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Vilagelsé6ség: szinkronban driftelt két 6nvezetd
Toyota

Szintet Iéptek a Toyota autondm mobilitasi fejlesztései: a vallalat technolégiai kutatasi
kézpontjdban a vildgon els6ként tudtak 6sszehangolni két dnvezetd jarmu
hatartartomdanyon valé mozgasat.

A Toyota Research Institute (TRI) és a Stanford egyetem immar csaknem hét éve mikodik
egyltt egy olyan projektben, amely az autdvezetés, a kdzlekedés biztonsdgosabba tételét
tlzte ki céljaul. Specialis fokuszuk az dnvezet6 autdk vészhelyzeti reakcidinak a
tokéletesitése, amit egy rendkivil latvanyos médszerrel valdsitanak meg: megtanitottak a
robotpilétat driftelni! Ehhez ugyanis arra van sziikség, hogy a megperdulés hatarara keruld
jarmuvet folyamatosan visszatereljék egy stabil, kontrollalt menethelyzetbe, ami azt jelenti,
hogy a jarmUvezérlés a masodperc tort része alatt képes korrigalni a megcsuiszassal
fenyegetd helyzetet. 2022 elején az egész vilag a csodajara jart annak az 6nvezet6 Toyota
GR Supranak, amely autonédm lzemmaédban tudta fenntartani a cslszast, akar egy profi
piléta.

Az egyuttmikodés most Uj fejezetébe Iépett: egyszerre két autdt vettek rd az 6sszehangolt
driftelésre. Ez hatvanyozottan 6sszetettebb feladat, mint a szimpla drift, hiszen sajat maga
mellett kdrnyezetére is figyelnie kell az auténak - ebbdl a szempontbél ez sokkal kdzelebb
all azokhoz az 0sszetett kihivdsokhoz, amelyek a forgalomban véarnak az 6nvezet6 autdkra.

A feladat komplexitasat jelzi, hogy bar a két auté hardveresen jéforman teljesen azonos
volt, vezérlésiket és szenzoraikat teljesen eltérd feladatokra programoztak. Az el6l haladé
autét a TRI kutatdi készitették fel a manbverre: ennek az volt a feladata, hogy a kijelolt
nyomvonalat kdvetve megdrizze stabilitasat, és ne haladjon meg bizonyos paramétereket
(pl. kormanyszdg.) A kévetd Suprat a Stanford szakemberei programoztak: ennek az eldl
haladbhoz kellett igazitania a mozgdsat, mindig tgyelve arra, hogy varatlan helyzet
felmerillése esetén is biztonsagos rahagyassal tudja elkerllni az Gtkozést.

VIDEO: https://youtu.be/8] WiT-RD74

A nemlinearis modellprediktiv vezérlés (NMPC) elvét kdvetd autok folyamatosan,
masodpercenként akar 50-szer értékelték Ujra az optimalis kormanyszogeket,
fojtészelepallast és féknyomast - két évvel ezel6tt masodpercenként ,,csupdn” husszor vett
mintat és adott ki Uj parancsokat a vezérl6é egység. A két autét kozos wifi haldézatra
csatlakoztattak, amelyen keresztll folyamatosan megosztottak egymassal sajat adataikat,
a pillanatnyi poziciétél kezdve a kijelolt nyomvonalig.

Ahogy korabban, a fejlesztésnek ebben a fazisaban is tanulékony technolégiat alkalmaztak,
igy az autok kisérletrdl kisérletre egyre ligyesebbek, tapasztaltabbak lesznek.
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