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Bevezetés

I Autondm rendszerek manapsag népszer(, intenziven kutatott teriilet

I Egyetemiink szamara kiemelten fontos
I Kulon képzést inditottunk: Autonémrendszer-informatikus MSc (angol nyelven)
I Magyar és EU-s palyazati lehetéségek
I Ipar szamara is fontos terilet

I Csoportunk harom teriileten végez kutatasi munkat:

I Autonom agensek és multi-agens rendszerek (Varga Laszl6 Zsolt)
I Autonom jarmiivek 3D-s érzékelése (Szalai-Gindl Janos, Hajder Levente)
I Matematikai hattér: differencialegyenletek numerikus modszerei (Loczi Lajos)

I Aterlileteken elmélet és gyakorlat talalkozik.
I Népszer(i témak a hallgatok kérében is.



Elért eredmények

I Multi-dgens rendszerek
I Heurisztikus optimalizalast készitettlink az aruraktar napi miiszakjanak optimalis
teljesitéséhez, és szimulaciés programmal kimutattuk az elényét. Ugyfeliink
szamara alkalmazasi irdnymutatast adtunk.
I LIDAR pontfelhék feldolgozasa
I Kidolgoztunk egy ujszerii futdszalag-feldolgozast a nagyméreti, adatbazisban
tarolt pontfelhében térténd mintaillesztéses feladatra.
I Jarm{re rogzitett kamerak feldolgozasa
I Kidolgoztunk egy teljesen automatikus kalibralo eljarast kamerak és LiDAR
erzékeldk k6zos hasznalatara.
I Megmutattuk, hogyan lehet kamerak képeit egyesiteni, illetve hogyan lehet a
jarmii sebességét kizarélag kameraképekbdl megbecsiilni.
I A differencidlegyenletek numerikus médszerei témakorében
I Megbizhat6 numerikus algoritmusokat dolgoztunk ki, amelyek a gyakorlatban
eléfordulé differencialegyenletek széles osztalyara alkalmazhatdk, és amelyek
megtartjdk az eredeti egyenlet fontos kvalitativ tulajdonsagait.



Autondm agensek és multi-agens rendszerek

I Multi-4gens rendszer a varosban

I A varosi kdzlekedésben sokszor alakul ki dugd, amit szeretnénk elkerdini.

I Ajévbben az autondm autdk a pillanatnyi forgalmi helyzet alapjan probaljak
kitalalni mi lesz a varhat6éan leggyorsabb utvonal.

I Erre dolgozunk ki modszereket, és szimulator segitségével vizsgaljuk, hogy
hasznalatuk esetén optimalis forgalom alakul-e ki az utakon.

I Multi-dgens rendszer az aruraktarban

I Az elmdlt években intenziv kutatasok indultak a robotok Gitk6zés mentes és
optimalis mozgatasanak megoldasara.

I A nagy e-kereskedelmi véllalatokat élénken éredekli ez a kutatas, kilonésen
hogy a kdzelmult vilagjarvanya megndvelte az e-kereskedelem iranti igényt.

I Ugyfeliink arra kért minket, hogy mondjuk meg hany dolgozéra van szilkség a
teljes bérkdltség minimalizalasara és a munkavallalék “bosszisaganak”
minimalizalasara.

I A dolgozdk “bosszlisagat” az okozza, ha egymast kell keriilgetnitik, vagy ha egy
polc elétt kell varniuk amig a masik dolgozé végez.



Autondm agensek és multi-agens rendszerek

I Multi-dgens rendszer a varosban

I Tesztkdérnyezetet épitettiink.

I A szinte valos forgalom a SUMO
szimulaciés
platformon fut valés
OpenStreetMap adatokat
hasznalva.

I A szandéktudatos online
utvonalvalasztasi modellinket a
Routing Model Evaluator (RME)
valdsitja meg.

I Az Gtvonalvélasztasokat a
szimulacios platformba
injektaljuk, és a SUMO realisan
szimuldlja az autok mozgasat.

I Az RME a val6s idej{inél
gyorsabban tudja kiszamolni az

egyes jarmivekre a
szandéktudatos online Gtvonalat.

1 A szandéktudatos online

Utvonalalasztasi modell hasonlé
forgalmat produkal, mint a
dinamikus egyensuly.

ipari kapcsolédas:

HERE Technologies, Zlrich:
adatsorok felhasznalasaval elére
jelezni a bonyolult forgalmi
rendszerek jovébeli allapotait




Autondm agensek és multi-agens rendszerek

I Multi-dgens rendszer az
aruraktarban

I Javasoltunk egy megoldast,
amely Multi-Agent Path Finding
(MAPF) megoldasi technikakat
alkalmaz kiegészitésekkel.

I Heurisztikus optimalizalassal
allapitjuk meg a kiszéllitando
csomagok sorrendjét.

I Javaslatunkat egy szimulacios
szoftverben valésitottuk meg, és
tébb szimulacids kisérletet
lefuttattunk.

I A Kkisérletek szerint a gyartasi id6

és a bérkoltség nem
csOkkenthetd a heurisztikus
optimalizalassal, azonban a
heurisztikus optimalizalas
jelentésen csokkenti a
“bosszusagot”.

Aruraktari Gigyfeliink szaméra
gyakorlati alkalmazasi
irdnymutatot készitettlink.




LiDAR pontfelhd feldolgozasa

I Korszer{l LIiDAR érzékeldk =1
nagymeéretli 3D pontfelhok,
adatkezelési/elemzési kihivasok

1 Pontfelh6-regisztracio, spec. esete:
pontfelhdalapu mintaillesztés

Ehhez featureleirok szamitasa
D : adatbazis-pontfelhd, S :
mintapontfelhd,

|S| DY, n eléfordulas

Cél: T4, ..., T, transzformaciok
meghatarozasa, ahol T; a D-ben
1évd i-edik S eldfordulasra illeszt
(Id. abra)




Mintaillesztés nagyméretli LiDAR pontfelhében

I Eredmény: mintaillesztésre egy
modszer nagyméretli pontfelhdben,
publikacié

I Adatbéazis-pontfelhé el6zetesen
rendelkezésre all =1
eléfeldolgozas offline médon

I Ujszerii futészalag-feldolgozas (Id.

abra)
I Prototipus, PostgreSQL DBMS
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Featureleirdk leiroképessége dimenzidredukcié mellett

I Nehézség: sokdimenzids
featureleir6k adatbazisban valé
tarolasa és indexelése

I Megoldas: dimenziéredukcio
alkalmazasa

I PCA, meg tudja 6rizni a
leir6képességet (Id. abra)
2

Featureleirdk belsd
paramétereinek médositasa

I El6zetes eredmény: PCA jobb Abra: PCA alkalmazasa featureleirokra.
(Elsd harom fékomponens = RGB szindsszetevok.

valasztas, konferenciacikk Elpontok, sarokpontok és sikpontok mas-mas szinfiek.)




LiDAR-kamera kalibralas

I Kilonboz6 érzékeldket egyitt hasznalni nagy kihivas.
I Az érzékelbket koz6s rendszerbe kell helyezni.

I Kils6é paraméterek (pozicio, nézeti irany) kalibralasa szlkséges.
I Kifejlesztettiink két eljarast:

1. Félautomatikus, sakktablak segitségével;
2. automatikus, gdmbok segitségével.






