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Az intelligens kozlekedeési rendszerek (ITS) megnevezés az informacios és
kommu-nikacios technologiak alkalmazasara utal a kozlekedésben.

Az intelligens kozlekedesi rendszerek (ITS) olyan vezeérl6 és informacios

rendszerek, amelyek integralt kommunikacios és adatfeldolgozasi technologiakat
hasznalnak a kovetkez6 celokra:

* az emberek és aruk mobilitasanak javitasa

« a forgalombiztonsag novelése, a forgalmi torlddasok csokkentése €s az eseme-
nyek hatekony kezelése

» kozlekedéspolitikai celok és celkitizeések teljesitéese — példaul a forgalmi igények
befolyasolasa vagy a tomegkozlekedés elényben reszesitése

https://rno-its.piarc.orq/
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ITS rendszerek kialakulasa
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Egyiittm{ikodé — Osszekapesolt —

Automatizalt (CCAD)

static navigation real-time navigation

speed advice lane guidance

of traffic

Informatization

headway advice

+  Connected
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Connected, cooperative and automated driving developments should come together to harvest
societal benefits.
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Egyuttmukodo

Osszekapcsolt

Awareness Driving Sensing Driving

Cooperative Driving

/A CAR 2 CAR

COMMUNICATION CONSORTIUM

5



TN
e
et

S
S

Kommunikacios csatornak
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Az AV-k szamara szolgaltatott
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Hazal C-ITS AV
fejlesztesek
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Az Eurdpai Unié Eurdpai Halézatfinanszirozasi
Eszkoze altal tarsfinanszirozott




Gyor — varosi pilot

« Green Light Optimum Speed Advisory/Time To Green
« Red Light Violation

Jarmli és infrastruktira kozotti eszk6zok
telepitése a gydri kézathalézaton — 2020
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= Livemap Follow
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. e Zalaegerszeg — varosi pilot =<4
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» El6nyben részesités (mentbk/helyi kozlekedes)
« Gyalogosokra es kerekparosokra figyelmeztetes
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Vasuti atjarok
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Horka varosanak atkel6jében megvalosult makoédokepes teszt rendszer felépitése/mukodése:
« Vasuti biztositoberendezes — kiegészitésre kertlt egy visszahatasmentes jelfogéval -> binaris
bemeneti jel a szamitdgepnek.
« A szamitogép kiéertékeli a jeleket, a megfelel6 DATEX Il kddolassal latja el és a Road Side Unit
(RSU)-n keresztul rovid hatotavolsagu (ITS-G5, kb. 500m) sugarban szorja a jelet.
« Minden a jel véetelére alkalmas berendezés ertelmezi és megjeleniti a jarmu fedélzeti
berendezésen a figyelmezteteést.
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Jarmu adatok
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Jarmuipari tesztek

Real public road
environment

Public road

Controlled public road
tests

Limited public road

Proving ground Controlled system-test

Component test,
Labomtory integration test
Simulation Conceptual and

feasibility test
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Kozuti teszt helyszinek

B Providentia ++ s Aurora Vehicle-road-cloud
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v’ Szenzor infrastruktura v’ Szenzor infrastruktura v’ Szenzor infrastruktura

v HD térkép v HD térkép v HD térkép

v Digitalis iker v Digitalis iker

v' Adat fuzié v' Adat fuzio v' Adat fuzio

N Nyilt teszt Okoszisztéma v Nyilt teszt Okoszisztéma
A v Felh6 alapu iranyitas
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ozuti meresi kampany (M86

Measurement We collect all necessary information
Send/receive standard messages through 5G (sensor, communication network)
Record sensor/Diff. GPS data and 5G in/out messages for the l-ievell)pment I_JTOCESS ahmllt
the entire system with automatic

| ground truth generation

Localization

Using differential GPS for
cm accurate positioning

Static map
HD map generation before the event

8,

Measurement Measurement

Record sensor/Diff. GPS data Record sensor data and 5G infout messages
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M1-M7 bevezeto

* 940 m hosszu utszakasz
* 5 szenzorsziget

- Radar

- Hdbkamera

- Kamera (tobb
latoszogl)

LIiDAR
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Central system projekt

Puffer tarol6

Fuzio (valos idében):

Ut-infrastruktira adat

- jarmi szenzor,
Baleset, - infrastruktira szenzor,
Utépités Modellalkotas - fedélzeti mobil telefon
és I«'izponti - satikus HD térkép
® jarmii vezérlés Dinamikus térkép 1,
0 Egyéb szolg.

Autondm teszt-
jarmd

Kiberbiztonsag

Intelligens, halézatba
kapcsolt jarm(

- SENSORIS,
- ADASIS,
- SAE j2735...

Szabvanyos kommunika-
cios protokollok:

Hagyomanyos jarm{

Infrastruktira
szenzorok és
kommunikacio

5??

NEMZETI KUTATASI, FEJLESZTESI
ES INNOVACIOS HIVATAL
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AZ NKFI ALAPBOL
MEGVALOSULO
PROGRAM



NP 17/
A forgalomiranyitas o
Ujragondolasa CES

Minimalis kozponti infrastruktura;

Reaktiv helyett proaktiv(abb) iranyitas;

Forgalmi modell alapu elérejelzések/
forgatokonyv valasztas;

Kulsé adatforrasok integracidja (pl. FCD, C-ITS);
Nagyfoku automatizalas;
HD téerképek/digitalis iker hasznalata.
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Az Eurépai Unié Europai Halézatfinanszirozasi
Eszkoze altal tarsfinanszirozott




Koszonom a megtisztelo
figyelmet!

tomaschek.tamas@kozut.hu
cef@kozut.hu
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