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PROBLÉMAFELVETÉS



KEZDETI LÉPÉSEK, TERVEINK

• Problémakör megismerése

• Alapvető elméleti ismeretek

• Webes térképszolgáltatók és elérhető

adatbázisok vizsgálata

• Mérések tervezése

• Terület és felmérendő objektumok kiválasztása

• Ideális mérési időpontok megválasztása

• Mérések kivitelezése

• Adatbázistervezés, adatfeldolgozás

• Adatstruktúra implementálása

• Mintaprogram készítése



PROBLÉMAKÖR MEGISMERÉSE

• Az autonómia szintjei

1. 2.

3. 4. 5.



MÉRÉSEK TERVEZÉSE

• Terület és felmérendő 

objektumok kiválasztása

• Forgalmas, sokféle 

közlekedési elemet 

magában foglaló terület

• Közlekedési szempontból 

jelentősebb objektumok



HOGYAN, MIVEL, MIKOR MÉRJÜNK?

• Helymeghatározás



• Ideális mérési időpontok 

megválasztása

• Differenciált GPS 

méréshez legalkalmasabb 

körülmények

• Ideális eszköz megválasztása

• Real-time kinematic (RTK) 

GPS használata a 

megfelelő pontosság 

elérése érdekében

HOGYAN, MIVEL, MIKOR MÉRJÜNK?



MILYEN TÉRKÉPI ADATBÁZISOKAT ISMERÜNK?



ADATOK FORRÁSAI

+ =

• Szabad adathalmaz

• Letölthető

• Használható 

adatstruktúra

• Térképi vizualizáció

• PONTOS?

• Hiányzó elemek 

felmérése

• „Nagyfokú” pontosság

• Saját adat!

• Rengeteg munka

• Sokrétű, átlátható 

adatbázis

• Oktatási célokra; éles 

helyzetben elavult



KÜLCSÍN – EGY KIS KARTOGRÁFIA

Számít ez az adatbázisunk esetében? De még mennyire!



OSM VS „TEGETA” ADATSTRUKTÚRA

• Javarészt pontszerű objektumok

• Szükséges átalakítani a mérések eredményeit tekintve (új mezők 

felvétele, meglévők törlése)



MÉRÉSEK KIVITELEZÉSE



MIT MÉRJÜNK? – MINDENT (IS)!



ADATFELDOLGOZÁS



GPS mérések

+

Közterületgráf

=

„Egér GPS”

(térbeli DB)

Ne csak szimuláljuk, 

állapítsuk is meg az 

autó valós helyzetét:

GPS + computer

MIHEZ KEZDJÜNK A KÉSZ ADATBÁZISSAL?



Bináris adatok olvasása és 

konverziója a GPS-ről

NMEA adatok:

• Műholdadatok

• Pontossági és megbízhatósági 

adatok

• Lat/Lon koordináták

Vezetés közbeni élő GPS 

kommunikáció

KOMMUNIKÁCIÓ A GPS ÉS A COM PORT KÖZÖTT



• A bináris konverzió 

implementálása

• Néhány esemény kezelése, 

cseréje (pl. mousemove)

Egy saját pozícióját ismerő 

kísérleti szoftver fejlesztése

Teszt valós forgalmi viszonyok 

között

FELADATAINK A KÖZELJÖVŐBEN



KÖSZÖNJÜK

A FIGYELMET!

EFOP-3.6.3-VEKOP-16-2017-00001: Tehetséggondozás 

és kutatói utánpótlás fejlesztése autonóm járműirányítási 

technológiák területén – A projekt a Magyar Állam és az 

Európai Unió támogatásával, az Európai Szociális Alap 

társfinanszírozásával valósul meg.


