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A jarmiivek jelenleg mar nemcsak kozlekedési vagy szallitasi funkciokat szolgalnak. Ugyanolyan szenzorrendszerek, adatgyiijté
egységek, mint példaul az okostelefonok. Megfelelé eszkozokkel és okostelefonunkkal kinyerhetjiik ezen adatokat,

és hekapcsolhatjuk jarmiiviinket az Internet of Things (loT) vilagaba.

A SensorHUB keretrendszert felhasznalva, a kinyert adatokra alapozottan kozdosségi és elemzé mobil alkalmazast dolgoztunk ki.

1. Bevezetés

Napjainkban az okos eszkdzdk és a hozzajuk kapcsol6-
do6 szolgaltatasok egyre jelentésebb szereppel birnak
a legtébb ipardg szamara. Az elmult évtizedben nagy-
ban nétt az internetre kapcsolt eszkdzdk szama, folya-
matosan épul az Internet of Things (loT) vilaga. Ez f6ként
az okostelefonok és a hordozhat6 ,kityUk” fejlédésének,
az egyszer(, de nagy szamban elérheté és alkalmazott
szenzoroknak készdénhetd.

Ha egy okostelefonra nemcsak telefonként tekintink,
hanem szenzorok halmazaként, akkor azt 1atjuk, hogy
ezen adatok felhasznalasaval hihetetlen mennyiség( in-
formécié nyerhetd ki. Gondoljuk csak a féldrajzi koor-
dinatakra (mind GPS, mind a b&zisallomasok alapjan),
a mikrofonra, a kamerara, a gyorsulasmérdére, a féenyér-
zékelbre, pulzusszammérbre stb. Ezek csak a legalap-
vetdbb, szinte minden okostelefonban és okoséréaban el-
érhet6 méréegységek. Eveken beliil egy IP-alapt szen-
zor atlagos ara nagysagrendileg 500 Ft lesz, 2020-ban
pedig 30 millidrd IP-szenzor lesz miikédésben [1].

Ha kicsit absztraktabban gondolunk egy autéra, vagy
barmilyen jarmdre, akkor kdnnyen beléathatjuk, hogy az
is egy szenzorhalmaz. Annyiban tér el egy okostelefon-
t6l, hogy adatai nem télt6dnek fel az internetre, de ugyan-
ugy minden olvashat6 a miiszerfalon, a kijelz6kén, mér-
het6 az egyes rendszerek fesziltsége, teljesitménye stb.
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A szenzoradatokhoz kapcsolodasi lehetéség az OBD-
Il (On-board Diagnostics 1) és a CAN bus (Controller Area
Network bus) interfészek, amelyek segitéségével a jar-
mivekbdl kinyerheték kildnféle informacidk; példaul
a sebesség, fordulatszam, valamint kilénb6z& hémér-
séklet és nyomasértékek. Ezeket felhasznalva elfogad-
hatdéan kézelithet§ szamos hasznos informacio, példa-
ul a jarm( aktualis fogyasztasa, illetve CO2-kibocsata-
sa [3].

Az OBD-II port egy egyszer( adapterrel Bluetooth-on
vagy USB-n keresztul tud kommunikalni (1. 4bra), adat-
folyamot kildeni. Ezeket egy okostelefon segitségével
mar kénnyen tovabbitani lehet a szerveroldal iranyaba.

Akinyert és a szarmaztatott adatokra alapozva, majd
kiegészitve tovabbi funkcidékkal kilénb6z6 okosautéd-
alapl megoldasok készithetdk a jarm( hasznéaléja, de
akar k6zdsségek vagy ipari résztvevék (flottak, biztosi-
tok, szervizek stb.) szdmara.

A cikk bemutatja a két legismertebb jarm(idiagnosz-
tikai technolégiat és az adatok kinyerésének médjat. A
harmadik szakaszban targyaldsra kerlil a SensorHUB
keretrendszer és koncepci6. A kévetkez8 két fejezetben
egy-egy SensorHUB-ra épulé, a jarml szakterilethez
kapcsol6dé okostelefonos alkalmazés kerul bemuta-
tasra, a Social Driving kb6zdsségi alkalmazas, illetve az
ObdCanCompare mérfalkalmazas. A hatodik szakasz-
ban az adatok Big Data alapu feldolgozasa, kiértékelési
és vizualizaciés lehet6ségek ismertetésére kerll sor.
Az Osszefoglalasban pedig révid kitekintést kivanunk
mutatni a SensorHUB-ban rejl§ jovébeli lehet6ségekre.

2. Jarmiidiagnosztika (OBD és CAN)

Az Amerikai Egyesiilt Allamok Kalifornidban miik6dé
leveg6tisztasag-védelmi hatésaga (CARB) felismerte a
folyamatos allapotfelligyelet jelentéségét, és a gyartok
részére elGirdsban rogzitette a gépjarmliemisszio-kor-
latoz6 mUiszaki rendszereinek fedélzeti ellenérzési ké-
telezettségét [4]. Az OBD-I néven ismertté valt fedélzeti
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diagnosztikai rendszert az 1988-as modellévtél kezdve
kotelezGvé tették. A szabalyozas m(iszaki elirasait SAE
(Society of Automobile Engineers) szabvanyok és ajan-
lasok régzitik.

Az OBD-I elGirdsokat az 1994-es modellévtbl kezdé-
déen felvaltottdk az OBD-II el8irasok. Az OBD-Il a sze-
melygépjarmivekre és a kénnyl haszongépjarmivek-
re, az 1996-os modellévtdl kezd6d&en pedig a dizelmo-
torral meghajtott gépjarmivekre is hatalyos az USA-
ban. Az OBD-II eurépai megfeleléje az EOBD, amelynek
bevezetését az Eurdpai Unid tagorszagaiban egy 2001-
es irdnyelv irta el6. Az OBD-Il szabvany 9 kulénb6z8 mé-
dot (szintet) definial a diagnosztikai eszkdzdk szadmara.
Az OBD rendszert nem teljes kérlien tamogaté jarma-
veknél el6fordulhat, hogy a jarmd vezérléegysége csak
az elsé néhany médot képes megvaldsitani.

A diagnosztika 9 szintje a kévetkez§ [4, 5]:

— 1. mdd: diagnosztikai adatok kiolvasasa

— 2. méd: Freeze Frame paraméterek

(egy adott hibakdd eltarolasakor mért paraméter
informaciok)

— 3. méd: hibakéd kiolvasas

— 4. mdd: hibakéd tarolé térlése

— 5. méd: Lambda szonda tesztértékeinek kijelzése

— 6. méd: nem folyamatosan figyelt funkciok mérési

értékei, vizsgalati és kisz6ébértékek kijelzése

— 7. méd: hibakéd kiolvasasa

— 8. méd: beavatkozé tesztek

(Eurépaban nem hasznalatos)

— 9. méd: jarmispecifikus adatok és informaciék

Az 1. médot tudjuk hasznélni a folyamatos, vezetés
kézbeni adatkiolvasasra, a tovabbi médok féleg a szer-
vizelés folyaman kerilnek el6térbe.

Ha az auténkban vezetés kdzben, vagy a gydujtas ra-
adésa utdn a mlszerfalon felvillan a MIL (Malfunction
Indicator Light) indikatorldmpa, akkor abbdél valamilyen
hibara kévetkeztethetlink. Ennek és a tovabbi hibajel-
zések feloldasardl elssorban az autd Uzemeltetdi ké-
zikbnyvébdl érdemes tajékozbdni és megprébalni elhé-
ritani az okokat. Osszetettebb veszélyek és hibak ese-
tén nem biztos, hogy taldlunk a kézikényvben konkrét
megoldést, ilyenkor célszerli egy szakszervizt felkeres-
ni és ott kiolvastatni a hibakodot.

A hibakoéd (DTC, Diagnostic Trouble Code) kiolvasa-
sa az eddig ismertetett OBD rendszeren keresztll torté-
nik (3-as és 7-es mdéd), a kod jelentésének felolddsa utan
lehet8ség van a hibakdd taroldsakor mért paraméterek
kiolvasasara (2-es méd), a hiba elharitasara, valamint
a hibakod torlésére is (4-es mdd).

Az OBD-Il szabvany szerint a hibakédok &t karakter-
bél alinak, amelybdl az elsd karakter betl, a tovabbi
négy karakter szam, pl. P0506. Az el8irdsok megkdve-
telik a gyartokt6l az OBD adatokhoz térténé egységes
hozzaférési lehetéséget. Ennek megfelel6en a diagnosz-
tikai csatlakozd kivitelét, annak elhelyezését és az adat-
atvitelhez hasznalhat6 protokollokat is szabalyok rég-
zitik.

Az aljzat beépitésére olyan helyet kell valasztani,
ahol a karbantart6 személy szamara hozzaférhet6, de a

LXXI. EVFOLYAM, 2016

normal (zemeltetés soran védve van. A gyakorlatban a
csatlakozé a mUiszerfalban vagy alatta, a kormanyke-
rék kdézelében, egy méteren belll talalhaté (2. abra) [5].

2. abra OBD csatlakozoé helye egy Rover 25-6s modellben

Az OBD csatlakozéast sokaig csak a szervizekben
hasznaltdk. 2005-ben az ELM Electronics készitette el
az ELM327 mikrovezérl6t, aminek segitségével az OBD-s
jeleket a szamitdégépen elérhetd soros RS-232 porton
olvashatéva alakitja [6]. Az6ta mar megjelentek az USB-s,
valamint a Bluetooth-os és Wi-Fi-s atalakitok is.

Az OBD port is a jarmi CAN bus rendszerére csat-
lakozik, de rajta keresztll kevesebb szenzor érhet§ el,
mert az Gjabbak nincsenek benne az eredeti szabvany-
ban [3]. A CAN bus célja, hogy a jarmlvekben talalhaté
vezérldk és eszkdzdk kdzvetlenll tudjanak kommuni-
kalni egyméssal kiilénbdz8 Gzenetekkel, egy soros busz-
rendszeren keresztil. Vagyis nem kell mindenkit min-
denkivel 6sszekdtni a kommunikaciéhoz, jelentésen csok-
kentve a felhaszndlt vezetékek mennyiségét, tdmegét
és arat, valamint a kommunikacids hibak felderitésének
nehézségét [7].

A CAN bus fejlesztése 1983-ban kezdddétt meg a
Bosch-ndl. 1986-ban régzitette a szabvanyt a SAE, 1987-
ben pedig elkésziilt az elsd vezérl§ az Intel és a Philips
gyardban. 1991-ben jelent meg a CAN 2.0-4s valtozata,
majd ezutan is még szamos protokollvaltozat késziilt el
és ma mar az ipar szinte 0sszes teriletén alkalmazzak.
A CAN bus elérése és az adatok kinyerése mar sokkal
Osszetettebb és specifikusabb feladat. Ebben nyujt se-
gitséget az Inventure Kft. altal gyartott FMS Gateway esz-
kéz, amely az adatokat CAN, RS-232 és Bluetooth-os ki-
menetre tudja tovabbitani, buszokbél, kisaruszallitokbél,
teheraut6kbdl és akar személyautdkbdl is (3. abra) [6].

3. abra FMS Gateway szimulator
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3. A SensorHUB keretrendszer

A Budapesti M(iszaki és Gazdasagtudomanyi Egyetem
Automatizalasi és Alkalmazott Informatikai Tanszékén
fejlesztett SensorHUB keretrendszer kiilénbdz8 szakte-
riletek adatait tarolja, elemzi, dolgozza fel és teszi elér-
hetévé alkalmazasok és szolgdaltatasok szamara. Alkal-
mazasi terlletei lehetnek példaul a kézlekedés, jarmi-
vek, okos varosok, egészségligy, gyartédsorok, valamint
tovabbi szakteriletek. Ezek tipikusan olyan terlletek,
ahol nagy mennyiségl szenzoradatok feldolgozasa, ta-
roldsa, elemzése és felhasznaldsa a feladat.
A SensorHUB komponensei (4. dbra) [2]:
— Szenzorok, adatok gy(jtése, helyi szolgaltatasok,
megjelenités és adatatvitel.
— Felh§ alapu hattérrendszer, Big Data menedzsment
funkciokkal.
— Szakterllet specifikus szoftver komponensek.
— Alkalmazésok, szolgéltatasok, Uzleti intelligencia
jelentések és elemzések.

4. abra A SensorHUB keretrendszer felépitése

A SensorHUB koncepciénak elénye, hogy a gyak-
ran eléforduld, adatokkal kapcsolatos muiveleteket csak
egyszer sziikséges implementalni és ezek utan megfe-
lel6 dokumentaciokkal tamogatva széles kér tud olyan
alkalmazast késziteni, ami felhasznalva a SensorHUB
keretrendszert, képes lesz adatai megjelenitésre, fel-
téltésére, elemzésére [9]. 2015-ben a SensorHUB kon-
cepcib és keretrendszer elnyerte a Pro Progressio Ala-
pitvany Innovéaciés Dijat [10].

A SensorHUB keretrendszer részeként készilt Ve-
hiclelCT szakteruleti megoldas ezt a kapcsolatot te-
remti meg; vagyis az autonk, tovdbbi néhény eszkéz se-
gitségével okosautd lesz, és igy az abbdl nyert adatok
bekerilnek a tébbi okoseszkéz altal gydjtoétt adathalmaz
mellé, valamint 6sszehasonlithatova és elemezhetfvé
valnak [2].

A VehiclelCT rendszer a SensorHUB koncepcidnak
és keretrendszernek a jarm(ipari szakteriiletre torténd
alkalmazdasa. Ezt a rendszert szamos alkalmazas fel-
hasznalja, mint példaul a Social Driving és a nemrég
elkészilt ObdCanCompare alkalmazas.

Arendszer foglalkozik a jar-
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5. abra A VehiclelCT architekturalis felépitése

csolni a rendszer felhasznaléit,
igy 6sszehasonlithat6 lesz ve-

3. Reporting Agent

zetési stilusuk, és ha hasonlé

Il

autot vezetnek, akkor elemezni
tudjuk, milyen eltérések mutat-
koznak a fogyasztasban a ku-
16nb6z8 vezetési stilusok ered-

lll,

Il

1. Smart Client
Environment

2. SensorHUB
Service Bus

ményeként (6. dbra) [12].

Az adatok felhasznaldsa szé&-
mos Uzleti lehetéséget is rejt.
Példaul, jutalmazni tudjuk azon
vezetbket, akiknek autdja adott
idé alatt a legkevesebb karos
anyagot bocsajtja ki; 6k a t6lt6-
allomasokon akar kedvezményt

Il

JIE

Il

|

4. Data Center

46

HTE INFOkoMm 2016




Diagnosztika okosautds kérnyezetben

2O U v.4G1057
EF &

2D T V46057
e

é a1

Fuel usage statistics

£ I 4

£ T 4

6. abra A Social Driving alkalmazas felhasznaldi feliilete

is kaphatnanak tankolaskor. A vezetéknek arra is van
lehetéségik, hogy utananézzenek, hogy a hasonl6 au-
té6k milyen fogyasztasi értékekkel rendelkeznek, vagy
milyen tovabbi menettulajdonsagok jellemzik &ket.

A hibakdédok kiolvasasaval és valés idejd értesités-
sel, a szervizhdl6zatok remekil hasznalhatnak ezeket
az informacidkat. Jelentds hiba esetén azonnal értesi-
teni lehet majd az aut6 vezetdjét, s6t akar online motor-
diagnosztikat is elvégezhetnek, hiszen rendelkeznek a
sziikséges adatokkal, igy mar felkészilten fogadhatnak
az autést a szervizben, és akar személyre szabott ajan-
lattal is megkereshetik a tulajdonosokat. Ha 6sszekap-
csoljuk ezt a rendszert az okos varos megoldasokkal,
akkor valés idében jelezhetd az autésnak, ha mér feles-
leges a gazba taposnia, hiszen a keresztez6dési lampa
mindjart pirosra fog valtani [13].

5. ObdCanCompare alkalmazas

Az ObdCanCompare az el6z6 fejezetekben bemutatott
OBD-Il és CAN bus mérést egyszerre megvaldsito és dsz-
szehasonlitdsat biztositd, a SensorHUB keretrendszert
felhaszndl6, Androidra késziilt alkalmazas (7. dbra).
Az alkalmazasban el8szér a mérések tulajdonsagait
allithatjuk be (a Bluetooth engedélyezése utan): a két
Bluetooth-os eszkézt, az (izemanyag tipusat, a motor
térfogatat és hatasfokat. Ezutan indithatjuk el a mérést.
Ekkor mind a Dashboard, mind a Details, mind a Diag-
rams flileken olvashatbak az

7. abra
A mérés lebonyolitasanak megvaldsitasi modja

FMS CAN Interface

OBD Diagnostic Interface
Vehicle

— e

: Mobile lnternet)

adatok. Az OBD és CAN mé-
rés adatainak megjelenités
kéz6tt az OBD/CAN gomb-
bal tudunk valtani (8. dbra).

Mérés kdzben, ha van net-
kapcsolat, akkor a mért ada-
tok feltéltésre kerlilnek a Sen-
sorHUB rendszerbe (9. dbra).
Tovabba, ha a helymeghata-
rozas is engedélyezve van, ak-
kor az adatcsomagokba be-
kerililnek a mérés kdézben ak-

VehiclelCT
SERVER

tualis féldrajzi koordinatak is.

8. abra Az alkalmazas képernyd8i (Dashboard, Details, Charts)
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6. Big Data a szerver oldalon

A szerveroldal alapja az elosztott fajlrendszer, a Clou-
dera Hadoop rendszere, melynek Data Lake-jében gydil-
hetnek a telefon szenzorjaibél az adatok. Az adathal-
maz feldolgozasahoz és elemzéséhez a Pentaho Data
Integration és Pentaho Report Designer alkalmazasokat
hasznaljuk. A Pentaho egy nyilt forraskodu, Java alapu,
Big Data rendszerekkel 6sszekdtheté programcsomag
[14].

A Data Integration kilénb6z8 forrasokbdl szdrmazé
adatokat tud egységesen kezelni. ETL (Extract-Trans-
form-Load) transzformécidkat allithatunk ¢ssze benne
a Spoon eszkdz grafikus fellletén. Ez a rész az adatfo-
lyam manipulélasarél sz6l, ekkor kell kivalasztani azo-
kat a rekordokat és attribGtumokat, melyekre az elemzés
soran szikségink lesz [15].

Az igy elkészilt adattablat a Report Designer-ben
tudjuk felhasznalni kiilénb6z8 tablazatok, grafikonok,
diagramok és tovabbi elemzések, ésszehasonlitdsok
adatforrdsaként. Ennek kimenetei kilénb6z8 formatu-

11. abra
Fordulatszam dsszehasonlitasa a Pentaho reportban

9. abra
Tesztelés

10. abra
Interaktiv térkép megjelenités
a Pentaho reportban
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muak lehetnek: PDF, HTML, Excel, RTF, Text, CSV. To-
vabbé a strukturak feltdélthet6k az Uzleti intelligencia
szerverre, ami generalni tudja a megfeleld formatumau
riportot.

A térképes megjelenités nem a Report Designer-be
kerlilt beépitésre, hanem egy a riportba belekédolt Java
Script kod hozza létre (10. abra), mely a Google Maps
APl adatformatumat rendeli 6ssze a lekérdezés eredmé-
nyének soraival.

Az el6z8 mobilképernyés, valamint a 11., 12. és 13.
abrakbdl kitlinik, hogy mennyire hasonlitanak az Obd-
CanCompare-ben lathat6é diagramok, a Pentaho segitsé-
gével készilt diagramokhoz. A két megjelenitési forma
konzisztens. Az ObdCanCompare-es az azonnali meg-
jelenitéshez hasznos, mig a Pentaho-s a kés6bbi elem-
zésekhez szolgal.

A Hadoop klaszter online HUE felllete szamos adat-
vizualizacios lehetéséget biztosit [16]. Az adatfolyam
Osszeallitasdra az Oozie eszkdzt hasznaltuk, amiben
folyamatabraként allitottuk 6ssze az ETL folyamatot [17].
Mindezt tudjuk Gtemezetten végrehajtani.

12. abra
Sebesség 6sszehasonlitasa a Pentaho reportban
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Diagnosztika okosautds kérnyezetben

2,932

13. abra
Fordulatszam
a HUE feliilet

diagramjan
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A térképes megjelenités az online fellleten keriilt
Osszeallitdsra. Itt beallithato, hogy a térképen kattintva
mely adatok jelenjenek meg az utvonal adott pontjahoz.
Végil az eredmény megjelenik egy OpenStreetMap ala-
pu térképen (14. abra).

7. Osszefoglalas

Az elkészilt alkalmazas, riportok és diagramok alap-
jan lathaté, hogy az OBD-Il mérés és a CAN bus mérés
eredményei szamos jellemz8ben megegyeznek egy-
massal. llyen példaul a fordulatszam és a sebesség ér-
téke. Ezen esetekben apro késleltetés lathaté az OBD-s
adatokban a CAN bus adataihoz képest. Ugyanakkor
mas, meghatarozéan a szarmaztatott (aggregat) értékek
mar eltéréseket mutattak. Itt az eltérés oka, hogy k-
I6nb6z8 dsszetett formuldk 1éteznek példaul a fogyasz-
tas vagy a CO2-kibocsajtas meghatarozasara, amikbdl
eltéré eredmények szulethetnek az OBD-s és CAN bus-
0s mérés 6sszehasonlitdsaban.

Afentiek alapjan elmondhaté, hogy az alapvetd oko-
saut6-alapu megolddsokhoz elegend6 az OBD-Il port
hasznélata, példaul a Social Driving alkalmazas eseté-
ben, de fontos, hogy a szarmaztatott értékek formulai
minden(tt egységesen keriiljenek definidlasra. Ameny-
nyiben pedig professzionalis megoldasra van sziksé-
glnk, példaul flottamenedzsment esetén, akkor a CAN
bus-alapd megoldas a javasolt valasztas.

A bemutatott mérések, az adatgydijtés és a kévetkez-
tetések egyszerd, a miikédést szemléltet§ példak. Cé-
lunk a jév6ben, hogy a beérkez8 adathalmaz alapjan
Osszetettebb Ulzleti intelligencia modszerekkel tovabbi
érdekes és hasznos 6sszefliggéseket nyerjink ki, vala-
mint a tendenciak alapjan a jévébeli értékeket jelezziik
el6re. Ezekkel az adatokkal akar a gépjarmd vezetgjét is
tudjuk értesitésekkel tamogatni, figyelmét felhivni.
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