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1. Motivacio és célkitiizések

Korunk egyik legdinamikusabban fejlod6, meghatarozoé teriilete a jarmtipar. Gyor
varosa a Széchenyi Istvan Egyetemmel kar6ltve nagy szerepet vallal a jarmiipar és
a kapcsolodo tudomanyteriiletek integralasaban. Az intézmény sok egyéb mellett
¢élen jar a hazai és nemzetkozi kutatasi- és szakmai projektek Gsszehangolasaban,
ezzel megbecsiilt tudasbazist hozott 1étre, mely azota is folyamatosan boviil. Alap-
¢és mesterképzés keretein belilli tanulményaim sordn a szakmai tamogatas és az
infrastrukturalis lehet6ségek sarkalltak arra, hogy sajat kutatasi tevékenységgel

torekedjek bekapcsolodni a tudomanyos életbe.

A XXI. szazad autdipari jelszava tehat az innovacié. Az egyre szigorodd
kornyezetvédelmi, biztonsagtechnikai, kozlekedés-optimalizalasi kritériumok arra
0sztonzik az autogyartokat, hogy az eddiginél dsszetettebb megoldasokkal alljanak
el6. Megujulnak a hajtasi technologiak (elétérbe keriilnek az alternativ hajtasok), és
parhuzamosan er6sddnek a jarmiivek vezetdasszisztens szolgaltatasai, egészen az
autonom szint eléréséig. El6térbe keriilnek a Smart City koncepciok is, egyre
nagyobb szerephez jut a fenntarthaté kozlekedés, melynek pontjai példaul az
energiafelhasznalds hatékonysag, mely altalam is vizsgalt téma, az online
kommunikécios rendszerek fejlesztése, az autondém kozlekedés, vagy a szallitasi
koncepcidk is. Ezek megvaldsitasa komplex egyiittmiikodést kovetel meg tobb
agazattol, ezek kozott elsdsorban az infokommunikacios cégektdl, a
varosfejlesztéstdl és az autdipartol. Ezek mind hozzajarulnak az ITS (Intelligent

Transport System — Intelligens Kozlekedési Rendszer) fejlédéséhez [1] [2].

Az utébbi évek trendje a gépjarmiiallomany ndvekedése. Ez maga utan vonja a nem
vart kozlekedési helyzetek szamanak novekedését is. Mindez, sok egyéb tényezdvel
kiegésziilve hozzajarult a vezetéstamogatd rendszerek megjelenéséhez és
elterjedéséhez. Az ilyen rendszerek alapjait biztositd lehetséges adatbazisok

feltérképezése fontos feladat.



Az adatbazisok feltérképezéséhez tobb jarhato 1t is van, eldonthetjiik, hogy a jarm,
vagy az infrastruktira oldalarél indulunk. Ha egy jarmii szinte mindig intelligens
infrastrukturan beliil kozlekedik, akkor a jarmiibe épitett rendszerek szama és
komplexitdsa nagyban csokkenthetd, mivel az informaciokat a kornyezd
infrastruktura biztositja a szenzorok helyett. Ez leginkabb olyan jarmiivekre
alkalmas, amelyek meghatarozott utszakaszokon illetve teriileteken beliil
kozlekednek, mint példaul a tomegkozlekedés egységei. llyen jarmiivek koré
egyszerlibb is infrastruktarat épiteni, tobbnyire az eldre meghatarozott ttvonalak
miatt is. A masik esetben 6nalld egységként tekintiink a jarmiire. Infrastruktira
nélkiil, sajat szenzor és érzékeld rendszereire tamaszkodva, 1ényegében barhol

kozlekedhet, nem feltétleniil sziikséges kiépitett ITS kiszolgalo egység jelenléte.

Az automatizaltsagi szint emelkedése tehat magaval hozza a jarmiliranyitasi
rendszerek fejlodését is. Jarmiivon beliili és jarmiivon kiviili, Gtmenti infrastruktira,
SmartCity koncepciok modellezése és megvaldsitasa, 0j infokommunikacios
technologidk, adatatviteli lehetségek vizsgalata egyre inkabb el6térbe keriil. EQy
sor innovativ megoldas, melyek 6sszegylijtve olyan tesztkdrnyezetek kialakitasat
teszik lehetévé, ahol egy jarmi komplett vizsgalata elvégezhetd és egyre tobb

kozlekedési helyzet szimulalhato valds és virtualis kornyezetben is [3].

s

meghatarozasa a valosagban, de mobil vagy virtualis platformon is egyre inkabb
elvaras. Konnyebbséget jelent a felhasznalonak, hiszen valds kozlekedési
helyzetekben jelenthet segitséget a navigacids alkalmazas téradat-szolgaltatasi

felhasznalasan tal az Gjratervezés, illetve az utvonalhalozat grafikus megjelenitése

is [4] [5] [6].



A helymeghatarozasi kritériumok mellett felhasznaloi és gyartdi szempontbdl is
fontos adott jarmiire jellemz6 paraméter annak tiizel6anyag-fogyasztasa. A jarmii
kornyezetterhelésének mértéke alapjan kapja a kdrnyezetvédelmi besorolasat. Ezen
mindsités az évek elérehaladtaval egyre szigorodik, ehhez a gyartoknak és a
felhasznaloknak is alkalmazkodni kell. A tiizeldanyag-fogyasztds a gépjarmi
kivalasztasanal is meghataroz6 paraméter. Flottatizemeltetd cégek esetén a kedvezd
fogyasztas, de mar csak annak lehetd legpontosabb becslése is pozitiv hatassal lehet
a rendelkezésre allo pénziigyi keretre. Az emlitett két mérhetd mennyiség és a
hozzajuk tartozd eszkdzrendszerek esetleges szinergidjanak vizsgalatat tliztem ki

célul, amihez kapcsolodva tobb mérést is végeztem.

Az elsédleges kérdés az, hogy a gépjarmii sajat szenzorrendszere mennyire
egyszerlsithetd, képes lehet-e az alapvetéen gépjarmiihoz tartozo OBD (fedélzeti
diagnosztika) az ITS-hez és a helymeghatarozashoz szorosan kapcsol6do,
segédrendszeri feladatokat ellatni. Ennek alapjan fogalmazodott meg bennem, hogy
vajon a téradatok (magassdg és annak valtozasa) és a gépjarmiire jellemzo
tiizel6anyag-fogyasztasi adatok kozott milyen a kapcsolat. Az ebbdl levezetett

alapkérdések adjak a kutatds gerincét.

e Alland6 (és kés6bb valtozo) sebességek mellett felirhato-e Gsszefliggés a
globalis helymeghatarozas altal szolgaltatott koordinatak és a fedélzeti
diagnosztika adatai kozott?

o Lehetséges-e bels6égésii motordiagnosztikai adatok alapjan topografiai
domborzatmodellt alkotni?

o Elbrejelezheté-e az energiaigény adott utvonalra jellemz6é topografiai
attribttumok alapjan?

o A feltart kapcsolatrendszer hasznalhato-e arra, hogy adott
peremfeltételrendszer mellett a fedélzeti diagnosztika adatai alapjan

megadjuk a gépjarmii helyzetét?



2. A kutatas soran alkalmazott modszerek

2.1. Fedélzeti diagnosztika, a kutatas elso alappillére

A fedélzeti diagnosztikanak tobb felhasznalasi teriilete ismert. FO feladata a
karosanyag kibocsatas, illetve az emisszio relevans jellemzok folyamatos
monitorozasa. Kdzvetetten a keverékképzes szabalyzasa is ennek a rendszernek a
segitségével torténik, a lambdaszonddk allapotanak feliigyeletével. Az
eszkozrendszer masik fontos tulajdonsdga a menet soran a motor, katalizator és

egyéb alrendszerek jellemzéinek mérése és naplozasa.

Ezen tulajdonsagok segitségével a hibakddok kiolvasdsa és a folyamatos
rendszerfeliigyeleten kiviil megvaldsithatok az adatok naplozésara épiild

diagnosztikai méréssorozatok. A kutatés ezt a lehet6séget hasznalja ki [7].

Az OBD I1I jelzésii rendszer az 1994-es évtél kezdddden kezdte felvaltani az OBD
I-et. Europaban az OBD II szabvanyt EOBD-nek hivjak.

2.2. A méréssorozatokhoz felhasznalt diagnosztikai eszkoz

A bels6égésti motor relevans paramétereinek naplozasara a Davis Instruments altal
forgalmazott Car Chip Pro data loggert hasznaltam. Az eszkodz adott mintavételezési
frekvenciaval képes az adatok rogzitésére. Nagy elénye, hogy szabvanyositott, igy
egyszerlien csatlakoztathat6 a gépjarmi, szintén szabvanyos, kimenetére. A mérés

elézetesen az eszkdzhoz tartozo szoftveren keresztiil paraméterezhetd.

A pillanatnyi sebesség, mint alapértelmezett mennyiség mellé egyszerre négy masik

mennyiség valaszthato adott menetciklus naplézasahoz [8].



2.3. Globalis helymeghatarozas, a kutatas masodik alappillére
A GPS (Global Positioning System vagy Navstar GPS), illetve a GNSS (Global
Navigational Satellite System) alapt helymeghatirozas manapsag a mindennapok

része. Egész vilagra kiterjedd, globalis informacidforras (1. abra).

Alap mitholdrendszerek Kiegészité mitholdrendszerek] Alkalmazas
Navstar (GPS) EGNOS Statikus mérés
GLONASS WAAS Kinematikus mérés
BeiDou . RTK

Galileo

1. abra: GNSS szolgaltatas szemléltetd blokkvazlata

2.4. Az RTK mérési modszer

Fontos precizios mérési modszer az RTK (Real-time Kinematic — valés idejii mozgas
kozbeni). Lehetove teszi a geodéziai (néhany centiméter pontos) pontossagu terepi
felmérést allo helyzetben és mozgas kozben is. A jarmiiipari felhasznalas
szempontjabdl kifejezetten fontos, hiszen igy a terepi viszonyoknak megfelelden
kapjunk visszajelzést a jarmiirl. Nagy jelentdsége van, hogy a helymeghatarozasi
adatok a fedélzeti diagnosztika adataihoz pontosan illeszkedjenek, és ne keriiljon az
elemzésbe adat- és egyeztetési hiba. A geodéziai pontossag nagysagrendileg

vizszintes irAnyban 3-4 cm, fligg6leges iranyban pedig 5-6 cm [9] [10].



2.5. A felhasznalt preciziés helymeghatarozasi eszkoz

A mérés soran Trimble 5800 as vevéegységet és a hozza tartozo TSC-2 terepi
vezérl6t (Survey Controller) hasznaltam. Az eszkdz Navstar mitholdakkal
hasznalhato, mellette képes a WAAS (Wide Area Augmentation System) és az
EGNOS tavkozlési mitholdakkal kommunikalni.

Magyarorszagon az europai EGNOS (European Geostationary Navigation Overlay
System) regionalis kiegészité mitholdrendszer elérhetd. Ezek a tavkozlési mitholdak
foldi alappontok vagy bazisallomasok koordinatait tartalmazzék és sugarozzak.
Geostacionarius palyan mozognak, ami azt jelenti, hogy a Fold adott pontjardl
megfigyelve a Foldhoz viszonyitott helyzete nem valtozik. A geostaciondrius palya
sikjanak az Egyenlitdvel bezart szoge, inklinacioja zérus, excentricitasa pedig

majdnem zérus (kozel kor alaka palya) [11] [12].

A Navstar navigacios mitholdak is kozel kor alaku palyan keringenek, 55°-0s
inklinacioji, kozel 20200 méteres, kozepes magassagu Fold koriili palyakon.
Periodusidejiik majdnem 12 6ra. Naponta kétszer keriilik meg a Foldet. A 24 mithold
6 kiilonb6z6 palyasikon mozog, egy palyasikon 4, egymastol oly modon eltolva,
hogy a Fold tetszdleges pontjan a felhasznald egyidejilleg 6 mitholdat elérjen. A
Navstar rendszer modernizacioja soran a robusztusabb jelek ugyan sokat javitottak
a mérési pontossagon, de a terepi objektumok takarasa a mérések soran negativ
hatéssal bir, ezt az RTK-ra vonatkoz6 mérési peremfeltételeknél is figyelembe kell

venni.

A Trimble 5800-as vevOegysége tehat megbizhato miikodésre képes, alkalmas a
mozgas kozbeni folyamatos terepi felmérésre. Kialakitasanak kdszonhetéen - a
faziscentrum az eszkéz és a tartorudazat massziv atméréji (M15) menetes
illesztésénél, a szerelvény kozéps6 metszdésikjan helyezkedik el —

személygépjarmiire nagy biztonsaggal applikalhato [13].



2.6. Kapcsolat teremtése a két fiiggetlen eszkézrendszer kozott
Menetellenallasok és a menetterhelési egyenlet

A bels6égésii motor munkat végez, mikdzben elégeti az energiaigénynek megfeleld
tiizeldanyag mennyiséget. Ebbdl a munkabol szarmazik a vonderd, mely a hajtott
kerekek ¢és az palyatest talalkozasi pontjain ébred. A menet soran adodo gatlo
tényezéket menetellenallasoknak hivjuk, amelyekkel a vonderének egyensulyt kell

tartania [14] [15] [16].

Gordiilési ellenallas:

Fg=p-m-g 1)
Légellenallas:
Fi=2p-c, Av? 2)
Emelkedési ellenallas:
F,=m-g-sina 3)

A dolgozat tartalmazza a gyorsitasi ellendllast és emlités szintjén a hajtomi
ellenallasokat is, azonban a tézisfiizet alapjat képezo allandd sebességii
méréssorozatok targyalasanal ezt nem indokolt részletezni. A kutatds jOovojét
targyalo fejezethez kapcsolt valtozo sebességli méréssorozatok —statisztikai

feldolgozasahoz viszont hozzatartozik.

A menetegyenlet a kovetkez6 modon irhato fel:

Eg=FE+FE+F @)
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1. tablazat: Valtozok deklaralasa

Ismert, kvazi-allandé értékek | A, m, g, W, cw, p

Valtozok v, o

A menetegyenlet komponenseinek hatasvizsgalatdhoz MATLAB kornyezetben
készitem el a vizualis (és szamszeril) segédletet (2. abra). Az elemzés elméleti
meggondolasokat tartalmaz, de az adatokat konkrét mérési és technikai adatok
szerint adom meg. Célom annak meghatarozasa, hogy a sebesség és az emelkedési

szog fiiggvényében mekkora teljesitményigény adodik.

Gépjarmii: Ford B-Max

e sajat tomeg (m) = 1275 kg; névleges teljesitmény (Pmax, Pet) = 74 KW,
légellenallds tényezd (cw) = 0,32; homlokfeliilet (A) = 2,8 m? strlodasi
egylitthatd a gumiabroncs és aszfalt kozott (u) = 0,015.

Sebesség és emelkedési szog értékkészlet:

e v=[0, 140 kmvh]; o = [0, 30°]

alfa [deg] o o v [km/h]

2. abra: A harom menetellenallas teljesitményigénye a sebesség és az emelkedés
fliggvényében
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Az adott menetre vonatkoztatott tiizel6anyag-fogyasztisi komponensek

levezetem az elemzés magyarazo valtozoit.
Emelési munka:
W =F,-As=m-g-Ah
Strlodasi munka:
We=p-m-g-As
Kozegellenallassal szembeni munka:
Wy =%-A-cw-p-v2-As
A 9. tablazatban Gsszesitem az eredményeket.

2. tablazat: Id6egységre vonatkozd aranyossagok

utan

®)

Q)

O]

Menet kozben végzett munka F6 aranyossagi tényezok
Emelési munka Wem v és Ah

Strloédasi munka Wi v

Ko6zegellenallas ellenében Wi v, (V?)

A szakirodalomra tdmaszkodva, illetve az implementdcid szamitasi €s vizualis

megjelenitési lehetségeit figyelembe véve meghataroztam a modell £ tiizel6anyag-

fogyasztast magyarazo valtozoit, melyek a magassagvaltozas, a sebesség (és a

sebesség négyzet). A méréssorozatok kozti kapcesolatot a kovetkezékben statisztikai

elemzéssel bizonyitom.



Harom kiilonbozé helyen, kiilonb6z6 iddpontokban végrehajtott méréssorozatot
mutatok be. Az elsé mérést a 71-es szamt fé6uton Keszthely térségében rogzitettem.
A masodikat szintén Keszthelyen, a varos és a 71-es szama fout érintésével,
korforgalmak bevonasaval. A harmadikat pedig az Vas varmegyei Pannonia-Ring
gyorsasagi autdés ¢és motoros versenypalyan. Mindharom helyszin mas-mas
tulajdonsagokkal bir. El6szor jol behatarolhato emelkedbket és lejtéket tartalmazo
utvonalakat dolgoztam fel, a masodik méréssorozat mar valtozatosabb utvonali
attributumokkal rendelkezd szakaszokat vizsgal. A masodik utvonal a kozel sik
szakaszoktol elkezdve egészen az extrém meredek lejtokig tartalmaz tszakaszokat.
A harmadik mérés pedig forgalomtdl teljesen elzart helyen, vegyes terepi
tulajdonsagok mellett tortént. A mérések elvégzése utan a felvételezett adatok koziil
a légnyelési (Otto-motoroknal a tiizel6anyag-fogyasztasra jellemz0) és tengerszint

feletti magassagi adatsorokat véglegesitettem.

A preciziés helymeghatarozasi eszkézzel EOV koordinatakat rogzitettem:
o X (Kelet -nyugat iranyultsag);
o Y (Dél —észak iranyultsag);

e 7 (Tengerszint feletti magassag)

A diagnosztikai adatrogziton a kovetkez6 mennyiségeket napléztam:
o Id6bélyeg (abszolt) [s - secundum];

o  Sebesség [v— m/s vagy km/h];

o Légnyelés [kg/s — 0/s];

e Lambda szonda fesziiltség [V].

A helymeghatarozasi adatokbol a térbeli elmozdulasra tdimaszkodva l1étrehoztam a
A(Z) — magassagvaltozast és az irdnytangenst, mint a domborzati viszonyokra
jellemzd értéket. Ezeket regresszids analizissel hasonlitom a diagnosztika adataibol

ado6do légnyelési és a szamolt tlizel6anyag-fogyasztasi adatokhoz.
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3. Sajat eredmények

Sebességtartomany (R?) llesztés tipusa
2 30 km/h 0,9549 Linearis (A(Z) - fogyasztas)
2 [40kmh 0,9164 Linearis (A(Z) - fogyasztas)
— 50 km/h 0,8373 Linearis (A(Z) - fogyasztas)
30 km/h Al 0,8959 Linearis (tangens - [égnyelés)
0,8979 Masodfoku (tangens - 1égnyelés)
30 km/h B2 0,8976 Linearis (tangens - l€gnyelés)
0,9062 Masodfoku (tangens - 1égnyelés)
30 knvh B1 0,8885 Linearis (tangens - Iégnyelés)
0,8886 Masodfoku (tangens - [égnyelés)
30 km/h E2 0,9117 Linearis (tangens - 1égnyelés)
0,9118 Masodfoku (tangens - 1égnyelés)
) 30 knvh C3 0,8763 Linearis (tangens - 1égnyelés)
R 0,8889 Masodfoku (tangens - 1égnyelés)
i 30 km/h E1 0,6711 Linearis (tangens - 1égnyelés)
0,9539 Masodfoku (tangens - 1égnyelés)
30 km/h D1 0,7527 Linearis (tangens - 1égnyelés)
0,9503 Masodfoku (tangens - 1€gnyelés)
30 knvh E3 0,9360 Linearis (tangens - [égnyelés)
0,9510 Masodfoku (tangens - 1€gnyelés)
30 km/h D2 0,9356 Linearis (tangens - légnyelés)
0,9562 Masodfoku (tangens - 1égnyelés)
30 kn/h C1 0,9773 Linearis (tangens - 1égnyelés)
0,9774 Masodfoku (tangens - 1égnyelés)
30 knv/h kiils6 0,9419 Masodfoku (tangens - 1égnyelés)
2 30 knvh idealis 0,9187 Masodfoku (tangens - légnyelés)
g 40 km/h idealis 0,8867 Masodfoku (tangens - [égnyelés)
e 40 knv/h idealis 2 0,8924 Masodfoku (tangens - 1égnyelés)
50 knvh idealis 0,8282 Masodfoku (tangens - légnyelés)
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Elsé tézis

Belsdégésii Otto-motorral hajtott személygépjarmii varosi sebességtartomanyban
torténd, 30, 40 és 50 kmvh allando sebességii mozgasa mellett 6sszefiiggéseket irtam
fel a globalis helymeghatdrozasbol adodé magassagi koordinatak és a fedélzeti
diagnosztika tiizeldanyag-fogyasztasi és 1égnyelés adatai kozott. A tézis alapja adott
menetre jellemzd, valdés idében, valds koriilmények kozott végrehajtott, két
fiiggetlen eszkozrendszer adataira tdmaszkodd vizsgalat. Ehhez kapcsolodva
kijeloltem a mérend6 mennyiségeket, Osszedllitottam a mérési apparatust,
megterveztem a méréssorozatok utvonalait és végrehajtottam a mérést. Az adatok
birtokaban elkészitettem a statisztikai adatfeldolgozast, meghataroztam a
kapcsolatot leird regresszidos egyenleteket és kiszamoltam a determinacios
egyiitthatokat. Az eredmények a BTF1, BTF2 és BTF3 publikicioimban lettek

részletesen bemutatva.

1 30 kmi/h (idedlis iv): R? Quadratic =0,919
01204 40 km/h (idealis iv): R2 Quadratic =0,887
: 50 kmvh (idealis iv); R? Quadratic =0,828

0100 Kad N
O30 km/h (idedlis iv) o

1 40 kn/h (idealis iv) 7

50 km/h (idedlis iv) 0 «

00801 9 v

0060

Légnyelés [kg/s]

S S T . S A S L A L S L
-0400 -0300 -0200 -0100 0000 0100 0200 0300 0400
Lejtés

3. abra: A két fiiggetlen forrasbol szarmaz6 adatsor kapcsolata adott utvonalon
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Masodik tézis

Bizonyitottam, hogy lehetséges bels6égésii motordiagnosztikai adatok alapjan
topografiai domborzatmodellt alkotni. A tézis a bemutatott mérési ¢és
adatfeldolgozasi moddszeren, valamint a kapcsolat jellegét leird determinacios
egyitthatokon alapul. Az eredmény a bejart Gitvonal topografiai jellemzdinek leirasat
adja, amely Ileképezés a bels6égésii Otto-motor, igy a személygépjarmii
tiizel6anyag-fogyasztasi, vagy légnyelési adataira timaszkodva valdsithaté meg. Az

eredményeket a BTF4 és BTF5 publikacidimban részletezem.

Harmadik tézis

Létrehoztam egy modszert, amelynek segitségével az Gtvonalra jellemz6 topografiai
attribltumok alapjan el6re jelezhetd a bels6égésti Otto-motorral hajtott
személygépjarmii tiizeldanyag-fogyasztasa és légnyelése. A harmadik tézis a
masodik tézis logikai megforditasa, melynek alapja az egymastol fiiggetlen
adatforrasra tdmaszkodo diagnosztikai és precizios helymeghatarozasi méréssorozat
és akapcsolodo adatfeldolgozasi modszer (4. abra). Az eredmények a BTF6 és BTF7

publikacioimban lettek részletesen bemutatva.
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0,005
0,004
0,003
0,002
0,001

Magassagvaltozasok

Légnyelés [kg/s] — =====- lllesztett lejtés

4. bra: A regresszios fiiggvény alapjan egymashoz illesztett adatsorok
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Negyedik tézis

Bizonyitottam, hogy a feltart kapcsolatrendszer alkalmas a személygépjarmii
helyzetének meghatarozasara fedélzeti diagnosztikai adatok alapjan. A negyedik
tézis alapja az eredmények szamitogépes implementacioja. Pontkeresd algoritmus
segitségével, elore definialt referencia (topografiai térkép) adatbazis ismeretében, az
altalam létrehozott program a beérkezd tlizel6anyag-fogyasztas, vagy légnyelés
adatok alapjan hatdrozza meg a poziciot és jeloli be a referenciaadatbazison. A
mobdszer varosi sebességtartomanyban nagy hatékonysaggal alkalmazhat6 (5. abra).

Az eredmények a BTF8 és BTF9 publikacidmban lettek részletesen bemutatva.
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5. dbra: A pontkeres6 algoritmus miikodése

14



4. Az eredmények hasznositasa

Létrehoztam egy mérési és adatfeldolgozasi modszert, melynek segitségével a
bels6égésii  Otto-motorral hajtott személygépjarmii légnyelése, tiizeldanyag-
fogyasztasa és a téradatok tengerszint feletti magassagi adatbazisa k6zott magas

foku kapcsolat realizalhato.

Megterveztem és végrehajtottam a vonatkozd méréssorozatokat, majd a kapott
eredményeket feldolgoztam ¢és implementaltam. A tiizeldanyag-fogyasztas
meghatarozott utvonali attributumok alapjan torténd becslése hasznosithato az
utvonaltervezési fazisban, illetve lizemeltetési koltség elemzéseknél, a pontkeresd
algoritmusra épiilé6 modszer pedig valos id6ben, a kozlekedési rendszer lokalis,

helymeghatarozasra vonatkozo informaciohianyait egészitheti ki.

Napjainkban megfigyelhetd az alternativ, kiilondsen az elektromos hajtaslancok
terjedése. A személygépjarmii-gyartok kinalataban szinte kivétel nélkiil helyet
kapnak az elektromos koncepciok. A technoldgiai fejlodés adott régiok
gépjarmiallomanyainak alakulasaban szerepet jatszik, emellett 1,4 milliard
belsdégésti motorral hajtott gépjarmi vesz részt a mindennapi kozlekedésben
vilagszerte. Az emlitett egységek olyan potencialis informacioforrasnak tekinthetdk,

amelyek kihasznalasa célszerli lehet a bemutatott elgondolés tekintetében.

Adott gépjarmi felhasznalo, igy az emlitett jarmiivek egy része jol behatarolhato
utvonalakat jar be nap, mint nap, igy koztiik adott kozlekedési halozat feltételezheto.
Az emlitett korilményeket kihasznaldo jarmiipari fejlesztések eléremutatok
lehetnek. A meghatarozhato idékozonként felépiil6 rendszerben résztvevo egységek
egymast informacidval lathatjak el a sebesség karakterisztikakra épiil6 tiizeldanyag-

fogyasztas becslésekkel, optimalva azt a bejarni kivant Gitvonal karakterisztikajahoz.
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A megvalositas torténhet példaul telefonos applikacion keresztiil. A bels6égésii
motorral hajtott személygépjarmiivek alapvetd, szabvanyositott tartozéka a
diagnosztikai aljzat, amin keresztiil fontos informaciokhoz jutunk. Ennek
Osszehangolasa egy okostelefonnal a diagnosztikai eszk6zok termékkinalatait
elemezve, példaul Bluetooth-on kénnyen megoldhatd, de mas kommunikéacios

protokollon keresztiil is realizalhat6 az adatatvitel.

Egy olyan fejlesztési irany, amely gyors és hatékony applikdcioba tomoriti az elvet

és a pontkeres6 algoritmust, a kutatas-fejlesztés kovetkez6 allomasat jelentheti.

A vezetéstamogatas a mitholdas, vagy szerveralapu helymeghatarozas lokalis hianya
esetén a tiizelGanyag-fogyasztasi adatokra tamaszkodva megvaldsithato, ezzel
egylitt az applikdcion keresztiil egyéb, a kozlekedési halozatban részt vevo
egységekkel is lehetséges az adatcsere. Igy biztonsagkritikus helyzetek is

megeldzhetok.

Fontos kérdésnek tartom az informécidhoz vald hozzéaférés masik oldalardl is
megvizsgalni a bemutatott elvet, elgondolast. El6fordulhatnak olyan helyzetek, ahol
nem célszeri a jarmibol informaciot juttatni a kiilvilag felé. A fedélzeti
diagnosztikan alapul6 helymeghatarozas soran az informacio védett, adott kereteken
beliil a jarm{ sajat maga képes a tajékozodasra. Zart strukturanak tekinthetd,

melyhez kiviilr6l nehéz hozzaférni. Ehhez az eldre felmért lehetséges miiveleti

cres

Egy bels6, OBD-adatokra timaszkodo eszkoz, alkalmazas fejlesztésével ez a feladat

teljesithetd
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