atérkép eredendben elavult egy bizonyos fokig

* Nincsen egy fluggetlen és pontos referencia adatbazis, melyet folyamatosan hasznalni lehetne a térképek ellenérzésére
és validalasara

+ Atérképpel egyuttesen mikodd jarmifedélzeti érzékelbk lecsokkenthetik az 6nvezetd rendszerek hibajanak
veszélyességi kockazatat a jarmigyarté vallalatok altal elfogadhat6 szintre
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