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Mit szeretnénk elérni?

Megndvekedett aramszedd-uzemzavarok okainak feltarasa

Kédnnyen atszerelhetd, jarm(itdl és pantograf-tipustol fluggetlen

mobil mérdrendszer

Dinamikus hatasok rogzitése és gyors lokalizacid (hely, idg,
esemeny)

Automatizalt feldolgozas (Python), térképes és videos
dsszekapcsolas
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Fejlesztési generaciok

e 1. generacio: TW6000, 50 Hz mérés - pillanatutések elfedése

e 2.generacio: ESP-NOW vezeték nélkuli kapcsolat - HV
kdrnyezetben zajérzékenység

e 3. generacio: RS485 (galvanikusan levalasztott), 1.6 kHz
mintavetel, binaris mentes
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Rendszerkép — komponensek

e Slave (pantograf): LIS2DW12 gyorsulasmeérd + mikrokontroller
(12C 400 kHz)

 Mester (jarm(): ESP32-C3, RS485 vevd, lokalis LIS2DW12, GPS,
microSD

e Kapcsolat: RS485 fél-duplex, 500 kbaud, differencialis jel - jo
zavartdrés

e Adat: 1600 Hz gyorsulas (X,Y,Z), GPS 500 ms, binaris loggolas
SD-re
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Slave (pantograf) — midkodés

* LIS2DW12 beallitas: ODR=1.6 kHz (HP mod), FS=x16 g

* |2C burst olvasas: STATUS (0x27) + XYZ (0x28..0x2D) = 7 bajt
* Mintanként: SEQ (16 bit), X/Y/Z (balra igazitott 14 bit), CRC-8
e Klldés RS485-6n: SYNC=0xAA + 9 bajtos csomag, 500 kbaud




Miéert RS4857?

* Differencialis, ipari szabvany — nagy zajt(irés a pantograf
KOrnyezetében
 Hosszabb kabelezésre alkalmas, fél-duplex, alacsony késleltetés

* Egyszerl protokoll: folyamatos egyiranyu adatfolyam slave -

mester
e LehetOség tobb eszkoz felf(izésére (multi-drop) — jovibeli
bOvithetbség
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Mester (jarmd) — mikodés

* RS485 puffer: SYNC (OxAA) keresés, teljes keret kiolvasas
* CRC-8 ellen6rzés - érvényes csomag feldolgozasa

* 14 bit - mg konverzié (Isb14 to _mg, 1952/1000 faktor)
* |d6bélyeg (millis), kimaradas detektalas (prev_seq, drops)

Ve Tous  tes

SYNC uint8 OxAA — csomag eleje

SEQ uintl6 Sorszam (folytonossag ellen6rzés)
intl6 Gyorsulas (balra igazitott 14 bit)

Y intl6 Gyorsulas (balra igazitott 14 bit)

intl6 Gyorsulas (balra igazitott 14 bit) '%
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Adatrogzités SD-kartyara (binaris)

Rekord: ms (u32), seq (ul6), ax/ay/az (i16) = 12 bajt/minta
Bufferelt iras, flush ~2000 rekordonkeént
Fajl-rotacio: uj BIN fajl ~500 000 rekord utan

Fajlok szétvalasztva: LOGxxxxx.BIN (tavoli), LOCxxxxx.BIN
(lokalis), LOGxxxxx.GPS




Szinkronizalas és hibadetektalas

SYNC bajt (OxAA) - keretkezdet azonositasa

SEQ sorszam - folytonossag ellendrzése, 'drops’' szamolasa

CRC-8 (Dallas/Maxim) — sériilt csomagok kisz(irése

Diagnosztika: bytes, ok/bad, drops, rec, locRec, fileB, gps_ok,
lis_ok, rotates, sd_ok
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GPS integracio (Neo-M8)

Automatikus baud-detektalas (115200/9600/38400/57600)

NMEA feldolgozads (GGA/RMC) - UTC id6, datum, lat/lon
Logolas 500 ms-enként (ha érvényes fix)
Pozicio és gyorsulasi események térképes dsszerendelése




Kulcs paraméterek (kod alapjan)

 RS485: 500 000 baud, SYNC=0xAA, CRC-8

e LIS2DW12: ODR 1.6 kHz, +16 g, I1°C 400 kHz

* BIN rekord: 12 B; flush: ~2000 rec; rotacid: 500k rec/fajl
* GPS: naplé 500 ms; kilon BIN/LOC/GPS fajlok




Elért eredmények

Valodi nagyfelbontasu (1.6 kHz) rezgéskép a pantografrol

Robusztus kommunikacio és naplozas nagyfesziltséegu
kdrnyezetben

Gyors post-process: BIN->CSV, grafikonok, térképes vizualizacio
Hibak lokalizalasa (hely, id6, esemény) — célzott beavatkozasok
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Adatelemzések

‘atraszedteszt2025.01.20.py:

1 import asyncio

2
3 import pandas as pd
4 from datetime import datetime

9:56:21
9:56:44
9:57:18
9:57:19
9:57:29
9:57:34
9:58:37
10:02:16
10:09:59
10:10:01
10:10:56
10:11:03
10:18:46
10:26:14
10:27:57
10:27:58
10:32:57
10:35:18
10:39:57
11:04:18
11:04:42
11:05:40

44.N TN

Time @ Speed (km/h) B RMS A

18.12430513
21.21317259

45.6323668

44.8403314

43.7698257
43.26227798
38.79767993

37.2520457

36.3461163
29.98556588
14.94812117
26.90694068
7.400619477
40.11685072
50.03506225
52.80242199
15.92456202
53.74135136
35.94779491
23.56515774
41.37466907
31.48601486

from bleak import BleakClient, BleakScanner

https://earth.google.com/earth/d/1REF3vGFuxX316ulWIWPsFImAygcBrxgDd?usp=sharing

[~ | Filtered Address
0.960472981 1091, Ferde utca, 1-3
0.950905201 1192, Hatar at, N/A
0.941959338 1192, Hatar ut, 12
0.906117475 1192, Hatar at, 12
0.962729663 1192, Hatar ut, 16
0.911308657 1192, Hatar ut, 19

1.00551876 1192, Hatar ut, 32
1.285304449 1098, Napfény utca, N/A
1.196072928 1107, Bihari utca, 21
1.055638148 1107, Bihari utca, 21

0.94352601 1107, Bihari utca, N/A
0.936388303 1107, Bihari utca, N/A
1.164563325 1102, K6rosi Csoma Sandor ut, N/A
1.103840035 1144, Nagy Lajos kiraly utja, N/A

1.0299155 1148, Nagy Lajos kiraly (tja, 43B-37A

1.084028827 1148, Nagy Lajos kiraly utja, 43B-37A
1.040687943 1149, Nagy Lajos kiraly titja, N/A
0.908005695 1147, Gyarmat utca, 64
1.454259651 1142, Erzsébet Kirdlyné utja, 72
1.537622256 1155, Kolozsvar utca, 6/a-b
0.910987999 1155, Kolozsvar utca, 15
1.137840485 1155, Kolozsvarutca N}A

38 file_thread.start()
39 file_thread.join()
40

41 if not filename:

return
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Vonal neve
32-06 Hatar ut felé
32-06 Gubacsi ut felé, elagazas
32-04 Gubacsi ut felé
32-04 Gubacsi ut felé
32-04 Erddkerulé u. felé
32-04 Erddkerulé u. felé
32-04 Gubacsi ut felé
32-04 Erd6keruld u. felé
32-02 Gubacsi ut felé
32-02 Gubacsi ut felé
32-02 Gubacsi ut felé
32-02 Gubacsi ut felé
35-01 Gubacsi ut felé
35-02 Gubacsi ut felé
23-07 Erddkerulé u./Mexikoi ut felé
23-07 Erdd6keruld u./Mexikoi ut felé
23-07 Erd6keruld u./Mexikéi ut felé
23-05 Erddkeruld u./Mexikdi ut felé
37-05 Gubacsi ut felé, elagazas
29-01 Erd6keruld u. felé
29-01 Erd6keruld u. felé
29-05 Mexikoi ut felé

video 5

video\0.mov

Google Maps Link
https://www.google.com/maps?q=47.4646380264312,19.126472147181637

video\1l.mov

https://www.google.com/maps?q=47.463736636564136.19.12664565257728

video\2.mov

https://www.google.com/maps?q=47.46174543164671,19.12349556572736

video\3.mov

https://www.google.com/maps?q=47.46166924014688,19.1233741119504

video\4.mov
video\5.mov

https://www.google.com/maps?q=47.46088813059032.19.12223853170872
https://www.google.com/maps?(=47.46049552224576,19.121660348027945

video\6.mov

https://www.google.com/maps?q=47.45871361345053,19.11888476461172

video\7.mov

https://www.google.com/maps?q=47.457120129838586,19.113176185637712

video\8.mov

https://www.google.com/maps?q=47.47744884341955,19.12126019597053

video\9.mov

https://www.google.com/maps?q=47.477520341053605,19.1214553266/637

video\10.mov

https://www.google.com/maps?q=47.47953845188022,19.124728376045823

video\11.mov

https://www.google.com/maps?q=47.47981958091259,19.12515761330724

video\12.mov

https://www.google.com/maps?q=47.490870030596845,19.13780397735536

video\13.mov

https://www.google.com/maps?q=47.50456036068499,19.1362736094743

video\14.mov

https://www.google.com/maps?q=47.50814865343273,19.13158929906785

video\15.mov

https://www.google.com/maps?q=47.50824009999633,19.131448566913605

video\16.mov

https://www.google.com/maps?q=47.517268834635615,19.116174643859267

video\17.mov

https://www.google.com/maps?q=47.52082150429487,19.107904806733128

video\18.mov

https://www.google.com/maps?q=47.52812582999468,19.10655523650348

video\19.mov

https://www.google.com/maps?q=47.54044219851494,19.11999729461968

video\20.mov

https://mwww.google.com/maps?q=47.53888794220984,19.117863932624456

https://www.google.com/maps?q=47.53592200577259,19.11391412839293

video\21.mov
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Késbbbi fejlesztések

Tobb slave/mérépont (RS485 multi-drop) és idGszinkron
finomitasa

GPS PPS vagy id6szinkron protokoll integracio (precizebb
0sszevetés)

GoPro BLE trigger €s hdbmenedzsment optimalizalasa

Automatizalt riportok és eseménydetektalas (klisz6b/Al)
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K6szonom a figyelmet
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