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Donto

2017. februar 18.

Feladat: Okos auto

Ma mar sok autdba helyezhet6 olyan specialis eszkoz 1étezik, amely "a gépjarmi szabva-
nyos diagnosztikai portjara csatlakozik, majd egy felh6 alapt informatikai szerverre meg-
hatarozott idénként adatokat tovabbit. Az eszkoz segitségével a jarmii képes 6nmagat di-
agnosztizalni: érzékeli a sebességvaltozast, fordulatszamot, a hirtelen iranyvaltasokat, s
ezekbdl kovetkeztetést von le a vezetd stilusardl. Emellett, ha lopast észlel, riasztast kiild,
ha litkozést érzékel, automatikusan segélyhivast indit, a GPS pedig megadja a kocsi pontos
koordinatait. A szenzorokbdl informacié nyerhet6 ki az auté allapotara vonatkozoéan is,
igy mar meghibasodas el6tt lehet tudni, mikor szorul szervizelésre a gépjarm. "

(Forras: http://www.t-systems.hu/jovokep/201501/merre_tartunk)

A feladatotok egy olyan alkalmazas elkészitése, amely egy autd szenzoradatai és egy tér-
kép adatbazis alapjan képes az aut6 dllapotanak (pozicio, sebesség, gyorsulas) és a vezeti
stilusnak (gyorshajtas, hirtelen gyorsitas/fékezés) a megjelenitésére.

Specifikacio

A térkép

Az elkészitend6 alkalmazas egyik bemenete egy térkép, amelyet - az egyszerliség kedvé-
ért - egy tablazatban abrazolunk. A tablazat egyes cellai egy-egy utszakaszon a megenge-

dett maximalis sebességet mutatjak km/h-ban (nemnegativ egész szam). Amennyiben
egy érték 0, az uton kiviili teriiletet jel6l.

Az oszlopok és sorok minimadlis szama 5, maximalis szdma 20.

A térkép egy cellaja egy 10 m x 10 m-es tertiiletet jeldl ki. A GPS-koordinatak helyett egy-
szerlsitésként egy, a tdblazatra helyezett koordinatarendszert hasznalunk, amelynek az
origdja a térkép bal als6 sarka, az x tengelye vizszintes, az y tengelye fiigg6leges.

Az utak mindig parhuzamosak a tablazat széleivel, a szélességiik 10 m. Az auté a
mozgasa soran természetesen megvaltoztathatja a mozgasiranyat, és rakanyarodhat egy
masik kijelolt utszakaszra.

Ez a program (alkalmazas) egy 0j eszkoz elsd teszteléséhez késziil, ezért csak kis tertileten
kivanjak kiprébalni.
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PELDA (terkep.txt)

90 {90 |90 (90|90 | 90 | 90 (90|90 | 70 | 90
50 0|00 O 0 0| 0|0]70]|50
50 0|00 O 0 0| 0|0]70]|50
50 0|00 O 0 0| 0|0]70]|50
50 0|00} O 0 0|0|0]70]|50
50 0|00 O 0 0| 0|0]70]|50
50 0|00} O 0 0|0|0]70]|50
50 0|00} O 0 0| 0|0]70]50
50 0|00 O 0 0| 0|0]70]|50
50 [ 50|50(50| 50| 50 | 50 50|50|50]| 50

A keret a tablazat attekinthet&ségét szolgalja.
Szenzor adatok

Az alkalmazas masik bemenetét a szenzoradatok szolgaltatjak. A szenzor.txt dllomany tar-
talmazza az auto legutolsé utjanak adatait. Egy-egy szenzoradat egy sor a fajlban, amely
egy-egy eseményt ir le. Hiromféle eseményt kiilonboztetiink meg:
- motor inditasa: tartalmazza a beinditas id6pontjat,
- koordinata mintavételezés: tartalmazza az id6pontot és a hozza tartozoé aktualis
koordinatakat,
- motor ledllitdsa: tartalmazza a leallitas id6pontjat.

Az id6pont mindig az els6 adat a sorban, nemnegativ szam, mértékegysége szekundum.
Ezt koveti az esemény tipusa (MOTOR-BE, KOORD, MOTOR-KI). A KOORD tipusu sorok-
ban ezutan két nemnegativ szam szerepel, ami az aut6 poziciéjat irja le, azaz megadja
annak az x és y koordinatajat méterben mérve.

Az egyes sorokban az adatokat szokoz valasztja el egymastol.

Az aut6 mindig uton kozlekedik. A szenzor koordinatai az érzékeld helyét mutatjak, ezért
az autot a mozgasa soran pontszeriinek tekinthetjiik.
PELDA (szenzor.txt)

0 MOTOR-BE 7.5 KOORD 49 2

0 KOORD 0 2 8 KOORD 56 2

0.5 KOORD 0 2 8.5 KOORD 63 2

1 KOORD 0.25 2 9 KOORD 69.7 2
1.5 KOORD 1 2 9.5 KOORD 75.8 2
2 KOORD 2.25 2 10 KOORD 81.3 2
2.5 KOORD 4 2 10.5 KOORD 86.2 2
3 KOORD 6.25 2 11 KOORD 90.5 2
3.5 KOORD 9 2 11.5 KOORD 94.2 2
4 KOORD 12.25 2 12 KOORD 97.1 2
4.5 KOORD 16 2 12.5 KOORD 99 2

5 KOORD 20.25 2 13 KOORD 99.9 2
5.5 KOORD 25 2 13.5 KOORD 99.99 2
6 KOORD 30.25 2 14 KOORD 99.99 2
6.5 KOORD 36 2 14 MOTOR-KI

7 KOORD 42.25 2



DuszA ARPAD ORSZAGOS PROGRAMOZOI EMLEKVERSENY 2016/2017

A példaban szerepl6 aut6 a 0 s id6pontban keriil beinditasra. A 0.5 s iddpillanatban még a
(0;2) koordinataju pontban tartézkodik, az 1 s id6pillanatban a (0.25;2) koordinataja
pontba ér. Ezutan folyamatosan halad, el6szor gyorsul, egy nagyon rovid szakaszon al-
landé sebességgel mozog, majd lassul és megall. Megdallas utan, a 14 s id6pillanatban a
motor is leall.

Egy ut soran, amit egy szenzor.txt allomany ir le, tobbszor is lehet motor beinditas és le-
allitas. Bizonyos autdk, ha megallnak (pl. piros ldmpandl) automatikusan leallitjadk a mo-
tort, a kuplung megnyomasara pedig beinditjak.

Az autoba szerelt eszkdz bizonyos id6kozonként mintavételezi a tartézkodasi hely koor-
dinatait. Ha nem valtozik a pozicié (all az autd), ugyanaz a koordinatapar egymas utan
tobbszor is szerepelhet. El6fordulhat, hogy mintavételezések kimaradnak (pl. nincs vétel
vagy valamilyen meghibasodas torténik.)

,<Koordinata mintavételezés” események csak akkor keletkeznek, ha a motor beinditott
allapotban van.

Az alkalmazas

Az alkalmazasnak képesnek Kkell lennie a térképen attekinthet6en megmutatni az auté
altal megtett teljes utat és az auté mindenkori helyzetét. Feltételezhetjiik, hogy a szenzor

adatok olyanok, hogy ha az auté utjat a térképen abrazoljuk, akkor barmely két szomszé-
dos mintavételezéshez tartozé térképcella egymassal szomszédos vagy egybeesik.

Az aktualis iddpillanathoz a kovetkez6 adatokat szilikséges megjeleniteni (a térképen
vagy mellette):

- amotor allapota (beinditva, leallitva),

- az auto aktudlis pozicidja (m-ben),

- az aut6 aktualis sebessége (km/h-ban) és gyorsulasa (m/s2-ben),

- az auto sebessége meghaladja-e a megengedett maximalis sebességet,

- az auto hirtelen gyorsul vagy lassul-e, azaz a gyorsuldsa nagyobb-e mint 2.5 m/s?,
vagy kisebb-e mint -2.5 m/s?

Az aut6é mozgasadatainak megjelenitéséhez valasztott idépont a mozgasidén beliil tetsz6-
leges, a felhasznalé altal kért 1éptékben novelhetd, illetve adott id6pillanatra beallithaté.

A teljes atra vonatkozodan az alkalmazasnak meg kell jelenitenie a kovetkez6 adatokat:

- amegtett teljes utat (m-ben),

- akiindulasi- és érkezési pont koordinatait (m-ben),
- az atlagsebességet (km/h-ban),

- amaximalis sebességet (km/h-ban),
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- azincidensek szamat, azaz azt, hogy hanyszor fordult el6 az Ut soran, hogy az aut6
vezetdje gyorshajtast vagy hirtelen gyorsitast, illetve lassitast kovetett el. (Ha fo-
lyamatosan gyorsan hajt vagy hirtelen gyorsit vagy lassit, az 1db-, ha egyszerre
gyorsan is hajt és hirtelen is gyorsit, az 2db incidensnek szamit.)

Sebesség, gyorsulas és pozicio kiszamitasa

Az alkalmazasnak egy olyan modellt kell megvalésitania, amely a szenzoradatokban sze-
repld koordinatak alapjan képes a mintavételi pontok kozott is kiszamitani tetszdleges
idépontban az aut6 becsiilt poziciéjat. A modell azzal az egyszeriisitéssel él, hogy két
szomszédos mintavételezés kozott a gyorsulas allando.

A sebesség, a gyorsulas és a megtett Ut tekintetében az ismert fizikai képletek hasznalha-
toak:

a 2
S=v0't+§'t

v=vy+a-t

ahol s jelenti a megtett ut hosszat, vo a kezdGsebességet, t az eltelt id6t, a a gyorsulast, v
pedig a t id6pillanatbeli sebességet.

A modell nem tokéletes, és bizonyos esetekben rendellenességeket produkalhat. Az alkal-
mazasnak ezekre az esetekre is kell valamilyen megoldast kinalnia.

Példa: A fenti szenzor.txt-ben megadott szenzoradatok alapjan a sebesség és a gyorsulas-
értékek a t=0.0, 0.5, 1.0, 1.5 mintavételi pontokban a kovetkezdk (a sotét hatter( cellak
szamitott értékek):

t X (m) Y (m) v (m/s) v (km/h) a (m/s?)
0.0 0.00 2.00 0.0 0.0 0.00
0.5 0.00 2.00 0.0 0.0 0.00
1.0 0.25 2.00 1.0 3.60 2.00
1.5 1.00 2.00 2.0 7.20 2.00

At=1.1és 1.49 kozbiils6 pontokhoz tartozé koordinatak, ill. sebesség- és gyorsulas adatok

pedig a kovetkezdk (a sotét hatterl cellak szamitott értékek):

t X (m) Y (m) v (m/s) v (km/h) a (m/s?)
1.10 0.36 2.00 1.2 4.32 2.00
1.49 0.98 2.00 1.98 7.13 2.00

Az atlagsebességet a mozgas soran megtett utbol és az ut idejébol szamoljuk. Feltételez-

zik, hogy a motor kikapcsolt allapota nem pihen6idét jelent.
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Beadando

e A program forraskodja és a leforditott/futtathat6 dllomany
(Az dllomany neve: connected_cars, ami tetsz6legesen rovidithetd)

o A fejleszt6i dokumentacio: Szoveges (elektronikus) dokumentum, amelyben
ismertetitek a legfontosabb elnevezéseket (valtozdk, osztalyok, eljarasok,
fliggvények neve), és az egyes részfeladatokban alkalmazott médszereket (az
algoritmus mikodési elvét).

A bemutatashoz kiilon szemlélteté anyag készitése (pl. PowerPoint prezentacio)
nem kotelezo, de ha késziil ilyen, azt is be kell adni!
A munka szébeli bemutatasa:
Szempontok, ajanlott vazlat:
e A feladat elGkészitésének bemutatasa, a feladatok szétosztiasanak elvei
o Az elkészitett program bemutatasa
o afelhasznal6 szamara
- A program miikodésének ismertetése bemutatassal
o afejlesztd szamara
- A program szerkezetének ismertetése
Minden csapattagnak részt kell vennie a munka bemutatasaban!
Elérhet6 pontszam: 150 pont.

J6 munkat kivan a Versenybizottsag!



