INTERNAL

HiL/SiL alapu BSc / MSc Szakdolgozat / Diplomamunka
feladatok a Jarmifejlesztési Tanszéktdl

Megj.: Mind a 4 feladathoz kulsé konzulenst jeldlne a Jarmifejlesztési Tanszék

Formula Student auté energiamenedzsmentjének modellezése
Matlab Simulink-ben

Feladat egy olyan SiL (Software-in-the-Loop) szimulaciés modell Iétrehozasa Matlab Simulink
kornyezetben, amely lehetévé teszi egy Formula  Student versenyautd
energiamenedzsmentjének a virtualis leképzését. Egy ilyen modell a jarmi tervezésének korai
fazisaban segiti a mérndkoket az elektronikai és iranyitasi rendszerek koncepcionalis
tervezésében. A modellezésre kerildé jarmi a Széchenyi Egyetemen m{ikédé Arrabona
Racing Team 2021-es autéja, amely adataihoz és jarmihoéz a hozzaférést a csapat
elektronikai részlege biztositia. A modell bemend adatai az &6sszes fedélzeten levd
fogyasztora a kdvetkezok:
termék adatlapok-aram, fogyasztas
motor adatok
feszlltségértékek
valos aramértékek
generator Uzem toltés diagram
o vezetékek hossza
A konkrét szakmai feladatok a kdvetkezok:
e fogyaszték (pl. pumpa, ventilator, szenzorok, stb.) modellezése Matlab Simulinkben
e generator Uzemmadd modellezése Matlab Simulinkben
e nagyaramu vezetékek méretezése (aramérték, vezeték hossz alapjan) a modell
segitségével
e az egyes fogyasztdk fogyasztasanak meghatarozasa kilénb6zé Use Case-ekben
(azaz vezetési helyzetekben) Matlab Simulinkben
e a szimulaciés modell eredményeinek 6sszehasonlitasa a valds jarmin mért
adatokkal
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Formula Student versenyauto ,shutdown circuit” aramkorének
modellezése Matlab Simulink-ben

Feladat egy olyan SiL (Software-in-the-Loop) szimulaciés modell Iétrehozasa Matlab Simulink
kérnyezetben, amely lehetévé teszi egy Formula Student versenyautoé un. ,shutdown circuit”
aramkoérének a virtualis leképzését. A ,shutdown circuit” egy olyan, a Formula Student
szabalyrendszer altal megkdvetelt biztonsagi rendszer, amely a jarmU elektromos rendszerét
egy baleset vagy meghibasodas esetén automatikusan lekapcsolja a piléta biztonsaganak
megérzése céljabol. Eppen ezért a rendszernek kiilénbdzé lehetséges forgatdékonyvek esetén
képesnek kell lennie érzékelni a balesetet vagy meghibasodast és megfelel6 folyamatot
alkalmazni a lekapcsolasra. Az elkészitendd Matlab Simulink modell a jarm{ tervezésének
korai fazisaban segiti a mérnokoket az elektronikai és iranyitasi rendszerek koncepcionalis
tervezésében. A modellezésre kerll6 jarmi a Széchenyi Egyetemen mikods Arrabona
Racing Team 2021-es autéja, amely adataihoz és jarmihoz a hozzaférést a csapat
elektronikai részlege biztositia. A modell bemend adatai az Osszes fedélzeten levd
fogyasztora a kdvetkezok:

termék adatlapok és azon adatok, hogy mi mire kapcsol

Formula Student szabalyzat adott része

feszlltségértékek

vezeték hosszak
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Feladatok:

Shutdown (SC) kér elemeinek a modellezése Matlab Simulink-ben

vezetékek ellenalldsanak modellezése

vezeték atmérék szamitasa a modell segitségével

a kikapcsolasi logika felépitése minden egységre a vezeték allapot, fékezés,

oldalerék stb. alapjan

e Shutdown (SC) kér mikodésének modellezése Matlab Simulink-ben minden
lehetséges esetre

e Matlab Simulink szimulacié eredményeinek dsszehasonlitasara valos autén mivileg
szimulalt esetekkel
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Algoritmus autonom iranyitasu Formula Student versenyauto
savrajz készitéséhez boja felismerés alapjan

Feladat egy olyan SiL (Software-in-the-Loop) algoritmus létrehozasa, amely lehetévé teszi
egy autondm iranyitasu Formula Student versenyautd palyafelismerését egy kamera-alapu
vide6 feldolgozasaval. A Formula Student versenysorozatban 2023-t6l eleinte bizonyos
versenyszamokban (egyenes vonalu gyorsulas, skid-pad, azaz 8-as alaku palya), késébb az
Osszesben (sok kanyaros palya) csak autonédm jarmi médban, azaz piléta nélkdl lehet majd
versenyezni. A versenypalya itt — biztonsagi okokbdl — bolyakkal van kijelélve és a palyarajz
elére nem ismert. A feladat tehat az, hogy egy olyan algoritmust dolgozzon ki a hallgato, amely
egy kameraval felvett videdn tudja valds id6ben azonositani a bélyakat (gépi latas), azok
nagysagabdl és horizonton vald elhelyezkedésikb6l meg tudja hatarozni a koordinata
rendszerben valé elhelyezkedésiket és hogy ez alapjan egy palyarajzot allitson 6ssze. A
modellezésre kerilé jarmi a Széchenyi Egyetemen miikédé Arrabona Racing Team 2021-es
autdja, amely adataihoz és jarm(ih6z a hozzaférést a csapat autondm rendszerek részlege
biztositja. A modell bemend adatai a kdvetkezdk lennének:

o kamera felvétel

o Formula Student szabalyzat vonatkozo része
Feladat:

e olyan algoritmus megalkotasa, amely képes:
o képi bemenet alapjan boja felismerése
o bdja pozicio transzformalasa felliinézetbe (Bird’s Eye View - abszolut
koordinata rendszer)

o bojak 0sszekodtése — sav készités

o referencia sav készitése (auto optimalis utvonala)

o videobdl kinyert palyarajz 6sszehasonlitasa valés palyarajzzal.

e Autd palyarajz alkotd rendszerének
o Matlab Simulink modellezése
o A modell pontossaganak 6sszehasonlitasa a valds jarmi rendszerével
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Algoritmus autondm vezeérlési Formula Student jarm{

a4

alapjan

Feladat egy olyan SiL (Software-in-the-Loop) algoritmus létrehozasa, amely lehetévé teszi
egy autondm iranyitdsu Formula Student versenyautd helyzetének meghatarozasat un.
odomietria és biciklimodell alapjan. A Formula Student versenysorozatban 2023-tél eleinte
bizonyos versenyszamokban (egyenes vonalu gyorsulas, skid-pad, azaz 8-as alaku palya),
késébb az dsszesben (sok kanyaros palya) csak autondm jarmi modban, azaz piléta nélkal
lehet majd versenyezni. A versenypalya itt — biztonsagi okokbdl — bolyakkal van kijelélve és a
palyarajz elére nem ismert. Az autondm vezeérlés egyik kulcsfeladata maga a palya hatarainak
meghatarozasa a boélyak gépi latassal valo feldolgozasa alapjan, masik viszont a jarmi
helyzetének meghatarozasa a palya hataraihoz képest. Erre azért van szukség, hogy az
autonom vezérlas ezek alapjan meg tudja hatarozni az idealis ivet a palya hatarai kdzt. Ebben
a diplomamunkaban a feladat egy olyan algoritmus és/vagy rendszer megalkotasa lenne,
amely az autd helyzetét két adatbdl — a keréksebességhdl és a kormanydélésszoghdl —
pontosan tudja meghatarozni. A modellezésre keruld jarmi a Széchenyi Egyetemen miikédé
Arrabona Racing Team 2021-es autdja, amely adataihoz és jarmihoz a hozzaférést a csapat
autonom rendszerek részlege biztositja. A modell bemend adatai a kbvetkez8k lennének:

o auté adatai, geometriaja

o szenzorok (keréksebességmérd)

o Arduino (sebesség szamitasa a szenzor segitségével)

o EPOS (kormanyszdg adat)

e Feladatok:

o Keréksebesség és kormanykerékszdg folyamatos mérése

o Ez alapjan meghatarozni az aut6 pozicidjat és forgasat (x,y) iranyban

o A kapott adatok alapjan trajektéria rajz készitése

o A trajektoriarajz 6sszehasonlitasa vezetési teszt adatokkal

e A trajektoriarrajz megalkotasat lehetévé rendszer:
o Matlab Simulinkben valé leképzése
o A modell pontossaganak 6sszehasonlitasa a valds jarmi rendszerével



