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# Terepi utvonaltervezes

Az autonom jarmuvek fejlodése az elmult években els6sorban a kozuti kozlekedés optimalizalasara iranyult, Kilonos — & .
tekintettel a biztonsag novelésére, a forgalmi torlodasok csokkentésére és a hatékonysag javitasara. A HD térképek (High- i~ AlkalmazaSl teru19tek
Definition Maps) és Kkiilonboz6 szenzorok — példaul szkennerek, radarok és kamerak — fuzidjanak kdszonhetéen ma mar a
szabalyozott, épitett kornyezetekben az autondm kozlekedés kiilonboz6 szintjei valésulnak meg. Ugyanakkor az autoném
jarmuvek alkalmazasi lehet6ségei messze tulmutatnak a kozuti alkalmazasokon. Olyan terepi kornyezetekben, mint példaul
mezdgazdasagi teriletek, erd6k, banyak, katasztréfa sijtotta zonak és katonai miuveleti teriiletek, egyre fontosabb
szerepet kap az onvezetés és az ehhez kapcsolodo Utvonaltervezés.

A hagyomanyosan, katonai értelemben vett off-road utvonaltervezés statikus megkozelitést alkalmazott. Ennek
eredményeként terepjarhatosagi (Cross-Country Movement — CCM) térképeket allitottak eld, amelyeken a terepet a jarmu
és az idgjarasi korulmények alapjan soroltak be jarhaté (GO), korlatozasokkal jarhaté (SLOW GO) és nem jarhato (NO GO)
osztalyokra. A végso dontéshozatal a terepen tortént, és nagymértékben tamaszkodott a vezet6 tapasztalataira.
Automatizalt rendszerek esetén hasonldé megkozelités alkalmazhat6; a kildetés elott sziikkség van egy aktualis CCM
elkészitésére, amihez elengedhetetlen a terep el6zetes felmérése. A rendelkezésre allo pontfelh6t alkotd technikaknak
koszonhetéen ma mar nagy terileteket kelld részletességgel és hatékonysaggal tudunk térképezni. A felmérések
eredményeként eldallitott pontfelndbdl kiilonb6z6 szegmentald és osztalyozé algoritmusokkal digitalis terepmodellt (Digital
Terrain Model - DTM), valamint normalizalt digitalis felszinmodellt (normalised Digital Surface Model - nDSM) tudunk
levezetni. A DTM és térinformatikai elemzések segitségével a terepjarosagot befolyasol6 tényezoket modellezhetjik
raszteres rétegek (pl. lejt6-, érdességtérkép) formajaban. Az egyes rétegekbdl, egy adott jarmu specifikaciéjahoz és
terepjaré képességeihez igazodd Kkoltségfiiggvények segitségével koltségrétegeket (cost layers) hatarozhatunk meg. A
koltségrétegek és az nDSM-en detektalt akadalyok kombinalasaval elézetes uUtvonalat tervezhetiink az adott jarmu
szamara.
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