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Teacher's name: dr. Horvath Erné Félév /| Semester: 2024/25/2
Beszamolasi forma /

Assesment: Folyamatos szamonkérés

Targy heti 6raszama / Targy féléves 6raszama /

Teaching hours(week): 1/2/0 Teaching hours(sem.): 0/0/0

OKTATAS CELJA / AIM OF THE COURSE

A tantargyhoz kapcsolodo tananyagok a sze-info.github.io/arj cimen érhetdek el.

A targy sikeres teljesitése utan a hallgatok atfogo képet kapnak az onvezetd (autondém) jarmiivek szoftver
moduljairdl és tovabbi 1ényeges dsszetevoirdl.

C++ és python nyelven egyszeriibb ehhez kapcsolddo szoftvermodulokat tudnak fejleszteni. Ezen tilmenden a
hallgatok képesek a megfeleld kod alkalmazasara, valamint annak funkcioinak értelmezésére és
tovabbfejlesztésére ROS keretrendszerben.

TANTARGY TARTALMA / DESCRIPTION

A tantargyhoz kapcsolodo tananyagok a sze-1nfo.github.10/ar] cimen érhetdek el.

Erintett témakorok (nem a feldolgozas szerinti sorrendben)

Bevezetés: Onvezetd / autondm jarmiivek bevezetése: az aktualis helyzet, mult és jovo. Szenzorok,
aktuatorok kommunikécios technoldgidk. (LIDAR, radar, aktiv és passziv kamera, GPS, odometria,
IMU, CAN) Foxglove studio és sajat mérések szemlétetésképp

Szoftverrendszer: Onvezetd / autondm jarmiivek szoftverei: érzékelés, észlelés, tervezés, kovetés.
Szimulaci6s technoldgidk, felhasznalodi feliletek. Keretrendszerek: ROS/ROS2/MATLAB/LabVIEW
szererepe, valos idejli rendszerek (FPGA, real-time operacios rendszerek).

Erzékelés: SLAM, objektumdetekcio, objektumkovetés és eldrejelzés. Padkadetekeio, savdetekeio,
uthibadetekcio, jarmi és gyalogosdetekcio/kovetés stb. Mesterséges intelligencia (kiilonosen neurdlis
halézatok) €s hagyomanyos (pl C++ nyelven késziilt) algoritmusok elényei hatranyai, fuzioja.
Technologiai ismeretek: Linux, Git: Linux ismeretek: Terminal kezelése, Git kezelése, VS code, ROS
telepitése

Technologiai ismeretek: ROS 2 alapok: topicok és tizenetek, MCAP visszajatszasa, Topicok kezelése,
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Topic tartalmanak elérése pythonbol, rviz, rqt_plot, MCAP készités. ROS 2 okoszisztéma és fejlesztés
ROS node-ok készitése pythonban €s C++-ban: ROS 2 node-ok, rqt_graph, Publisher / Subscriber node
pythonban, Publisher / Subscriber node C++-ban. Els6 egyeztetés az egyéni projektfeladatrol.

1 ROS programozas ROS szenzoradatok feldolgozasa C++ node-al: ROS node-ok irasa,
visualization_msgs, LIDAR szenzoradatok: sensor _msgs/PointCloud2, sensor_msgs/LaserScan, stb.

7 Szimulécio és szabalyzas: Szimulacio: ROS node-ok hasznalata szimulacidohoz (gazebo) F1/10, rviz,
egyéni projektfeladatok véglegesitése. Tervezés blokk: trajektoria tervezok tipusai, kinematikai
kihivasok, Szabalyzas blokk: jarmiimodellezés, szabalyzok bemutatasa, jarmi- és aktudtorszintii
szabalyzas, a mozgas megvalodsitasa (fékrendszerek, kormanyrendszerek. . .stb)

T Kitekintés, doktori kutatasok, egyetemi hallgatoi csapatok: Nissan Leaf, Lexus és Szenergy onvezetd
projektek, bemutatasa, kiragadott kodrészletekkel Erzékelés: pontfelh6 kezelés vagy objektum
detektalas kamera alapon Eszlelés / tervezés: utvonalmeghatarozas, szabad teriilet meghatarozas,
trajektoria tervezés Szabalyzas: zarthurkt modellezett jarm, szabalyzo épitése (pl PID vagy pure
pursuit)

© Mesterséges intelligencia: Onvezetd / autondm jarmiivek szoftverei, osszefoglalas, kitekintés neuralis

héalézatok (mesterséges intelligencia, Al)

Technologiai ismeretek: ROS2 hasznélata, ijdonsagai ROS-hez képest

Projektmunka: Egyéni projektfeladat bemutatésa

SZAMONKERESI ES ERTEKELESI RENDSZERE / ASSESMENT'S METHOD

Projektmunka: Egyéni projektfeladat bemutatéasa illetve Moodle

KOTELEZO IRODALOM / OBLIGATORY MATERIAL
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AJANLOTT IRODALOM / RECOMMENDED MATERIAL
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