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A Magyar Tudomanyos Akadémia Szamitastechnikai ¢és  Automatizalasi
Kutatointézete az elmult idokben szdmtalan teriileten ért el kutatasi sikereket. A Rendszer és
Irdnyitaselméleti Kutatolaboratérium jelentés eredményeket mutatott fel foldi illetve légi
jarmivek irdnyitdsi rendszereihez kapcsolddd fejlesztéseivel, amelyek tobbek kozott
haszonjarmiivek vezet6t kiszolgald rendszereinek technikdira és a jarmiivek aktiv biztonsagat
javitd modszerekre iranyultak. Emellett jelenleg is kutatdsi teriiletet képez jarmiiflottak
navigacidjanak kérdései.

Ehhez a kutatasi irdnyhoz kapcsolodéan a SZTAKI-ban elektromos meghajtast
modellautok segitségével olyan fejlesztések kivitelezésére van lehetdség, amelyek
eredményeibodl késobb a valdsagban is alkalmazhatdo megoldasok sziilethetnek. A f6 célja a
kutatdsnak a jarmil irdnyitasdnak automatizaldsa, azaz lehetdvé kell tenni azt, hogy a
modellauté elére megadott palyan emberi beavatkozas nélkiil végighaladjon ugy, hogy
kozben ne litkdzzon akadalynak, vagy a késObbiekben tervbe vett tobb résztvevos
kornyezetben maésik jarmiinek. Ondlld laboratorium feladatként a palyakovetéshez
elengedhetetleniil sziikséges pozicid-meghatarozas témajaval foglalkoztam.

A modellaut6 navigalasahoz a beltéri alkalmazas illetve a viszonylag kis méretek miatt
a GPS rendszer nem hasznalhatd, helyette egy annak elvén miikodo, sajat fejlesztésii pozicio-
meghataroz6 rendszert alakitottak ki a SZTAKI-ban. Ez a rendszer ultrahang-hullamok
terjedési ideje alapjan szamolt tavolsagértékek alapjan teszi lehetové a navigaciot. A rendszer
haromféle résztvevoje koziil (ultrahang ado, radidfrekvencias add, vevo egység) a feladatom a
a tobbi résztvevo altal szolgaltatott adatok alapjan, igy az elkészitendd szoftvernek a pozicio-
meghatdrozas algoritmusat kell megvalodsitania, mely a trilateracio elvein alapul.

A munka beagyazott kornyezetben torténik korszerti 32 bites mikrovezérlon. A
programjanak megfelelden kell felkonfiguralnia a mikrokontroller sziikséges perifériit, meg
kell tudnia hatarozni a bejové radios és ultrahang jelek segitségével a poziciot, valamint a
funkcionalitas egységes igénybevehetdsége és a konfigurdlas lehetdvé tétele végett egy
egyszeri parancsokkal torténd soros porti interaktiv kommunikdaciora kell felkésziteni azt.

A félév soran az infrastrukturaval sikbeli pozicionalast sikeriilt megvalositani, amelyet
a modellauton felhasznalva a legtobb, foldi jarmilivek iranyitdsahoz hasznalt szabalyozas
szamara elegend6 informaciot tudunk szolgaltatni.



