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Abstract

The object of the project was to monitor the vehicle drivers at a level at witch it is possible to classify them by
monitoring their behaviour on the roads, to filter the aggressive drivers. The finished algorithm has proved in
practice its ability to differentiate the deviate manoeuvres and to value drivers’ activities by imposing penalty
marks evaluated either in real-time, or later. By the adoption of sufficient measurements we were able to set the
transitional values between different driving behaviours, the system, placed into controllers, is ready to be set
into action in the common traffic, to increase security.

Osszefoglalas

A projekt célja volt a jarmiivezetok azon szempontok alapjan térténd monitorozasa, mellyel kategorizalni lehet
6ket az utakon tanusitott magatartasuk alapjan, kisziirve ezzel az agressziv vezet6ket. A gyakorlati alkalmazas
soran az elkésziilt algoritmus bebizonyitotta, hogy képes megkiilonboztetni a normalistdl eltéré mandvereket, és a
biintetépontok segitségével értékelni a vezet6k munkajat akar real-time mddon, akdr utdlag visszatekintve.
Megfeleld szami méréssel sikertilt pontosan beallitani a kiillonbdz6 vezetési stilusok kdzotti atmeneti értékeket, a
rendszer arra var, hogy részt vehessen a mindennapi forgalomban, ndvelve ezzel a biztonsagot.

1. Bevezetés
Hidba a korszeri technikdk egyre szélesebb korii elterjedése az utakon, a kozlekedéspolitikai
koncepcid, miszerint 2010-re 30 szazalékkal fognak csokkenni a kozuti balesetek, nem latszik
megval6sulni sem Magyarorszagon, sem pedig a kdzép-kelet-eurdpai régiokban.
Az ezredforduld utan 20 szazalékkal néttek a baleseti adatok, amin beliil a halalos kimeneteltiek
csaknem 5 szézalékkal emelkedtek.
A kozlekedési balesetek tobb mint 88 szazaléka a soforok mulasztasa miatt kovetkezik be, éppen
emiatt kell nagy hangsulyt fektetni a vezetok monitorozasara. Elsddleges cél, hogy a jarmiivezetdi
stilusbecslést ne a személygépkocsik sofdrjeivel kezdjiik, hanem a kamionvezetokkel, ugyanis az 6
felelosségiik és részvételiik az utakon sokkal jelentdsebb, amit a viselkedésiiknek is tiikroznie kell!
A vezet6k monitorozasa - vagyis a vezet6i stilusbecslés - az alabbi két szempont alapjan értékelendd
tényezo:

e a vezetd viselkedése kihat a kozlekedés biztonsagara;

e a vezetési moral befolyasolja a szallitasi koltség - mind a tiizeldanyag mennyiségének, mind
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pedig a tobbi alkatrész elhasznalédasanak — nagysagat.
Amennyiben a stilus alapjan felismerjiik, hogy a sofér az atlagostdl eltéréen, agresszivebben vezet,

idében figyelmeztetve 6t elkeriilhetek a balesetek.

¥

1. dbra. 4 vezetdi stilusbecslés logikai felépitése az elméleti alapoktol az implementalhato,
kész modellig

Az 1. abra illusztralja a vezet6i stilusbecslés logikai felépitését, amit a kovetkezo fejezetekben
szeretnék kifejteni.
2. EIméleti alapok
2.1. A vezet6 elemzése vezetési biztonsag szempontjabdl
A jarmiivezetOket az alabbiakban vezetési stilusuk alapjan két csoportba soroltuk, és célunk olyan
elemz0 algoritmus kialakitasa, mely a monitorozott paraméterek, jellemzdk alapjan a vizsgalt vezetot
valamely kategoriaba sorolja, azaz mindsiti:

e Normal vezet6: Legfontosabb jellemzdje, hogy a lehet6 legnagyobb mértékben alkalmazkodik a
korlotte zajlo forgalomhoz, annak ritmusahoz. Jol, gyorsan felismeri a pillanatnyi kozlekedési
szituaciokat, és ugy reagal, hogy mandvereivel a korilotte kozlekedoket a legkevésbé kényszeritse
sebességk ill. haladasi iranyuk hirtelen megvaltoztatasara.

e Agressziv vezetd: Nem megfeleléen alkalmazkodik a forgalom ritmuséhoz: az atlagosnal

nagyobb gyorsulasokkal elindulva nyilvanvaléan nagyobb lassitasokkal kell csokkentenie sebességét.
Korménymozdulatai nyersebbek, a kanyarodasi sebessége, igy az oldalgyorsulas mértéke is nagyobb.
Az algoritmus kozvetlen, legfontosabb bemend paraméterei a hossz- és keresztiranyd gyorsulésok,
azonban vizsgaljuk a vezetbre jellemz6 ,,gyorsulas-valtozasokat”, azaz a fékezések és gyorsitasok
alkalmaval a hossziranyd gyorsulés érték gradiensét [1].

2.2. Fuzzy szakért6i rendszer
Elemz6 algoritmusunkat egy ugynevezett Fuzzy szakérté rendszerrel valdsitjuk meg, mivel a
modellezett probléma lehetséges bemeneti értékei - vagy ami a bizonytalansigot jobban kifejezi:
tulajdonsagai - kozott nincsenek éles hatarok, ahol egy tulajdonsadg megléte vagy hidnya kozott az
atmenet sziikségszertien folytonos [1].
Szakértd rendszeriink bemend (gyorsulasi) paraméterei:

e ajarmi hossziranyt gyorsulas(-gradiens) értékének maximuma adott idéintervallumban;

e ajarmi hossziranyu lassulas(-gradiens) értékének maximuma adott idéintervallumban;
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e ajarmi oldalgyorsulas(-gradiens) értékének maximuma adott vezetési manéverben.
2.3. A vezet6t vezetési biztonsag szempontjabol elemz6 algoritmus miikodésének leirasa

A jarmil haladasa soran folyamatosan mérjiikk a jarmi hossz-, illetve keresztirany( gyorsulésait. A
mért jelek mérési tapasztalatok alapjan nagymértékben zajosak, ezért ezeket Bézier-approximacios
ivek alkalmazasaval simitjuk. Bizonyos id6k6zonként — alkalmasan megvalasztott id6intervallum —
meghatarozzuk az eltarolt adatok alapjan az el6z6 iddintervallumban elért maximalis hossziranyu
gyorsulas értéket, maximalis, fékezés soran elért hossziranyd lassulast valamint az oldalgyorsulas
maximalis ertéket.

A gyorsulésértékek mellett a pontosabb jelfeldolgozas/kiértékelés miatt egyéb jeleket is felhasznalunk
a CAN-buszrol (jarmi sebessége; kiporgésgatlo fék-, és motoroldali jele; fékpedal/gazpedal pozicioja;
pillanatnyi tiizel6anyag fogyasztas; motorfordulatszam). Fontos, hogy a kapott algoritmus megfeleld
redundanciat biztositson a kapott mindsitéseknél, a vezeté szamara konnyen értelmezhetd, egyszerii
visszajelzést adjunk, valamint az adott soférre vonatkozo értékelés eredménye konvertalhato legyen

mas tipusu vezetdi jellemzésre [2].

3. Algoritmusepités

A minésité algoritmust Matlab Simulink kdrnyezetben készitettilkk, melynek a jelentdsége abban
rejlik, hogy mind a tesztek, mind pedig a kés6bbi felhasznalas soran konnyen kapcsolhat6 a hardware-
kornyezethez.

Maga az algoritmus alapvetden két részbdl, egy biztonsagi szempontok, valamint egy gazdasagossagi
szempontok szerint elemz6 rendszerbdl all. A bemeneteket jelentik a gyorsulas- és a CAN-rél érkez6
jelek, kimenetként pedig egy buntetépont jelenik meg valamekkora tagsagi értékkel.

A bemenetek eldallitasakor a hossziranyt gyorsulas eldjel szerint szétvalogatasra keriil, viszont a
lassitas értékeket egy negativ szorzdval a gyorsitas értékekhez adjuk. A szorzotényezo értékét a
gyorsitas és a lassitasmindsitésre vonatkozo hatasanak aranya szerint hatarozzuk meg.

A gazdasagi jelek feldolgozasa utan az informécidk egyrészt a biztonsagi rész adataiként, masrészt a
jarmivon talalhato jeladok adataiként keriilnek a vezetési stilus megfigyeld algoritmusba. Ebben a
részben torténik a vezetd altal szolgaltatott informaciok elemzése, és a vezetd viselkedésére utald

szam kialakulésa [2].

4. Mérés

4.1. Jarmiiszimulacié
A jarmiiszimulaciot egy SDK nevii komplett, animacioval tamogatott rendszer segitségével végeztilk,
mely tébbek ko6zott CAN interface-en keresztiil képes mas rendszerek szamara akar egy valos jarmi
CAN-jén fellelhet6 informacidkat, akar a jarmi barmilyen dinamikai valtozojat tovabbitani.

Ez az eszkoéz alkalmas arra, hogy a gazdasagossagi szempontok szerint értékeld részt vizsgaljuk,
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hiszen a valosagban csak tesztpalyan van lehetéség gyakori sebesség, fordulatszam és kormanyszog-
tullépések megvaldsitasara, valamint a biztonsagi rendszerek aktivalasara.
4.2. Referenciamérés alapu, jarmiives mérés

A mérés alkalméaval felszereltlink két DAF FT CF85-0s 4x2-es vontatot GPS nyomkovetd rendszerrel,
illetve a gyorsulas- és a CAN-r6l érkez6 jelek fogadasara, valamint feldolgozasara szolgald
készulékekkel (VDSU - hossz-, keresztiranyl gyorsulas, illetve Yaw-rate méré készllék; AutoBox -
egységes, bovitett szamitogép, mely a beérkezd kddolt jeleket a laptop szadmara értelmezhetd adatokka
konvertalja, és a beforditott programok segitsegével fel is tudja azokat dolgozni.). A mérés soran
feldolgoztuk a bejovo jeleket, amit vided, valamint audioval tdmogatott rendszer segitségevel
értékeltlink Ki.

5. Modell logikai elemzése

A valid4ci6 sorén a vizsgélat targya az algoritmus logikajanak vizsgalata volt. Nagyszamu, valtozatos
input segitségével ellendriztiik, hogy az adott input-valtozasra az elvart kimeneti eredményt kapjuk-e.
Mindezek segitségével sikeriilt pontosan beallitani a rendszer belsé paramétereit, finomhangolni a

rendszert.

6. Kovetkeztetesek

Kifejlesztettiink egy olyan algoritmust, ami képes kiilonbséget tenni vezetd és vezetd kozott a kozuton
tanusitott viselkedése alapjan, amivel mind a balesetmentes kozlekedésre, mind pedig a gazdasagos
iizemeltetésre is hatast tud gyakorolni. A rendszer meg tudja mutatni a sof6r sajatos vezetési stilusat,

agresszivitasat, a vezetés kdzben okozott hibait.
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