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A feladat

Tervezzen és valésitson meg egy autd fedélzeti szdmitégépet, amely képes nyomon
kovetni a gépjarmii valds idejli helyzetét, teljesitményét, iizemanyagfogyasztasat €s
egyéb szamottevd adatait. A begyljtott informaciokat tarolja és egy kardindlis részét
valés idben grafikus interfész segitségével jelenitse meg. Utazds kozben tovabba
vizudlis formaban jelenitse meg az autd vezetdjének aktudlis vezetési stilusat €s
ekozben nydjtson lehetdséget hang alapi médiatartalom lejitszdsira is. Az auto
leéllitdsakor a rendszer nydjtson visszajelzést az utazas informaci6irdl és egyéb gesztus

hianyaban kapcsoljon ki energiatakarékossag céljabol.

A dolgozatnak tartalmaznia kell:

a meglévé rendszerek vizsgdlatidnak elemzését,
az alkalmazni kivant technolégidk elemzését,
a rendszertervet, dontések indoklasait,

a megvalositds leirdsat,

a tesztelési tervet és a tesztek eredményeit.
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1. BEVEZETES

Napjainkban, mint ahogy a mobiltelefonjaink is egyre tobb mindenhez értenek, a
személyautdinkbol sem maradhatnak ki az okos funkciok. Egyre nagyobb a kereslet az
autoba gyartaskor beépitett extranak szamitdé ¢és utdlag beszerelhetd fedélzeti
szamitogépekre. Habar utangyartott formaban ezt régebbi autokba szokas beépiteni a
radi6é helyére, viszont nagy kényelmet adhat amennyiben képesek vagyunk az &rat
megfizetni.

Legtobb esetben egy mostani fedélzeti szamitogépnek a funkcidi kozé kell, hogy
tartozzon, a radio és média tartalom lejatszasa is, illetve valamilyen beépitett navigacios
rendszer megvalositasa. Ezen feliil, mara szinte elengedhetetlen valamilyen elemzési
vezeérld beépitése az eszkdzbe. Tehat vezetdként egyre jobban érdekelhet minket, hogy
hogyan is vezetiink, milyennek szamitunk és mennyi az energia- és/vagy tizemanyag-
fogyasztasunk. Ezen szolgaltatasokra, nincsen feltétleniil sziikségiink, és ha nem
lennének, nem is foglalkoznanak a szamolgatasaikkal, de megjelenésiikkor a tarsadalom
mégis igényt mutatott a hasznalatukra és sikeriilt megszeretnie az e féle prémium
eszkozoket.

Gondoljunk csak bele mennyi az atlagfogyasztasunk és mennyit koltiink benzinre. Ennek
a szamitasaval sokan nem foglalkoznak, és nem is érdekel mindenkit, hogy mennyit
fogyaszt az autdja, hiszen igy is tigyis tankolni kell és csak a kiadasokat nézziik, hogy
finanszirozzuk-e, de ugyanez nagyvonalakban megfigyelhetd pénzkoltési szokasainkra
is. Természetesen vannak, akik feljegyzik ¢és figyelemmel kisérik a szamlaikat,
kiadasaikat, de ujabban a kartyaval torténd kiadasainkat, amire kapjuk a fizetésiinket is,
mind vezeti a bank helyettink ¢és ezeket kényelmesen egy alkalmazasbol
megtekinthetjiik. Az, hogy ezeket a szamitasokat nem nekiink kell elvégezni, igényt is
nyUjthat az eredményiik megismerésére. Tehat igényt tarthatunk olyan szolgéltatasokra,
amiket akdrcsak lustasdgbol, vagy figyelmetlenségb6l nem akartunk mi magunk
elvégezni, de manapsag szinte mar a vilag is egy az életiinket megkdnnyité irany felé
halad.

Ezért ebben a dolgozatban egy fedélzeti szamitogép elkészitése a cél, amely lekérdezi az
autonk valos idejli vezetési adatait, nyomon koveti annak a helyzetét, és az ut végén
ezeket az adatokat Osszesitve, elemezve kijelzi a szdmunkra. Ezen feliil, mivel ezt a
rendszert a radio helyére szeretném beépiteni, ezért fontosnak tartom, hogy legyen
legalabb egy féle zene lejatszasi lehet6ség is. Az elkésziilt rendszer az 1996-t6l
széleskortien hasznalt OBD2-es szabvanyos csatlakozon keresztiil fog kommunikalni az
autoval ¢€s aramellatasa, egyéb bekotései is a tovabbi szabvanyos csatlakozok
felhasznalasaval valosul meg, a konnyebb beszerelés érdekében. [1] A rendszer
elkészitésénél figyelmet kap az is, hogy egy radio helyére egy 2 DIN-es foglalatba is
beférjen, és hasznalata vezetés kozben is konnyli legyen, hiszen az ilyen eszkdzoket
vezetés kozben hasznaljuk.



2. AZ IRODALOM ALAPJAN A LEHETSEGES MEGKOZELITESI
MODOK ES MEGOLDASOK ATTEKINTESE ES ELEMZESE

Nem meglepé moédon, nem én vagyok az egyetlen, akinek ilyen, vagy hasonlé dolog mar
az eszébe jutott. Sokan szeretnék feldobni, modernebbé tenni régebbi gyartast
gépjarmiiveiket és erre elektronikai tudasukat is felhasznaljak. Ezért az aldbbiakban
pillantast veszek egy par hasonldé megvaldsitasi esetre, hogy ezek majd kiindulasi alapot
adhassanak szamomra a megvalositasban.

2.1. Raspberry Pi okos auto

Ebben a megkozelitésben Tinkernut projektjét talaltam meg, amiben egy fedélzeti
szamitogépet Raspberry Pi segitségével valositott meg. [1] Projektjével azt szerette volna
elérni, hogy autoja ,,okosabb” legyen, és tjabb funkciokkal gazdagodjon egy uj autora
val6 beruhéazas nélkiil.

Ertelmezése szerint a mai vilagban az ,,Okos autd” alatt mindenki méas-mas fogalmat
érthet. Ezért megkdzelitésében annak a kovetkezészempontok szamitanak:

o FErint6 kijelzé
e Tolaté kamera, amely figyelmeztet, ha tal kdzel ériink valamihez

e Altalanos vezetési informéaciok, mint iizemanyaggazdasagossag
o Esetleges Bluetooth médiakapcsolat

2.1.1. Tolatokamera

A legelsé gondolat lehet, amit az autonkba szerelnénk, az egy tolatokamera. Ugyan
rengeteg féle megvaldsitas és kamera 1étezik, de ebben részben csak a megvalosithatosag
lett tesztelve, hogy megfeleléen mitkddik-e, és mitkddhet e. Ezt egy kijelzd és egy olcso
kamera segitségével lehet a legkonnyebben elérni.

2.1 Abra: Kamera és kijelzé



A rendes tolatobkamerak aramellatasa a riikkverc vonalara vannak bekotve, hogy csak akkor
kapcsoljanak be, amikor arra sziikség van. Ebben a megvaldsitdsban az aramot a
szivargyujto szolgaltatta. RCA kébeles bekotés utdn a kamera megfeleléen miikodott, és
latni lehetett a gépkocsi hata mogotti teret. Természetesen egy ilyen megvalositas eléggé
kezdetleges és senki sem haszndlni szivesen az utcén, de elsdnek teljesen megfelel.
Amennyiben viszont egy okosabb megoldast szeretnénk, hasznalhatjuk a Raspberry Pi
kamerajat, amelyhez nem kell kiilon aramforrast bekotni, de ilyenkor is figyelniink kell
azt, hogy mikor kapcsoljuk azt be. Tovabbi elénye a Raspberry Pi-nek, hogy
hasznalhatunk USB-s kamerat is.

2.2 Abra: Raspberry Pi, kijelzd és kamera

A Pi kameranak az egyetlen nagy hatranya, hogy meg kell varni a felfutasi idejét, ami
lényegesen tobb id0, mint egy sima kamera bekapcsolasa.

A projektben tovabba részletesebb leirds kapcsolodik a targy, vagy akadaly
detektalasahoz is. Ennek a legkonnyebb megoldasa, hogy a kamera képére tesziink egy
kozelségjelzo képet, amely segitségével be tudjuk 16ni, hogy milyen messze van egy targy
az autonktol. A masodik megoldés, hogy visszajelezziik a targy tavolsagat is az autotol.
Ez megoldhaté egy kiilon szenzorral, vagy esetiinkben Computer Vision-nel is. Ez annyit
tesz, hogy a kameran keresztiik egy Al kitaldlja milyen messze lehet egy targy a
kameratol.

2.1.2. Osszekapcsolas OBD diagnosztikaval

Az OBD2 (On Board Diagnostics) diagnosztikai port elséként 1996-ban jelent meg az
Egyesiilt Allamokban, majd szabvannya néte ki magat. Az EU-s forgalomba gyartott
autokban ezt a szabvanyt 2001-ben tették kotelezovée, tehat egy ideje mar veliink van, de
nem szerepel minden régi autoban, amelybdl elég sok jarja még utcainkat.

Az OBD2 lehet6vé teszi az informaciok valos idejii kinyerését vezetés kozben is. Ilyenek
lehetnek a hibak, a sebesség, fordulatszam, fogyasztas ¢s még a motor meghibasodast
jelz6 hibalampat is Ki lehet ezzel kapcsolni.



Elsésorban viszont kapcsolatot kell teremteniink az OBD2-es port és a Raspberry Pi
kozott. Az OBD2-es csatlakozo altalaban a kormany alatt az ajt6 fel6li oldalon talalhato,
néha fedetleniil, holott a biztositéktablan, amely lefedhetd. OBD2 adapterbdl tovabba
létezik Bluetooth-0s, USB-s ¢és COM csatlakozds is. Mig a kébeles megoldasok
egyszeriiek, és nem is kell sokat érteni egy USB bedugasahoz, azonban ezek az adapterek
Iényegesen dragabban akar 4-6x-0s aron kaphatok, mint egy Bluetooth-os tarsuk.
Azonban meg kell jegyezni, hogy a Bluetooth adapter jelentds veszélyforrast is jelenthet.
Mivel az OBD2 porton kozvetlen az akkumuléatorrol érkezd 12V-is szerepel ezért a
Bluetooth mindig aktiv maradhat, ha leallitjuk az autdt is, és ez igy egy konnyl tamadasi
lehetéséget biztosithat. Azonban ennek tudataban ezt okosan is kezelhetjiik és az eszkoz
megfelelden lehet hasznalhato.

Mivel a Raspberry Pi modulok rendelkeznek Bluetooth kapcsolattal ezért a OBD2 olvasot
konnyen kezelhetjiik az eszkoz segitségével. Miutan csatlakoztattuk, egy ,,screen” nevii
alkalmazés segitségével kommunikalhatunk is az olvasoval, bedllithatjuk azt és
nyerhetiink is ki beléle adatokat. Ebben csak arra kell figyelni, hogy visszakapott értékek
melyik részét kell felhasznalnunk, és hogy azt hexadecimalis értékekben kapjuk meg és
a parancsokat is igy kell kommunikaljuk az olvaso felé.

Services / Modes [eoi
There aro 10 disgnosiic sorvices described in the latost OBD-I standard SAE 1979 Belare 2002 Fuel pressure
1979 referred to these services as "modes”. They are as follows: o4 | 18 1 {gauge 0 765 kPa 34

Service / Mode pressure)

Description
(= Intake
a —r,
@ Show fresze frame data es | 11 1 absolute o 255 kPa | A
a3 Show stared Cizgnostic Trauble Gades pressure
aa Clear Diagnostic Trouble Codes and stored values
. 2564+ B
as Test nitaring {non CAN only) 8c 12 2 Engine speed [4] 16,383.75 rpm f
o | 0w | wenm |4
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2.3 Abra: OBD2 parancsok tablézat [2]

A fenti kép alapjan a jarmi aktualis sebességét a ,,010D” parancs megadasaval kérhetjiik
le. Ebbdl egy példa visszakaphato érték ,,41 @D 32 117, melyek jelentései a kovetkezOk:

e 41: Valaszérték a kivalasztott modunkra (01)

e 0OD: Valaszérték a PID parancsunkra (@D)

e 32: A jarmii sebessége hexadecimalis értékben (32h km/h = 50 km/h)
e 11: Kihasznalatlan adatbitek

2.1.3. Grafikus interfész

Grafikus interfész egyik legkézenfekvobb megvaldsitasa Pythonnal lehetséges, mivel
alapbol létezik hozza OBD és soros konyvtar implementacio is. Ezt altalaban egy script
form4jaban valosithatjuk meg ami konzolos formaban fut alapértelmezetten, ezért a
grafikus megjelenitéshez egy bovitményt is hasznalnunk Kell. Ilyen bévitmény lehet a
PyQT, Tkinter és a Pygame. Mivel a Pygame viszonylag egyszerii ¢s alapértelmezetten
telepitve van a Raspberryre ezért ebben a projektben az keriilt hasznalatra.



2.1.4.GPS hozzaadasa

Mivel a modern okos eszkozokben mar alapértelmezett egység a GPS navigacid ezért
ebbdl a rendszerbdl sem maradhat ki. Szinte az is mindegy, hogy milyen egységet
valasztunk, csak legyen kompatibilis a Raspberry Pi-vel. Legtobb esetben amennyiben
USB-s megoldast valasztunk telepités nélkiil hasznalhatd, azonban el6fordulhat, hogy
hasznalatahoz sziikséges egy illesztéprogram beszerzése.

A navigacidra ratérve a legtobb mobil eszkdzds navigacido a térképek letoltésére
mobilhalozatot hasznal, azonban ez egy havi elfizetéssel is jarhat, tehat a letoltott
térképeknél maradhatunk. Ezek koziil szinte az egyetlen navigacios rendszer, ami offline
is miikodik a Pi-n az a Navit.

Raspberry Pi

Compiling for the Raspberry Pi
Compiling for the P is (of course) mostly like Compiling for Linux

(Thanks to AngelusB3, who posted it here: [1] @)

Want the easy way?

You can try out our automated, unattended nstal : hitps.//github com/navit-gpsiraspbian-ua-netinst ¢

S0k oa;o7n!ﬂ

F

A0km/h, 2SO

Prefer to install yourself on Raspian?

First of all, we will have to deal with the dependencies

This is for the compiling process

This i for the SOL graphics (suggested)

2.4 Abra: Navit GPS navigdcioé oldala

2.1.5.Elemzés

A leirt projekt kisebb nagyobb mértékben hasonlit az altalam megvalositani kivant
fejegységre, tehat egyes részei alapul is tudnak szolgilni az én megvaldsitdisomban.
Elsésorban az OBD kommunikaci6 és a grafikus interfész megvalositasa tlint érdekesnek,
mivel ezeket én is szeretném implementalni. Hasznosnak taldlom tovabba a GPS bekotési
részt, mivel menteni is szeretném az aktualis helyzetet és egy navigacio sem lenne tul
rossz megoldas. Az OBD2-es kapcsolatot én nem Bluetoothal szeretném megvalésitani,
de a kommunikacios és a lekérdezési rész hasznosnak bizonyul. Grafikus interfész
kapcsan elég kevés leirast talaltam, illetve egy példaprogramot, amely lehetséges, hogy
felhasznalhat6 lesz szdmomra, de ez még egy hosszasabb elbiralasra kertil.



2.2. M3 Pi— Raspberry Pi OBD-II Erint6képernyés fedélzeti szamitogép

Ebben a részben Geoffrey Wacker altal készitett érintéképernyds allapot visszajelzos
fedélzeti szamitogépe keriil bemutatasra, amit az 1997-es BMW M3-as autdjaba készitett.
[3] A munkaban bemutatasra keriil az OBD?2 interfész, a Raspberry Pi rendszere és annak
programozasa. A projekt f6 célja, hogy segitséget és informacidt nyujtson az autd
allapotarol.

4914 g/s 14 % 31%
MAF Load Throttl

3 2756 36mph
Z RPM Speed

Gear

M M3 B C

Coolant RELE

2.5 Abra: M3 Pi f6képernyd
2.2.1.Dizajn

Elsének tehat az esztétikai megvalodsitassal kezdek az OBD-2 protokoll részletezése
nélkdil.

A modul beépitésének a tervezett helye a miiszerfal kézepén elhelyezkedd napszemiiveg-
/hamu-tartd helyettesitése. Itt elsének megfogant a gondolat egy komplett analdg
miiszerfalrész megvasarlasara és atalakitasara, de az draganak bizonyult, mivel a
projektet minél olcsobban szerették volna megvalositani, és ez a keretiikbe sem fért volna
bele. Ebbol kifolyolag az egyénileg tervezett fedélapnal maradtak a projekt
elkészitésekor. Ez a feddlap elsdsorban fabol majd 3D nyomtatéassal kertil elkészitésre.

Ezek utan a grafikus interfész (GUI) megvaldsitasara esett a hangsuly. Elgondolas szerint
a kijelzd kiesik a vezetd kozvetlen latasterébdl ezért egy konnyen értelmezhet6 feliilet
1étrehozasara kell térekedni. Mivel a cél a jol olvashatosag ezért minél nagyobb betiiket
kellett hasznalni mikézben minden fontos informaci6 megjelenik a képernyén. Ebbol
kifolyolag a GUI a lehetd legkevesebb felhasznaldi beavatkozassal rendelkezik.

Szoftveres oldalon a feladat tobb {6 részre lett felosztva. Szempont volt a konnyii
bdvithetdség lehetdsége is, hogy a késObbiekben lehessen bovitményeket is hozzdadni az
elkésziilt projekthez. Ilyen lehet egy GPS helyadatok mentésére alkalmas kiegészités is.
Tovabbiakban a szoftver Pythonban keriil megirasra. Ezeket meghatarozva a szoftver 4
f6 Pythonscriptbdl épiil fel. A ,config.py”, ,,m3 pipy”, ,ecupy”’ és ,logpy”’. A



»config.py” felelds a beallitasok megtartasaért €s betoltéséért, hogy a kezelés személyre
szabhat6 legyen, és tarolna az 6sszes globalis valtozot. Az ,,m3 pi.py” a {6 vezérld, amely
meghivja a részegységeket, felel értiik és futtatja a GUI-t. Az ,,ecu.py” engedélyezné a
kiilonféle moduloknak, hogy elérjék a konfiguraciot és a ,,100.py” pedig, a logolasért
felel6s egy .CSV fajlba. Ezen feliil megvalodsitasra keriil még egy ,,shutdown.py” amely
a Raspberry Pi leallitasaért felelés, amennyiben jelet kap ra, vagyis ez a script szeparaltan
fut az el6bbi négytal.

Mégiscsak a legnagyobb kihivast jelentd feladatnak a hardver bizonyult, mivel az autobol
két féle modon kaphatunk fesziiltséget, amelyek mindegyike 12V-o0s. Els6é az
akkumulator konstans 12V-os vonala, mig a masodik az ACC vonal, ami csak akkor van
aram alatt, hogyha elinditottuk az autot, vagy gyujtasra kapcsoltuk azt. Ebbdl kifolyolag
érezhetd, hogy valamilyen egységet be kell épiteniink a Raspberry Pi és az akkumulétor
kozé, hogy jelezziik amikor annak le kellene allnia. Amennyiben az akkumulatorra
kotnénk akkor az lemeritené azt, mig, ha az ACC vonalra, akkor az pedig karosithatja a
Pi fajlrendszerét lehetetlenné téve annak elinduldsat, de legalabbis megnehezitve azt
amennyiben hirtelen megvonjuk téle az aramot. Ennek orvoslasara egy egyszeri aramkor
megépitése lett a cél, ami az autd leallitasa utan jelez egy mikrokontrollernek, ami 10
masodpercen beliil leall, majd 45 masodperc mulva megvonjuk téle az 4ramot a
kovetkezd elinditasig.

Mindent egybevéve sziikség lesz még egy érintd Kijelzére, ami megfelelé beviteli és
megjelenitési eszkoznek bizonyul. Ennek a valasztasa az ,,Adafruit Plus 3.5” rezisztiv
kijelzre esett. Ennek elénye, hogy a kijelz6 nem igényel kiilon aramforrast, hanem
kozvetleniil a P1 aramellatasa elegend6 neki.

2.2.2.Fejlesztés

Miutan atgondolasra keriilt, hogy hogyan is szeretnénk felépiteni projektet, bele is
foghattak a fejlesztésbe. A Raspberry Pi 3-ra egy Linux operacids rendszert telepitve
kezddédhet is a szoftver megvalositasa. Az Operacids rendszernek a ,,Raspbian Light”
mellett dontottek, mivel azt alapbol a Raspberry Pi-ra irtak. Bekonfiguralasa utan, azt
SSH kliensrdl is el lehet érni halozati csatlakozassal, ami egyszerisiti a hozzaférést és
ezaltal a fejlesztést.

Ezutan a GUI fejlesztése kovetkezett. Az alkalmazas Pythonban lesz megvalositva,
viszont abban alapértelmezetten nem szerepel grafikus interfész. Ezért ezt egy kiilsé
konyvtarral kellett megvalositani, amelybdl szamos lehetdség talalhato, viszont ehhez a
projekthez a Pygame bizonyult a legkonnyebben kezelhetonek. Ez alapértelmezetten
videojatékok készitésére szolgédl, viszont kelléen egyszerli a megvalositdsa igy
szamottevo projekthez alkalmazhato.
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2.6 Abra: Pygame GUI "Proof of Concept"

Ezek utan nehézségnek az €16 adatok lekérése bizonyult. A f6 probléma az volt, hogy adat
lekérésekor az ODB2 konyvtar szinkron modon mikodik, mellyel varakoztatja a
rendszert, és ezzel varakoztatva a GUI-t is. Azonban ez egy aszinkron metodushivassal
orvosolhato volt. Teszteléskor felmeriilé problémak kozé tartozott még, hogy csak az
autoban szerepel OBD2es hasznalhaté interfész igy-is nehézkesebbé téve az OBD2
tesztelését, az adatok feldolgozasanak helyességét, és a program futasat. Ennek
megoldasa egy OBD2 emulator, amely beallitasa utan emulalja egy auté6 OBD2es portjat,
¢s az abbdl kinyerhetd adatokat és valaszértékeket.

Miutan mind az aszinkron OBD2 kommunikéciot és az emulatort is beallitottuk az
olvasobol a ,,0100” paranccsal kinyerheté annak tamogatott PID listaja. (pl. sebesség,
fordulatszam, vizhéfok stb.) Mindezek utan, még egyetlen adat hianyzott, amely pedig a
sebességvalto aktualis fokozata. Mivel ezt alapértelmezetten nem lehetett kinyerni az
OBD2es protokollon keresztiil ezért ez egy sajat keresétablaval lett megvalositva, mely
értékeinek kiszamitdsa az aktualis sebességbdl és a fordulatszambol adodott.

attételi arany x Jarmi sebessége * atviteli arany * 336.13

tRPM = 1
kerék atmeérdje @

Az M3as esetében az attételi arany az a fokozati fogaskerék aranya, az atviteli arany pedig
az aktualis fogaskerék atmérdje amelyikben a sebességvalto all. Az M3as sebességvaltoja
5 fokozatos €s az utolsé fogaskerék aranya 1:1 méretli. Végezetiil a 336.13 konvertalja at
az értéket fordulatszamma, és a kerekek atméréje pedig 17”.

Ez a megoldas meglepden jonak bizonyult, foként egy kis logikaval, hogy tudjuk mikor
van a sebességvalto lires allapotban. Feltételezhetjiik, hogy 0 sebességnél és < 800
fordulatszdmnal a sebességvalto iires (N) fokozatban van.

Ezek utan megtervezésre keriilhetett a GUI, amelyen megjelenik minden Iényeges
informacio, és megérintésével a program beallitasaiba lehet eljutni.
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2.7 Abra: Fé6 képernyd 2.8 Abra: Bedllitisok képernyd

A fordulatszdmmérd Osszesen 42 képbdl all, amelyek 200as fordulatszamonként
valtakoznak. Ezek a képek Adobe Illustrator-ban keriiltek megalkotasra €¢s miutan elérik
a 7000es fordulatszamot pirosra valtanak. A készité elmondasa szerint, ezen jol lathato a
motor fordulatszama az aktudlis értékre nézés nélkiil is.

Legutolso szoftverkomponensnek még a logolds maradt, amelyet kellé egyszeriiséggel a
Pi SD kartyajara lehetett menteni egy .CSV szoveges allomanyba. Ennek a mentése
masodpercenként torténik meg, egy dadtum és 1d6 elnevezésii fajlba.

A szoftver elkésziilte utdn az aramellatasra fordult a hangsuly. Az elképzelt dizajn
alapjan, a Raspberry Pi-nek egy kozvetett aramkoron keresztiil torténik az aramellatas,
amelyet egy ATtiny85 mikrokontroller vezérel. Ennek a feladata, hogy
gyujtaskapcsolasnal szolgaltassa az akkumulator aramat a Pi-nek és az aut6 leallitdsa utan
jelezzen, majd 45 masodperc mulva vonja meg az akkumulator &ramat a Raspberry Pi-
tol. A jelzést megkapva a Pi Koriilbeliil 10 masodpercen beliil leall és aramellatasa
biztonsagosan eltavolithatd az SD kartya fajlrendszerének sériilése nélkiil.

12VDC Battery —O O
PTC
<18vDC

NDP6020P
lil LM2956 5VDC for Raspberry Pi

78L33

2N3904

\/\/\/\ ATTiny85L—shutdown Signal

12VDC Accessory \/\/\/\ 2N3904
560 kQ 2
110kQ

yammI

2N3904
560 kQ 2

2.9 Abra: Aramelldtasért felels dramkor

Ezen feliil az aramkorben, a 12V atalakitasahoz egy LM2596 DC-DC konvertert
hasznaltak, aminek a segitségével a bementi 12V-ot a Raspberry Pi-nek is megfeleld SV-
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ra alakit at. Az aramkor 3 bemenettel rendelkezik, amelyek: a 12Vos kozvetlen
akkumulatorra kapcsolt fesziiltség, az inditast jelz6 12V-0s ACC fesziiltség és a fold.
Amikor a Raspberry Pi megkapja a kikapcsolasi jelet, akkor az a ,,sudo shutdown -h
now” paranccsal leall. Ezek utan mar csak mindent megfelel6en rogziteni kell az autoban.

A legutolsé feladat volt, hogy a GUI induljon is el a rendszer felfutasanal. Ezt egyszerlien
egy a rendszer indulasanal meghivott ,/ctc/rc.local” fajlba kell beirnunk, hogy a
programunk a felfutas utan elinduljon. Ez, a parancsokat uj sorokba irva, a
kovetkezoképpen néznek Ki:

e _sudo python home/pi/shutdown.py &”
e ,sudo python home/pi/m3_pi.py &”[4]

Fontos, hogy a sorok végén szerepeljen az *&” karakter, mivel a rendszer ekkor tudja,
hogy a scripteket kiilonallo 0j szalakon kell inditania, és igy azok a hatérben futhassanak.

2.2.3.Elemzés

Ebben a projektben részletesebben kitér a szerzd a fizikai megvaldsitasokra és a
megvalositasi modszerekre. Nekem felettébb tetszett a megvalositasi 6tlet és sok mindent
tudok bel6le alapul venni, hiszen én is egy hasonl6 eszkozt szeretnék megvaldsitani. A
sebességvaltdo fokozatinak szamitisa is felkeltette a fantdzidmat, amelyet még a
késdbbiekben meglatom, hogy megvalositom-e, esetleg milyen formaban lehet a sajat
elképzeléseimmel megvalodsitani. Osszességében alapként is vehetném a projektet, és
megvalosithatnam belSle az én elképzeléseimet, viszont ezen feliil a sajat kutatasomat
hozzatéve, egy Osszességében funkciokban gazdagabb megvalositast szeretnék elérni.
Igazan hasznosnak taldlom a logfajlok készitését és az OBD2-es protokoll késleltetési
idejének figyelembevételét is. Grafikus interfésznek, mivel én egy nagyobb kijelz6t
szeretnék hasznalni, egy részletekben gazdagabb megvalositasért, ezért még megnézek
tobbféle grafikus megvalositast is. Kezdetnek viszont ebben a munkaban szerepel egy
részletes Pigame GUI megvalositas is. Az egyetlen egység, amit azonban szinte egy az
egyben atemelnék a projektembe esetleges kis valtoztatasokkal, az az aramellatasért és a
leallitasi figyelmeztetésért feleldé tapegység modul lenne, hiszen ez a sajatkeziileg
megépitheté ATtiny85-re ¢épiillé modul, amely meglehetéen hasznos aramkornek
bizonyul az aramellatasra.

2.3. OBD-Pi Feketedoboz [5]

Ebben a projektben, Raspberry Pi felhasznalasaval késziil egy OBD2-es adatmentd, amit
a késébbiekben tablazat segitségével is vissza lehet nézni, azonban nem definialjak az
adapter fajtajat, csak, hogy lehet az Bluetooth-0s, vagy USB kabeles is, viszont a
Bluetooth-os megvaldsitashoz egy USB-s Bluetooth adaptert ajanlanak a Raspberry Pi
oldalarol.
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2.10 Abra: OBD-Pi Allapotjelz6 kijelzé
A projektben, a tovabbiakban felhasznalt eszk6zok:

e Raspberry Pi Model B, vagy B+

e Bluetooth USB Adapter

o 2A-es autos tolto

e ELM327 Bluetooth vagy USB Adapter

2.3.1.0BD2

Az OBD2 (On-Board Diagnostics), masnéven fedélzeti diagnosztika, amit elsdnek az
USA-ban vezettek be 1996-ban. Ma ez mar minden autoban egy kotelezé feltétel, hogy
monitorozni lehessen az autdé motorjat, valtojat, és vezérldelemeit. Az OBD2-es
csatlakozot mindig a kormanykerék alatt talaljuk az egyik oldalon.

2.3.2.PyOBD

A PyOBD egy nyilt forrastt Pythonban irt szoftver. A szoftver arra szolgal, hogy az
olcsobb ELLM327 OBD2-es Adapterekkel kommunikaljon és megjelenitse az azok altal
kozvetitett adatokat. Ez ki tud olvasni hibakodokat €s mért értékeket is.

Ez megtalalhat6 giten és Linux-on ’apt-get’-el is telepithetd. [6] Ehhez csak az internet
elérés és egy SSH kapcsolat, vagy egy monitor csatlakozasa sziikséges.

2.3.3. Autoba épités

A projektben az elmondas szerint a rendszert az autoba beépiteni viszonylag egyszerd,
azonban erre az altalam latottak alapjan az aut6 beépitett kijelz6jét hasznaltak:

1. Helyezziik az USB-a Bluetooth adaptert a Pi-be az SD kartyaval egyiitt,
2. [lllessziik be az OBD Adaptert az autdé megfeleld portjaba,
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3. Dugjuk be az autos toltonket,
4. Es végezetiil inditsuk el az autot.

Lépjiink be, inditsuk el a programot €s mar lathatjuk is a kijelzon megjelend adatokat, és
utélag olvashatjuk is a mentett logokat.

MPH Readings

O

2.11 Abra: OBD-PI Grafikus dbra

2.4. GPX Fajl Formatum

Ebben a részfejezetben, nem egy kifejezett projektet mutatok be, hanem egy
fajlformatumot, amelyet GPS helyadatok és utinformaciok mentésére hasznalnak. Ezt a
standardot azért talaltak ki, hogy egyéb okos eszkozeinken (vagy csak régebbi GPS-
tinkon) lemért GPS koordinataink listajat egy egységes formatumban mentsiik le, hogy
azt utana egy masik, példaul asztali szoftver segitségével is szépen meg tudjuk tekinteni.

2.4.1.Mi is az a GPX formatum

A GPX formatumot 2002-ben adtak ki elsének. [7] A formatum egy XML sémara alapuld
dizajn, szoftveres applikaciok szamara. A formatum Gtvonalpontok, nyomvonalak és utak
mentésére szolgal, tovabba nyilt forrast, tehat barki hasznalhatja és rengeteg
applikacioban tamogatott.

2.4.2. Adattipusok

A legujabb szabvanyban a névjegyadatoktol kezdve rengeteg mindent el lehet tarolni,
azonban szamunkra a fontosabbak azok a: waypont (wpt), route (rte) és a track (trk)
tipusok. Az utvonalpont-al (waypoint) olyan pontokat definialunk, amelyek egymassal
nincsenek Osszekottetésben, csak emlékeztetonek felvettiik oket. Az tut-al (route)
iranymodisitd pontokat vehetiink fel, példaul, ha egyenesen haladtunk és jobbra
kanyarodtunk akkor csak a kiinduld pontot és a kanyart jegyezziik fel. A palyaval (track)
pedig folyamatos haladasi utat rogzitiink. Ez egy sorbarendezett lista, ami az Gt kezdetétdl
a végéig, vagy a gps jel szakadasaig tart.

Minden tipusnak két kitelezd adategysége van, ez pedig a szélességi és a hosszsagi fok.
Ezen feliil kiterjesztésekkel ezt még bdvithetjiik pératartalommal, utcanevekkel és
személyes adatokkal is.
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2.4.3. Mértékegységek

A szélesség és hosszlisag elvardsa, hogy decimalis érték legyen, az emelkedést méterben,
az 1d6t pedig kdzponti (UTC) idészamitas szerint kell megadni, nem lokalis érték szerint.

[7]
2.4.4.GeoJSON

Ezt a formatumot azért emlitem meg, mert ez is egy egyre elterjedtebb JSON alapu
formatum. Megvaldsitasa hasonl6 a .GPX-hez, viszont kevesebb utéfeldolgozast igényel,
¢s rengeteg mai fejlesztési eszkdzben is haszndlatos. Tehat néhany esetben felesleges
.GPX forméatumba menteni, amennyiben azt minden esetben at fogjuk alakitani GeoJSON
formatumba. Megvaldsitasa egyszeriibb €s JavaScript altal kdnnyebben is olvashato és
menthetd.

type: 'LineString’,

coordinates: [
[18.882160833333334, 47.780973],
[18.882160833333334, 47.780973],
[18.88216, 47.780973833333334],
[18.88216, 47.780973833333334],
[18.88216, 47.780973833333334],
[18.882157833333334, 47.78097616666667],

2.12 Abra: GeoJSON minta
2.5. Angular GPS Tevékenység naplé [8] [9]

A kovetkez6kben Wes Doyle tevékenységnaplojat mutatom be, amit Angular 4-ben irt és
segitségével feltdltheti és megtekintheti a futas kdzben telefonrol lementett .gpx fajljai
tartalmat barhonnan térképen abrazolva. A bemutatott videoban Doyle két f6
komponensre bontja az oldalat. Ezekbdl az els6 a listazasért, a masodik pedig a térképre
rajzolt utvonal megjelenitéseért felelds.

2.5.1. Térkép és leaflet

Térképként a leaflet JavaScript alapu konyvtarat hasznélja és ehhez megfeleléen az
adatokat GeoJSON formatumba alakitja, amit a leaflet konyvtar tamogat. Erre szolgal a
leaflet-omnivore konyvtar, amivel a GPX kiterjesztést at lehet alakitani. [10] Ezt a
konyvtarat az idok alatt beépitették a ’@mapbox/leaflet-omnivore’ konyvtar ala. Tovabba
megvaldsitdsdhoz a mapbox altal biztositott térképeket hasznalja.

A megoldasban a keresett fajlok elérését hardkodolja az alkalmazasban, tehat nem
hasznal backendet, ugyan ez lekérésekkel a weben megvalosithatdo lenne. A megtett
utvonalait egyénileg dolgozza fel és a kész térképen csak megjelenitendd adatok
szerepelnek. Ezért az els6 oldalon egy listabol betdlti, hogy milyen utvonalakat tett eddig
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meg, €s kiiratja ezek adatait. A masodik oldala egy térképet valosit meg amire a leaflet
konyvtar segitségével ravetiti a GeoJSON-n¢ alakitott itvonalat és szépen megjeleniti azt.

My Runs

You've logged 29 total miles over 4 runs since June 1, 2017

Name

Main Bike Trails
Industrial Park
Forest Route

Lake Shore

Comments Date

Nice day, cool temps 2017-06-01
Cool and windy. 2017-06-04
Evening run 2017-06-05
Cool and windy by the lake 2017-06-08

Distance
16.2
1.2
32

8.4

2.13 Abra: Kocogasi tablizat

i V= W § IAVE AV

Map

2.5.2.Elemzés

Run Data

Date:

8.4 miles

Comments:

Route Name:
Lake Shore

Total Distance:

N ' g 4
o, P i . Cool and windy by the lake.

Lasfed | Map 2ata & OpenSestlap cors tomny CC 87

2.14 Abra: Térképes vitvonal

A videdban bemutatottak alapjan hasznosnak taldltam a megvalositott térkép funkciot,
mivel hasonldan ki tudndm mutatni az altalam megtett Gtvonalat, és ezaltal egy szép
visszajelzést adni, a felhasznalonak az Gtvonal értékelése mellett. Természetesen ez csak
egy online megvalositast taglal, tehat el6fordulhat, hogy a felhasznalt térkép internet
elérést fog igényelni, amihez legalabb egy mobilnet megosztas sziikséges. Azonban €z
egy egész szépnek mondhatd megvalositast eredményez.
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3. A MEGOLDASI MODSZER KIVALASZTASA, A VALASZTAS
INDOKLASA

Hardveres szempontbdl a rendszert egy Raspberry Pi fogja vezérelni, amely felelds lesz
a szoftver futtatasaért, a megjelenitésért és a teljes rendszer mitkodéséért. Az autoval valod
kapcsolatot egy ELM327 OBD-11 USB-s diagnosztikai kabel fogja biztositani és emellett
a helymeghatarozashoz egy USB GPS modul keriil beépitésre. A Raspberry Pi képes hang
lejatszasara is, tehat nem lenne feltétlentil felsziikség egy kiilon erésité modulra, viszont
ez nem biztositana elegendd fesziiltséget az autd hangszorodinak, tehat elengedhetetlen
egy kiilsé erdsitd felhasznalasa is. A médiatartalom szolgaltatasaért egy Kivezetett USB
port lesz a felelds, amelybe egy pendrive-ot helyezve el is kezdhetjiik a zenelejatszast. Az
aramellatasért és az automatikus kikapcsolasért egy hazilag szerkesztett aramkaort fogok
elkésziteni, amely az ATtiny85 mikrokontrollerre épiilt volna, viszont megoldasomban
ennek a szerepét is a Raspberry Pi fogja ellatni. [3] Végiil megjelenitéként pedig a
Raspberry Pi 7” kijelz6t fogom hasznalni.

Fizikaileg a rendszer egy 2 DIN-es radidkeretben elhelyezhetdre késziil, ezen feliil az autd
aktualis vezetési adatainak és helyzetének mentése a Raspberry Pi rendszerének SD
kartyéjara torténhet.

A szoftver megvalositasa AngularJS-ben késziil, amelyet Electron segitségével forditok
Armv7I Linux platformra. Ennek hatranya, hogy 1ényegesen sok eréforrast igényel, mivel
az elkészitett programunkat egy beépitett Chromium bongészon keresztiil fogja a program
futtatni. Elénye viszont, hogy ezaltal HTML, CSS, JavaScript nyelveken lehet egy
programot megirni, amellyel egy reszponziv és érintd kijelzon konnyen kezelhetd
applikaciot lehet késziteni, amelyhez nem feltétleniil kell egy kiilon GUI tervezét
hasznalni. Vetélytarsai voltak a PyQt, és a ct++ alapu Qt, amelyek az Angularral
ellentétben sokkal kevesebb eréforrasi igényelnek, viszont a PyQt nehezebb dizajn
megvalositast biztosit, a Sima Qt pedig fizetds €és hasznélata koriilményes, habar 1étezik
hallgatoi ingyenes licence. Egy alternativanak talaltam még a Windows10 IoT operacios
rendszert, amelyre szintén C++, akar C# segitségével lehet programozni .NET Core-ban
¢s UWP-ben, viszont ez eszkozeimet jelenleg nem tamogatja.

A megvaldsitashoz azért ezt a modszert valasztottam, mert vételarban egy hasonl6 2 DIN-
es radio sem sokkal gazdasagosabb, és ezzel egy késébb programozhatd, kdnnyen
tovabbfejleszthetd és hozzaférhetd rendszer megvalositasa lehetséges. A Raspberry Pi
elegendo egy grafikus interfész megjelenitéséhez €s az adatok egyide;jii feldolgozasahoz.
Tovabba tamogat szalkezelést is, amely nagyban megkonnyitheti az elvégezni kivant
feladatot, nem is beszélve a rengeteg alapértelmezett felszereltségérdl, amelyek alapbol
rendelkezésiinkre allnak.
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4. A RESZLETES SPECIFIKACIO LEIRASA

A rendszerem specifikalasat két 6 részre osztom és sorolom fel. Egyik a hardveres, a
masik pedig a szoftveres. Hardveres tekintetben nézem meg a fizikai megvaldsitast,

szoftveresben pedig a program miik6dését, és a kezel6feliileteket.

4.1. Hardveres

Mivel a hardveren futtatja a szoftvert és arra megfelel6en kell tervezni azt, ezért ennek a
tervezése élvez szamomra els6bbséget. Mivel a Raspberry Pi tekintheté egy
szamitogépnek ezért az széles kdrben felhasznalhatd, amikor a szoftveres utofeldolgozas
a fo cél. Az fejlesztoi eszkozt kivalasztva a hardveres felépitésbe a kdvetkezd modulok

keriiltek bele:
Megnevezés Szerepkor Ar (2021)
e Raspberry Pi 4 Vezérloegység 20 280 Ft
e RPi 7” kijelz6 800x480p  Megjelenités 27 990 Ft
e GPS modul [3] Helymeghatarozas 5962 Ft
e TPA3116D2 Erésité Hang erdsitése 5500 Ft
e OBDII USB Kabel OBDII-es diagnosztika 4 830 Ft
e Power modul Aramellatas és annak megvonasa ~ 3000 Ft
o Kabelek és beépités Autbba beszerelés, USB csatlakozas ~ 2000 Ft
Osszesen: ~ 69 000 Ft

4.1. Tablazat: BILL OF MATERIAL Tablazat

A felsorolt elemek kapcsolata az alabbi diagrammon lathato:

usB

GPS Kijelz8

Vezérlo

)

£~ )
12V
- 4
AKKU PSU

4.1 Abra: Fizikai dsszekottetések

Erésitd Hangszorok
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A megvalositas soran minden modul a Raspberry Pi-hoz csatlakozik, melyeknek bekotése
a fenti abran lathat6. Mivel a csatlakoztatott eszk6zok nagyrésze USB és szabvanyos
kapcsolatokon keresztiil kommunikal ezért csatlakoztatasuk egyszerd.

4.1.1. Aramellatas és kikapcsolas

Azonban az energiaellatasara szolgalé modult azt nekem kell megterveznem, melyre egy
AtTiny85-6t terveztem felhasznalni, azonban végiil kozvetlen a Raspberry Pi-n keresztiil
fogok vezérelni. Ez a modul kis energiafogyasztast, és 6nmagaban buta, ezért vezérlése
csak egy kimeneti és bemeneti logikai jelbdl all. Ennek a megvaldsitasahoz az M3-Pi
munkaban bemutatott megoldast fogom felhasznalni, annyi valtoztatassal, hogy az nem
45mp mulva vonja meg az aramot a jelzés utan, hanem azutan, hogy a Raspberry Pi-t6l
mar nem kap engedélyezé jelet. [3] Ennek oka, hogy lehetéséget tart fent, késobbi
interakci6 altali, vagy hianyi befejezésre is. Ez azért lehetséges mert a Raspberry Pi-n
beallitott GPIO kimeneti jelek megszlinnek, amennyiben az megfelelden leallt, ezaltal ezt
lehet aktivalasi jelnek érzékelni és a kikapcsolashoz hasznalni.

LM2596

5A ;
|12V Battery > M\ f Ll iZiA'N s sv[ — SVRaspberry Pi

12V ACC

{_Pi Powered On

110K
_Pi3V Pin
2N3904
560K
1 { Logical ACC ON >

220
4.2 Abra: Aramelldté modul 2 lehetséges tervezett megvaldsitdsa

Mindezek utan a rendszert egy beépitOkeretbe helyezem, hogy az ne mozogjon az
autoban. Elsdsorban a keret fabol késziil és hatulja nem lesz teljesen zart, de a
késdbbiekben ez egy rendes hatlappal bdvithetd, illetve a szebb megjelenés érdekében 3D
nyomtatassal esztétikusabba tehetd.
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4.2. Szoftveres Grafika

Mivel a rendszer mikddoképességét a szoftver adja ezért ez is nagy fontossagot élvez, és
elsésorban a megjelend oldalakat és feliileteket hataroztam meg, hogy mit is szeretnék
elkésziteni. Ezek alapjan a szoftver két kiilonboz6 elemre fog bomlani, melyek a(z):

1. adatgyjt6 scriptek,
2. ¢ésaGUI.

Ugyan a felsorolt szoftverrészek kiilonalloak, mindet ugyanaz a gazdaszoftver fogja
futtatni kiilon szalakon. Ugyan csak két rész van itt kifejtve, de ezek sok kis részbdl
fognak felépiilni. Az adatgytijtd scriptek kiilon-kiilon lesznek felelések az OBD, a
helyadat, és az USB csatlakozas begytjtéséért, mentéséért, a GUI pedig ezeknek a
begylijtott adatoknak a megjelenitéséért. Ezaltal az adatok vandorldsa esemény vezérelt
(event driven) lesz.

4.2.1. Keret

Mieldtt megnéznénk, hogy milyen képernydk lesznek és azok, hogyan épiilnek fel,
nézzik, meg, hogy a rajtuk tobbségben azonos keret milyen funkcidkat lat el. Ez a
szoftverben két részbdl épiil fel és mindegyik elemhez kiilon kell hozzaadni, viszont sajat
vezérldvel bir, igy néhol el is lehet hagyni. A felsd részen egy multifunkcidos gomb
talalhato, amelyen a megjelend szoveget és funkcidojat minden oldalon kiilon allithatjuk,
¢s egy menii gomb, amivel elérhetjiik a beéllitasokat is. Az alsé részen az 1dd, a kiils
hémérséklet és a szines vezetési visszajelzd kap helyet.

[j Visszajelzé ikonok —>» ﬁ )B D

Multifunkcios Legordiilé meni
gomb (Beallitasok)
Aktualis idé =0
Vezetési visszajelz6 omersekie
/ (szines) \
14:56 16 °C

4.3 Abra: Szoftver keret magyardzat
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4.2.2. Foképerny6

A foképerny6 jelenik meg alapbol az auto elinditasakor, és ezen keresztiil is tudjuk elérni
a tobbi szolgaltatast is. Megjelennek rajta az OBD altal begyiijtott adatok, a megtett ut és
az elindulas ota eltelt id6 is. Ez egy kisebb aktualis 0sszegzést nyujt a kirandulasunkrol
¢s az aktualis vezetési stilusunkrol.

)
| S
Alap adatok: | + £
Sebesség: 0 Km/h
Fordulatszam: of. 4
Fokozat: N
Uzemanyag: 0 100Km/I - 0 I/Km
Megtett ut: 0 Km f"fj_. %
Vezetési stilus: 4’2’24 %
Vezetési id6: 0 perc
fap Improve this map
14:56 16 °C

4.4 Abra: Féképernyé dbra
4.2.3.Zenelejatszo

A zenelejatszo elérése az a F6 képernyordl lehetséges és feladata a zenés médiatartalmak
lejatszasa. Alapértelmezetten a tervezésbe a zene lejatszas pendrive-rol torténhet.
Elsésorban a hanglejatszast csak errdl a forrasrol tervezem, de a késébbiekben bdvithetd
radio és Bluetooth hanglejatszasara is. A médialejatsz6 megvaldsitasaban nehézséget
nyUjthat, hogy a hanglejatszasnak nem kellene megakadnia amint ellépiink a képernydrdl,
de ez a szoftver mas részében orvosolhato.

D
HANGERO + Zene Cime

Visualizer

a0 >

14:56 16 °C

4.5 Abra: Zenelejatszé dbra
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4.2.4.Vezetési 6sszegzés

Legtobb esetben ezt a képernydt csak akkor fogjuk latni, ha mar megalltunk az autdval és
leallitottuk a motort. Ennek a képernydnek a szerepe Osszegezni a megtett utunkat, és
részletezni, hogy milyen a vezetési stilusunk. Itt kikapcsolhatjuk az eszkdzt manualisan,
vagy az érintés nélkiill 20mp mulva leall. Tovabba a térképre kattintva kinagyithatjuk azt,
egy masik térképes oldalra ugorva, ahol nagyobban lathatjuk a megtett utunkat.

Kikapcsol

Vezetési 6sszegzés
Megtett at
Vezetési stilus Kélvaria

Atlagos fogyasztas Sl

Részletes uthasznalat Kert

© OpenStreetMap Improve this map

14:56 16 °C

4.6 Abra: Vezetési osszegzés dbra
4.2.5. Beallitasok

Ez a meniipont Szinte dnmagaért beszél, és alapértelmezetten mindenhonnan elérhetd. Itt
tudjuk megvaltoztatni a program beallitasait és személyre szabni, hogy milyen
funkcidkat, hogyan szeretnénk hasznalni, példaul milyen legyen a zenelejatszé 6 szine,
milyen hémérsékletet hasznaljunk, és hogy milyen mértékegységeket.

D

Beallitas csoport

Beallitas csoport

Beallitas csoport

14:56 16 °C

4.7 Abra: Bedllitasok dbra
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4.3. Szoftveres Logika

Logikai folyamatok alatt értem azokat a megvalositdsi mdodszereket, hogy miszerint
szamolom az altalam kijelzett értékeket €s hogyan is miikddik a program hattere.

4.3.1.0OBD2-es adatfeldolgozas

Mivel az adatokat OBD2-es porton keresztiil kapom meg ezért sziikségem van egy
interfészre, ami képes azt beolvasni €s leforditani szamomra érthetd és felhasznalhato
formatumba. Természetesen ezt én is megvaldsithatnam, de mivel létezik ra szamomra
hasznalhat6 megoldas, igy amellett dontottem. Ezt tehat egy konyvtarral valositom meg,
Kiszervezett programrészként. Az igy megkapott adatokat JSON formatumbol valtozokka
alakitom és kdzvetitem a megjelenitd és az adatgyijto felé. Ezaltal az adatokat mentem,
és az Osszegzésre IS gyljtom.

4.3.2. Vezetés értékelés meghatarozasa

A vezetési stilusunk részletes meghatarozasat szamos adatbdl szamolhatjuk. Els6sorban
figyelembe vehetjiik a sebességet, az ahhoz tartoz6 fordulatszamot, az aktudlis
fogyasztast és ezen feliil a minél pontosabb és részletesebb elemzés érdekében akar a
fékezési erdt, az autora hato centrifugélis erdket (kanyarodésndl), és végsdsorban a motor
terhelését is. Mivel ezen adatok szamottevd részét le tudjuk kérdezni az autdtol OBD
kapcsolaton keresztiil ezért nem feltétleniil sziikséges egyéb mérdeszkozoket hasznalni,
de centrifugalis és az autdra hat6 fékezési erét mar nehezebb igy meghatarozni.

Munkdmban a vezetdi stilus meghatarozdsara egy mondhatni egyszerli képletet
hasznalok, ami jelen allapotaban pillanatnyi visszajelzést ad a vezetd aktualis stilusarol.
Ezt vizualisan abrazolom egy altalam latott megoldas képére, egy szines csikkal, amellyel
foként azt szeretném demonstrdlni, hogy mennyire energiatakarékosan kezeljiik az
autonkat. Példaul kigyorsitasnal €és nem megfeleld fokozatnal, magasabb fogyasztasnal
jelezzen egy rosszabb értéket. Erre a kovetkezd képletet alkottam meg:

rev fordulatszam (rpm) . aktualis fogyasztas (1/100km)

DS = — % fc =
vss 1€ = sebesség (km/h) 100

(2)

A képletben a DS (Driving Style) jelenti a meghatarozott értéket, aminek a meghatarozott
értéktartomanyai a 4.2. Téablazat: Lehetséges vezetési stilusok tablazatban lathatok. A
fordulatszamot és a sebességet nyers adatként kérem le az autd vezérldjétdl, a fogyasztast
pedig a kovetkezoképpen szamolom:

af 3600 * maf

m
7 1 LA . =
fogyasztas (1/100km) sebesség " 0.3969 = 502050+ uss (3)

Amiben a maf (Massive Airflow) a motorba befolyo levego értéke.

24



Vezetési stilus ~ Ertéktartomany Megjegyzés Szin(kod)

Lehetetlen DS <0 Al16 motor, vagy 0 sebesség. | #@5cdf5
Nagyon jo 0<DS<3  Dijazott jobbnal jobb értck. HEOBSEON
Jo 3<DS<5 #0272b
Atlagos 5<DS<8 #ffds00

ROssZ DS > 8 - #f70212

4.2. Tablazat: Lehetséges vezetési stilusok

Ezen értékek maghatarozasanak egy részeként a kovetkezo szamitasokat végeztem, hogy
meghatarozzam az egyes stilusok kozotti hatarok értékét:

vss = 20; rev =3000; fc = 0.14 (14 1/100km)

3000
DS =

* 0.14 = 21 = Rossz (4)

vss = 40; rev = 1700; fc = 0.06 (6 1/100km)
1700

DS = 20 0.06 = 2.66 = Nagyon jo (5)
vss = 80; rev = 4000; fc = 0.2 (201/100km)
4000
DS = 30 * 0.2 =40 = Rossz (6)

4.3.3.Sebességvalté fokozat meghatirozasa

A sebességvalto fokozatszamitasanak meghatarozasa egy altalam megtekintett irodalom
alapjan fogant meg a fejemben. [3] A munkaban erre egy keres6tablat alkottak meg,
hasznalnak, és abbol keresték ki az illeszkedd fokozatot, azonban én ennél egy
egyszeriibb megvaldsitast szerettem volna taldlni. Megfogant a fejemben, hogy mely
ismert adatok fliggenek a sebességvalto allapotahoz, €s arra jutottam, hogy elegendd csak
a fordulatszam és a sebesség hanyadosat tekinteni, hiszen minél nagyobb fokozatban
vagyunk, a sebességiink annal nagyobb lesz és ehhez képest idealis kornyezetben
(varosban, féuton) a fordulatszam az szinte ugyanazon értékek kozott stagnal.

rev ordulatszam (rpm
cy_Tev_f (rpm)

= 7

USS sebesség (km/h) @)
A képletben a GV (Gear Value) normal esetben egy nem negativ, valos szam: fokozati
rata. Természetesen a képlet autopalyan magasabb sebességnél is mikodéképes lehet,
hiszen annyival nem valtozik a képzett hanyados értéke, j6l meghatarozott hatzarértékek
utan. Az egyes fokozatokhoz kovetkez6 értékekhez rendeltem: (4.3. Tablazat)
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Fokozat Ertéktartomany

vss = 0,vagy

N - Ures vss > 10 ésrev < 1000
1 GV =100

2 70 < GV < 100

3 50<GV <70

4 35<GV <50

5 GV < 35

4.3. Tablazat: Sebességvalto fokozatszamitas értéktartomanyai
4.3.4.Térkép

A térkép megvalodsitasaban két feladatra figyelek, legyen képes mutatni az aktualis
helyzetemet és legyen képes kijelezni egy megtett tvonalat. Erre a leaflet bévitményt
talaltam a legkonnyebben kezelhetdnek, tehat erre esett a valasztas.

4.3.5.Zenelejatszo

Mivel a programom webfejlesztési nyelvben irom, egy kliensre, ezért szamos lehetoség
koziil tudok hanglejatszot valasztani, azonban a konnyii kezelés érdekében szinte az elsd
kézenfekvé megoldasnal maradtam. Tehat a zenelejatszast egy HTMLAudioElement
tipust osztaly segitségével valositom meg, aminek a kezelése viszonylag konnyti és ehhez
is létezik rengeteg példaprogram. Magat a lejatszasi listat és az USB felismerését,
természetesen én irom meg, viszont a lejatszasra segitségiil veszek egy kodrészletet. [11]

A zenelejatszoban szerepelni fognak hangerd allité gombok, egy lista, amin szerepel az
Osszes zenénk, és egy lejatszasi lista, amin szerepelnek a lejatszasra vard szamok.
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5. A TERVEZES SORAN VEGZETT MUNKAFAZISOK ES
TAPASZTALATAIK LEIRASA

5.1. Hardverelemek kivalasztasaval kapcsolatos tapasztalatok
5.1.1.Vezérlo egység

A tervezés soran elsOsorban a megfeleld fejlesztdi kornyezetet és a fejlesztdeszkozt
kellett kivalasztanom. Ezen beliil els6sorban a Raspberry Pi 4B lett kivalasztva
fejlesztdeszkozként, mivel a munkamhoz elengedhetetlen egy grafikus kijelzot megléte.
Ugyan, ezt meg lehetett volna oldani leegyszertsitett GUI elemekkel, egy kisebb vagy
ugyanekkora Arduino tdmogatott kijelzon, bar ez a megoldas egy sokkal reszponzivabb
visszajelzést ad és jobb érzés hasznalni, nem is beszélve a megvaldsithatd kijelzo
elemekrol.

5.1.2. Kijelzé

A szamitogép kivalasztasdnak szempontjait ismertetve, egy ehhez megfeleld méretii
kijelz6 kivalasztasara esett a hangstly. Esetemben ez a valasztas, a szamitogép
kivalasztasa utan az alapértelmezett Raspberry Pi 7-0s LCD kijelzdre esett. Szoba kertilt
egy mas rogzitési modokat tamogato érintéképernyd is, amely nem rendelkezik ekkora
kerettel, és készithetd hozza akar nyomtatott, vagy fa keret, és ellathaté akar mellékes
gombokkal is, azonban emelldl a rogzitépontjai elhelyezkedése miatt elpartoltam.

5.1.3.GPS modul

A Raspberry Pi 4 megvétele utan lehetéségem volt letesztelni a kivalasztott GPS modult,
amely szinte egybdl megfelelden miikodott egyszer. A tesztelt modul egy Arduinoval is
kompatibilis Adafruit GPS modul, amely pontos helyadatokkal szolgalt, igy valos idoben
autoban is megfeleld lehetett volna, azonban ennek a miikodéséhez mindig szabad égre
van sziikség, tehat sajnos sz€élvédé mogiil sem miikodik. Ezért esett a véalasztas egy USB-
s valtozatra, amit akar a miiszerfal ala beragasztva is lehet hasznalni a szélvédo alatt.

5.1.4.0BD modul

Az autoval folytatott OBD2 kommunikécio érdekében eldszor egy Bluetooth-os ELM327
OBD olvasodval probalkoztam. A terv az volt, hogy vagy sikeriil felcsatlakozni a Pi-rdl
Bluetooth segitségével kiprobalas végett, és utana soros kommunikacioéra fizikailag a
Bluetootht eltavolitva atalakitom. Az eszkdz elsésorban telefonnal megfeleléen
miikddott, viszont a Raspberry Pi-rol a Bluetooth csatlakozas utan nem ismerte fel az
eszkozt. Ezt megprobaltam orvosolni, hogy fizikailag bekdtom, azonban a modul nem
olyan megoldassal volt Bluetooth-hoz csatlakoztatva, amit konnyen vissza tudtam fejteni,
tehat id6 hianyaban ezt a megoldast hanyagoltam, és egy kicsivel dragabb, de egybdl
miikodd USB-s valtozat mellett dontottem.
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5.1.5. File elérés

Az autdba beépitve tovabba szeretnék hordozhatdé eszkdz tamogatast, hogy azt
behelyezve médiatartalmakat lehessen lejatszani. Ez alatt értve, egy egyszeri USB
hosszabbitot kivezetek a Pi egyik USB portjabol. Ennek hatranya és veszélye lehet, hogy
mivel a Pi ismeri fel az USB eszkdzt ezért az lehet beviteli és kommunikacids eszkoz is.
Akar csak egy billentylizetet rakotve a rendszerbdl ki lehet 1épni €s mas felhasznalasi
modot talalni, de ezekre a veszélyekre és kezelésiikre munkamban nem térek ki, viszont
igy az emlitettek alapjan tesztelésképpen akér egy billentytlizet és késObb igény szerint
akar USB eloszto is csatlakoztathato.

Lehetett volna tovabba SD kartyas és Bluetooth-os megoldast is hasznalni azonban ehhez
egy SD kartya olvasoéra is sziikség lenne, a Bluetooth-hoz pedig jelen pillanatban nem
tudtam megfeleld konyvtarat, illetve megoldast talalni, hogy a pivel miikkédjon. Ennek
ellenére hasznalhattam volna egy kiilon csak Bluetooth audio modult, azonban erre nem
szerettem volna kdlteni, és olcsobb megoldasok pedig érezhet késleltetéssel iizemelnek.

5.1.6. Energia ellatas

Ebben a részben elsésorban a megvalositast egy AtTyni85 mikrokontroller segitségével
terveztem, amit igény hidnyaban végiil kihagytam a tervb6l. Magam altal tesztelve
rajottem, hogy a Raspberry Pi megszinteti a GPIO jeleket kikapcsolasa utan, igy ezek
megfelelden hasznalhatoak kikapcsolds jelzésére. Ezek utan aramellatasként egy kisebb
STDN-3A24 step-down modult szerettem volna hasznalni, ami az autoban bekétve
feladta a szolgalatot, melynek oka lehetett egy nemkivanatos vezeték, vagy szabadon
hagyott elemek altal okozott rovidzar. Ugyanakkor, a modul elénye lett volna, hogy a
lapkarol vezérelhetd az dram ateresztése €s igy az nem igényel egy kiils6 MOSFET-et,
de végiil egy, az eredetihez nagyon hasonldo megoldas mellett kellett dontenem.

5.2. Az Operacids rendszer kivalasztisa

A megfelel6 szoftver és fejlesztokornyezet kivalasztasa egy fontos feladat, hiszen mind a
szoftvernek és a kivalasztott nyelvnek és fejlesztokornyezetnek tamogatnia kell az
altalunk kivant felhasznalasi lehetéségeket, és elvarasainkat.

Legelsoként, mivel a Raspberry Pi egy viszonylag erds mikroprocesszorral van ellatva,
igy képes Linux disztribuciok futtatasara. Lehet sz6 médiaszerverr6l, karakteres
feliiletrdl, vagy Retrd Jaték feliiletrdl, ezeknek mind létezik tdmogatasa. Esetemben a
kivalasztott disztribucio, a kifejezetten Raspberry Pi-ra késziilt Raspberry Pi OS lett, ami
egy 32 bites grafikus feliiletet timogatd operacios rendszer.
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5.3. Nyelv és a Fejlesztokornyezet kivalasztasa
5.3.1.Python

Mivel ez egy Linux disztribucio, ezért szinte miden Linuxra és kereszt platformra irt
szoftver megtalalhato. Els6re egy megfeleld fejlesztési kdrnyezet utan kutatva a Python
és azon belill is a PyQt bdvitményre talaltam, amivel egy Cross Platform ablakos
applikaciot lehet késziteni. Persze vannak olyan platformfiiggé modulok, amik csak a Pi-
n milkédnek GPIO vezérlésként, de nem is lenne masra sziikség, és egyszertien lehetne
Windowsrdl is fejleszteni. Ezzel csak az a problémam adodott, hogy nem talaltam eléggé
reszponzivnak a feliiletét egy kisebb tesztelés utan a Pi-re leportolva, és a fejlesztése is
nehézkesen ment, mivel ezeket a kornyezeteket, elég ritkdn hasznaltam, kozelitéleg soha
tanulmanyaim soran. Pythonon beliil még megemliteném, hogy vetettem egy pillantast a
PyGames konyvtarra is, de ez foként jatékok egyszerli fejlesztésére van kitalalva és
kevésbé tamogatja az alap ablakelemeket, amelyeket én szerettem volna haszndlni.

5.3.2.Qt

Ezutan mivel a Python miatt megismerkedtem a Qt-val, ezért erre vettem egy pillantast,
és meg is probaltam, milyen alkalmazasokat lehet vele a Pi-re fejleszteni. Qt-n beliil
eléggé igéretes beagyazott eszkéz rendszereket lehet fejleszteni, amelyek rendelkeznek
valamilyen grafikus feliilettel, és igen széleskdrben alkalmazhat6 az iparban, akér
okosfogkefén is. Viszont nehézkesnek bizonyult a mostani fejlesztéeszkozeik legalis
beszerzése, ¢s internetr6l mokolt megoldassal a Raspberry-rél futtatva lehettet volna csak
Windowsrdl fejleszteni. Ezt azért vetettem el, mert a Pi-nek azért egy asztali géphez
képest viszonylag gyenge processzora van, és elég sok idobe telhet egyes-esetekben a
forditas. Ezen feliil probalkoztam a Qt operdcios rendszerrel is, ami sajnos az én
eszkdzeimen egyaltalan nem indult el, amivel lehetett volna tavolrdl is fejleszteni
interneten keresztiil. Késobb rajéttem, hogy mind ez, mind az ezutan emlitett Windows
10 IoT is csak a Raspberry Pi 2, 3 és 3B eszkozokre elérhetd.

5.3.3.Windows 10 IoT

Vetettem egy pillantast a Windows 10 10T vilagara, ahol a leiras szerint tamogatjak a
Raspberry Pi-t, legalabbis a 3B verziot, viszont szamottevd probalkozas utan nekem nem
sikeriilt ezt sem elinditanom az én 4B eszk6zomon. Hozzateszem létezik még Microsoft
Cross Platform megoldéas a .NET Core UWP applikacidként, azonban ehhez nem talaltam
elegendé segédanyagot, az armv7l-re késziilt Windows verziokkal pedig nem
probalkoztam, viszont késébb megtudtam, hogy létezik Windows 10 Enterprise a
Raspberry Pi-ra és lehet, hogy ez fel is fogja valtani az imént emlitett Windows 10 IoT
verziot. [12] [13]
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5.3.4.Angular - Electron

Végezetiil mivel van tapasztalatom a JavaScript és TypeScript nyelvekkel, ezért egy
korabbi beadandobdl eszembe jutott, hogy elhangzott a megfogalmazas, miszerint az
Angular (vagyis Type- és JavaScript) kodot is lehet kozvetleniil Cross Platform
,forditani”, amit szamos alkalmazas hasznal is. Vegyiik példanak a Visual Studio Code,
Discord, vagy MsTeams alkalmazasokat. Tehat, mivel ebben is és a HTML, CSS-ben is
jartasabb vagyok ezért ez elég kecsegtetonek bizonyult. Futtatdé kérnyezetnek végiil az
ElectronJS-t valasztottam, ami timogatja a Raspberry Pi architektarajat is.

Végsbsorban meg szeretném jegyezni az Electron és a NodeJS-el kapcsolatban, hogy
ezek a rendszerek sokkal er6forras és memoria igényesebbek, mint példaul egy rendesen
platformra leforditott programkod, hiszen itt elsésorban az Electron fut a Node-on beliil,
és magat a végleges applikaciot/webappot az Electron futtatja egy Chromium
webbongészon beliil, ami végiil is megjelenik nekiink interakciora. [14] Ezért belathato,
hogy lényegesen lassabb lehet, mint egy C++, vagy C#-ban megirt program, viszont egy
reszponzivabb és konnyeben szerkeszthet6 feliiletet ad, mint példaul a Python és a PyQt.
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5.4. Fejlesztési folyamat

A fejlesztési eszk6zok, kornyezet és nyelv kivalasztasa utan ebben a részben foglalom
Ossze a fejlesztés soran felmeriilt észrevételeimet és tapasztalataimat.

5.4.1. Felépités

Elsésorban meghataroztam, hogy milyen szerkezetre szeretném felépiteni az
alkalmazasomat, mik voltak az elvarasaim €s hogy milyen funkci6im lesznek. Ezekhez
a funkciokhoz késébb el0szor oldalakat és megjelenitéseket, majd Vezérloket,
Kiszolgalokat, Modelleket és Osztalyokat, tipusokat kotottem.

/ Oldal Réteg / Service Réteg / Model Réteg /ﬁepositoryRéteg\

Header }
/é (:  — Y —
P . - OBD Collector
Fo kepernyo |- OBD Service Model OBD Repo
- GPS Collector GPS Repo
. Settings \ Model J \ J
Beallitasok -
Service AN 4
N .
Zene Lejatszo Media Service USB Repo
N N
N
— ‘ Global Service - ] Adatm_ento
Repository
OBD2 Megjelenitheté Adatok — JSON OBD2 Adat
Térkép, pozicid és utvonal —— JSON GPS Hely Adat
—— Megjelenit6 és vezérlo —— USB valtozas jel

Globalis Adatok
—— Mentett beallitisok

5.1 Abra: Szoftver felépitési séma és a rétegek kozétti adatvandorlds

A felépitésem alapvetden a Részletes Specifikaciok fejezetben megadottak szerint
alakitottam, helyenként kisebb eltérésekkel.

5.4.2.Beallitasok

Igyekeztem a lehetd legtobb szoftverelemet személyre szabhatova tenni, legalabb egy kis,
de jelentés mértékben, hogy az a felhasznalonak igénye szerinet, személyre Szabottan
nézhessen ki. Ebben foként a szinvilag és a mértékegységek lettek allithatoak.
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5.4.3.Szolgaltatas elérés

A kovetkezd (5.2 Abra: Kiilsd szolgaltatasok folyamatébra. abra) képen azt dbrazolom,
hogy milyen fazisokon mennek keresztiil az egyes kiilsé scriptekkel megvaldsitott
szolgaltatdsaim. Mivel a kezeld az tulajdonképpen nem valtozik, ezért szinte ugyanaz a
modszer alkalmazhatd mindegyik script meghivasara. Ilyen formaban keriilnek lekérésre
az OBD-s adatok, a GPS pozicioénk és az USB csatlakoztatas érzékelése.

UlilU F1uLEs>

kiértékelés /

Kényvtar Kezel6 script kezeld feliratkozok feldolgozas megjelenités

data

data event

JSON data :

E JSON data
\
\

JSON data

usable data

5.2 Abra: Kiilsé szolgdltatasok folyamatibra

5.4.4.OBD2 Lekérdezés és kiiratas

Az OBD2-es adatok lekérdezéséhez az elézdekben emlitett szolgaltataselérési sémat
hasznalom, amiben az 'obd2-over-serial' npm konyvtarat hasznalom. [15] Erre a
megvalositasra, vagyis kiilonszervezésre azért volt sziikség, mert a konyVvtar altal és még
par helyen hasznalt 'serialport’ konyvtar és az Electron altal hasznalt NodeJS modul
verzidszama nem egyezik meg. Ez azért fordul eld, mert az Electron nem szokvanyos
NodeJS modulverziokat hasznal, és ezeknek a beszerzése nehézkes. Ezen beliil 1étezik az
Electronnak sajat forditdo bévitménye (electron-build), amellyel ezt képesek vagyunk a
megfeleld verzioszamra forditani sajatkeziileg, azonban mivel a ‘serialport’ egy
tulajdonsagabol adodoan erdsen hardverkozeli bOvitmény, igy nem fut el mas
platformokra épitve, és az Electron-build nem tamogatja az Armv7l architekturat, tehat
kénytelen voltam ezt és a hozza hasonl6 folyamatokat egy gyermekfolyamatba szervezni.
Ez lekéri nekiink a konfiguraciosfajlban beallitott sziikséges PID-eket (,,Parameter IDs”)
¢s JSON formatumban tovabbitja azokat az altalanos kimenetére.

A beolvasott adatok utan mar csak fel kell dolgoznunk Oket és eltarolni a megfeleld
formatumban, hogy ellendrzésre megmaradjanak. Erre elsésorban sorokra darabolom a
beérkezd szoveget, annak sorain végig haladva azokat valtozokba forditom, letarolom és
megjelenitem a fooldalon. Ezek utan hajtodnak végre a kiilonbozo kiértékelések, amik az
elemzésekhez és a vezetésértékeléshez vezetnek.
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5.4.5.GPS helyadat elérés, mentés és kiértékelés

GPS helymeghatarozasra egy 'gps' elnevezésli npm konyvtarat hasznalok, amely
leforditja szdmomra a GPS modul éltal kapott adatokat értelmezhetd formatumba, majd
ezeket a megfeleld helyekre tovabbjuttatva megvaltoztatja pozicionkat a térképen, tarolja
azt, majd idékozonként GeoJSON formatumban is lementi. [16] Ezt a megvalositas GPX
fajlformatumuanak indult, azonban, mivel a térképen valé megjelenitéshez azt at kellene
alakitani GeoJSON formatumban, ezért végiil kizarolag a GeoJSON mellett dont6ttem.
Ennek elénye, hogy kevesebb miiveletbe keriil a beérkezett adatot atalakitani és tarolni
IS, tovabba egyre elterjedtebb Utvonalkdvetd formatum, és rengeteg rajzolasi format
tamogat.

Tovabba ide tartozik az is, hogy az aktualis rendszerid6t a Raspberry Pi elmenti, viszont
aramforras hianyaban nem szamolja tovabb a kikapcsolasa utan. Ezért a rendszer
inditasakor, az els6k kozott megkapott GPS UTC 1d6t rendszeriddként allitom be az ora
pontos mukddéséért. Ez okozott gondot a vezetési id0 szamitasaban, mert annak az
inditasa elébb kezddédik, mint ahogyan beallitanank az id6t, viszont ez egy szimpla
nulldzassal, avagy frissitési metodushivassal az ora allitasakor orvosolhato.
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6. A MEGVALOSITAS LEIRASA

A megvalositas korai szakaszaban a fejlesztést, a FOképernyd €s az Applikacio képernyd
vazlatos megvaldsitdsaval kezdtem. A tovabbiakban a képernydkre oldalakként is
referalok, mivel az applikacié elsésorban webfejlesztési technikakkal késziil el.

6.1. Foképernyé

Ez az oldal jelenik meg elsére az autd elinditasa utan, tehat ezen az oldalon latszodnia
kell és elérhetének kell lennie minden Iényeges informacionak, amely éppen zajlik, hogy
vezetés kozben ne kelljen valtogatni az oldalak kozott, hiszen ez elvonhatja a vezetd
figyelmét, és balesetveszélyes lehet. Ezen vizsgalatokba nem mentem bele, vagyis nem
figyeltem, hogy mennyire befolyasolhatja az alkalmazas a vezet6 vezetési képességét, de
igyekeztem minél kényelmesebbé és konnyebbé tenni a hasznalatat és az adatok
elérhetOségét.

Zene

Sebesség:
Fordulatszam: 0f.
Fokozat: N

- 1/100km
- I/100Km

Uzemanyag:

Megtett ut: 0 km
Vezetési stilus: -

Vezetési id6: -

16 : 20

6.1 Abra: Kezd6képernyd megvalésitisa
6.1.1. OBD2-es adatok

Ez a képerny0 felel a begyiijtott OBD2-es adatok megjelenitéséért a lathatod térképért, és
az esetleg futé médiatartalom részleges megjelenitéséért.

Az OBD-s adatokat A Raspberry Pi /dev/ttyUSBO soros portjarol kérem le, amihez az
’obd2-over-serial’ bévitményt hasznalom. [15] Ezt ki kellett szerveznem egy Node Child
processbe, mert az egyik hasznalt bévitménye a ’serialport’ nem tamogat cross platformot
¢s forditasi nehézségeirdl a 5.4.4 fejezetben részletesebben beszdmolok, tehat 1ényeges
raforditott 1d6 utan kiszerveztem, és 0sszekotott [0-val megfeleléen miikodott.
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6.1.2. Térkép

A térképen mindig az aktudlis pozicionk latszodik, amelyre rdnyomva ez nagyban jelenik
meg. Ez adatait kozvetleniil a GPS modultél kapja és mindig a legjabb beolvasott
poziciora ugrik. A térképhez tovabba internetelérés is sziikséges, mivel a textirakat
szerverrOl tolti le, de ez a késObbiekben szeretném offline térképpel, vagy textirakkal
helyettesiteni.

6.2. Keret

Kertet alatt értem az alul és feliil elhelyezkeddé képerny6elemeket, ami akar mindegyik
oldalon megjelenithetd. Mivel ez a projekt jelenleg féként 4 oldalnak késziilt ezért
testreszabhatdosaga egyelore a bal felsé gomb funkcidjara, és nevére sziikiilt. Azonban a
késébbiekben a lenyild meniit akar allithatd és megadhatd részelemekkel is lehetne
boviteni.

6.2.1. Fejléc

A fejléchez tartozik egy Multifunkcios gomb a bal felsé sarokban, illetve jobb oldalon a
lenyil6 menii gombja. Ebben a lenyilé6 meniiben talaljuk a beallitasokat és bekapcsolt
»Fejlesztd1” mod mellett az alkalmazasbol valo kilépési lehetdséget.

Bedllitasok

Visza

6.2 Abra: Lenyil menii megvalésitdsa
6.2.2. Labléc

Ide kapcsolodik a megjelend idO, amit az alkalmazas a Raspberry Pi rendszer idejérdl
kérdezi le masodpercenként a pontossag tartasa érdekében. Illetve az aktualis
hémérséklet, amit az autotol kapunk meg az OBD adatokat lekérve, a motorba bearamlo
levegd homérsékletét. A  homérsékletnél lehetdségiink van a beallitasokban
meghatdrozni, hogy milyen mértékegységeket szeretnénk latni. Legutols6 sorban pedig
kozépen lathatjuk az aktudlis vezetési statisztikankat szines forméaban.
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6.3. Zenelejatszé

A zenelejatszo nevéhez hiien a zenetartalmak lejatszasara szolgal. Egyeldre csak USB-s
zenelejatszast tamogat, amit a késObbieckben bdviteni szeretnék. Ranézésre a GUI
leegyszerisitett és minden fontos dolog kézkdzelben megtalalhato.

6.3.1. Kezelofeliilet

A feliileten balrol jobbra haladva els6ként a hangerd szabalyzo gombokat latjuk. Ezekkel
a hangero6t allitva a hangerd a képernyd tetején jelenik meg a szinsémahoz illéen. Tovabba
alattuk taldlhat6 a Keverés és az Ujrakezdés gomb is.

Feliil visszaléphetiink a fooldalra, megnézhetjiik az eszkoz altal latott zeneszamainkat, és
megnézhetjiik az aktudlis lejatszasi listankat. Ez a sdv nem haszndlja a keret altal nyujtott
fejlécet, hanem azt egyedileg valdsitja meg az imént felsorolt gombok miatt.

A feliilet kozepére tekintve legfeliil az aktualisan lejatszasra kertild szam cime lathato,
amely alatt a kezeldfeliiletek taldlhatoak. Elsdként balra a lejatszas ideje aztan egy
allithato csuszka és végiil a zeneszam idGtartama lathato. Ezalatt a gombok balrdl jobbra
haladva:

e FEl6z6 szam (10mp felett elorol kezdés)
e Vissza tekerés

o Lejatszas/Sziinet

e Elore tekerés

o Kovetkezd szam

Vissza Szamvalaszto Lejatszasi lista —

[
Hang + _ jtl] {round The World (lalalalalalalala

\ i

6.3 Abra: Zenelejitszo megvalésitisa
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6.3.2.Zeneszamok

A kovetkez6 egy legordiild lista, amin szerepelnek az eszkdziinkdn szerepld zeneszamok,
illetve két gomb azoknak sorban, illetve keverten torténd lejatszasara. Ezen feliil minden
egyes zeneszamot kiilon-kiilon a lejatszasi listara helyezhetiink akar tobb alkalommal is.

Szamvalaszto Lejatszasi lista

6.4 Abra: Zeneszamok kivdalasztdsa
6.3.3. Lejatszasi lista

Ezen a listan jelennek meg az aktudlis lejatszasi sorban szerepld zeneszdmok olyan
sorrendben, amelyben le fognak jatszodni. A listardl tudunk szamokat torlni, illetve
kozottiik ugralni és valtani. A szamok keverésére csak a féoldalon és a Zeneszamok
kozott van lehetdség. Ennek a lehetdsége a véletlen félrenyomasok elkeriilése érdekében
ebben a meniiben nem talalhaté meg.

Szamvalaszto Lejatszasi lista

6.5 Abra: Lejdtszdsi lista
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6.4. Beallitasok

A program beallithatosaga és személyre szabhatdsaga majdnem legutolsonak maradt, de
ez sem maradhat ki a teljes képbdl. A feliileten elsdsorban az alap programnak a
beallitasai elérhetdek, koztik a mértékegységek, az idézona és a szinkompozicok. A
szinek allitasanal lehetdségiink van minden beallitasnal néhany alapértelmezett szin koziil
valasztani, de valaszthatunk akar szinkdd, vagy skala alapjan is.

Visza =

1dé és Hémérséklet
Idézéna: | Europe v Budapest /|

Homérséklet: °C °F K

OED
Mértékegyséqg:

Zene és Média
Lejatszas inditaskor:

Animaciok:
Dominans szin:

Wave szinek:

6.6 Abra: Bedllitisok megvalésitisa

6.5. Osszegzés

Ez a képerny6 a jarmii leéllitasa utan jelenik meg. Bal oldalon talalhatdak a begyiijtott
adatok végleges atlagai, a megtett Ut és az eltelt utazassal toltott id6. A kép jobb oldalan
a megtett ut lathato térképre rajzolva, amire ranyomva az teljes képben jelenik meg.

Visza

Atlag Sebesség: NaN km/h
Atlag Fordulatszam: NaN f.
Atlag fokozat: NaN
Motorhéfok: (atl. - max) NaN °C-0°C
Elhasznalt iizemanyag: ol

Megtett Gt:

Atlagos vezetési stilus:

Vezetési id6:

6.7 Abra: Osszegzés megvalésitisa
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6.6. Aramellatas, kikapcsolas

Az aramellatast végiil a tervezettek alapjan egy sajatkeziileg megépitett modul
szolgaltatja, melynek a megépitése nyaklapon valosult meg. A végleges aramkor egy 1/0
shield lett, ami a Raspberry Pi-re helyezve, annak aramot szolgaltat. Az eredeti terve
szerint ez kabellel csatlakozott volna a Pi-hez, azonban ezt atgondolva és egy ezt
megeldzd szerencsétlen esetek kovetkezményeként, ezt Ggy alkottam meg, hogy minél
kevesebb esélye lehessen mozogni, €s rovidzarlattal érintkezni. Ebbdl kifolyodlag a lapka
hatsé oldalat hazilag szigeteltem is. A képen (6.8. abra) tovabba lathato, hogy az aramkort
tartalmaz6 lapkdnak a 4 sarka liresen lett hagyva. Ennek az az oka, hogy a lap tavtartokkal
ellathaté legyen, amik megtartjak azt a Pi felett, hogy azt ne az I/O tiiskéknek kelljen. Az
aramkor lizemben tartasara a 16-0S(GP1023), az ACC jel érzékelésére pedig a 18-
as(GP1024) tiiskéket hasznaltam. Az aramot a 2-€s, a foldelést pedig a 39-es tiiskén kapja.

6.8 Abra: Aramellatds fizikai megvaldsitisa

6.7. Fizikai beépités

Fizikailag a rendszernek az autdba valod beszerelésre kezdetben egy fadobozban valdsult
meg. Az OBD olvasot a helyére bedugva, annak kabelét a miszerfal mogott vezettem fel
aradio mogeé, mig a GPS modult a miiszerfalban ragasztottam kozvetlen a sz¢élvédo alatti
részre fejjel lefelé és végiil kivezetésiil hagytam egy USB kabelt, hogy egy pendrive-ot
tesztelés jellegével be lehessen dugni a zenelejatszas miatt. A fadobozt pont egy 2 DIN-
es radio méretére készitettem, és beillesztve az autdoba pontosan passzolt a helyére. A
dobozt a helyén csavarral nem rogzitettem, mert ez még csak egy kezdetleges verzio és
szeretném egy gyari aluminium kerettel és 3D nyomtatott elemekkel helyettesiteni. Az
eszk6zok ebben beragasztva kapnak helyet, és ebben is valosul meg az autd aramara és
hangfalaira valo csatlakoztatas egy szabvanyos csatlakoztatd segitségével.
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6.9 Abra: Kijelzé dobozzal 6.10 Abra: Csatlakozo kabelek
A kijelz6t €s a fedelet egy labakkal ellatott falapra csavarokkal rogzitettem és ezt helyére

tolva latja el funkcigjat. A rendszer az utdba behelyezve a kdvetkezd képeken lathato:

6.11 Abra: Keret az autoban 6.12 Abra: Kijelzé rogzitési keret

6.13 Abra: Kijelzével az autéba beszerelés utdin
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7. TESZTELES

A tesztelés els6 fazisaban, mivel Angular-ban irtam a munkam, weben kezdtem, hogy
lathassam ¢él6ben milyen valtozasokat érint a kod, amit irok. Ez nagy segitség volt a GUI
megformalasara, hiszen nem kell folyton gjra forditanunk a teljes kodot, hanem az
automatikusan ujra forditja a legujabb mentett kodrészletet. Ezt a fajlmiveletek
bevezetéséig tudtam folytatni, mivel az Angular egy elsésorban webfejlesztésre szant
nyelv, és a kliens szamitogépen fut, bongészoben, ezért nem lehet beldle file inputon kiviil
a szamitogép tartalmat olvasni. Ezért a filemiiveletek bevezetésénél nem szerveren
futtattam tovabb, hanem electronban nyitottam meg, aminek a valtozott kodot a hattérben
tovabbra is folyamatosan ujra tudtam forditani a megfeleld beéllitasok utan. A tesztelést
a tovabbiakban az is konnyitette, hogy az egyszer legeneralt kodot azt konnyen at tudtam
emelni egy az egyben a Raspberry Pi-ra is, mivel a generalt JavaScript allomanyokat az
Angular egyetlen dist/ mappaban tarolja, igy azok szabadon hordozhatok, és elegendd
egyszer a Pi-ra generalni a teljes futtatasi konyvtarat és keretrendszert.

7.1. GUI tesztelés

Zene

Sebesség:
Fordulatszam: 0f.
) :i‘ Fokozat: N

- 1/100km

Uzemanyag: - 1/100Km

Megtett ut: 0 km
Vezetési stilus:

Vezetési id6:

17:42

7.1 Abra: GUI tesztelése a fejlesztégépen

Els6 korben az oldalakat készitettem el, hogy milyen kinézete és milyen funkcioi is
lesznek az alkalmazasnak. Ezen beliil elsére a foképernyd késziilt el, amin helyet
foglalnak az OBD-s adatok és a térkép. Ekkor még nem volt mogotte logika, tehat csak
grafikailag gy6zédtem meg rola, hogy minden megfelel és lathato. Ezutan késziilt
zenelejatszo, amit a beallitasok, a vezetés utani attekintés és egy nagy-térképes oldal
kovetett.

Ezen részek tesztelésnél azt a szempontot vettem alapul, hogy minden GUI elem neki
rendeltetésszertien funkcionaljon, konnyen kezelheté legyen, és ne legyen rajtuk a
felbontas miatti 6sszenyomott és képbol kiesé elemek. Ezt asztaligépen az electronban
1év6 bongészd fejlesztOpaneljének megnyitasa utan, a megfelelé felbontast beallitva
teszteltem. (Lasd: 7.1. abra)
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7.2. Logikai tesztelés

A kinézet elkésziilte utan a logika kovetkezett. Ennek tesztelése sem maradhatott el,
melyet elsdsorban az Angularon beliill Karmaban szerettem volna megvaldsitani, majd
végezetiil mockolt adatgytjtokkel tettem. Ennek az volt az oka, hogy mivel nem az
Angular alapértelmezett szerverével fejlesztettem, futtattam a programot, és mivel
hasznalok benne fajlmiiveleteket, ezért az alapértelmezett unitteszteket nem tudatm
lefuttatni. Itt probaltam atallitani a tesztkornyezet bongészo6jét, hogy az az Electronon
beliil induljon el, de nem jartam sikerrel az én altalam hasznalt verziokkal.

A mockolt teszteket ugy végeztem el, hogy a mar elkészitett adatgy(ijté scripteket
szamitogépemen behelyettesitettem, hogy azok valdsnak tiné adatokan biztositsanak a
megfelelé hardverrel valdo kommunikacié nélkiil. Igy sikeresen tudtam tesztelni az OBD
¢és a GPS adatgytijtését is.

Sajnalatos médon ez a megoldas nem volt elegendd az Gsszes hiba biztos kiszlirésére,
tehat ezek fizikailag az autoban torténd tesztelés utan keriiltek el6, de nagy segitséget
nyujtott, és valodira valtas utan a legtobb elem egybdl megfeleléen mitk6dott.

7.3. Fizikai tesztelés

7.3.1. Miikodés igazolasa

Elsdére az eszkozt fizikailag Osszeszerelve az autdban teszteltem, amiben elsdsorban
rakotottem az OBD olvasot, egy USB hosszabbitot, egy Jack-to-Jack kabelt dugtam az
autoban elhelyezkedé radioba, majd az aramot a tesztelés idejére hordozhato teleppel
biztositottam.

7.2 Abra: "Proof of Concept" a rendszer elsé autéba keriilése

7.3.2. Aramellatas tesztelése

A végso teszt eldtt még beiktatasra keriilt egy egyszeri autéra csatlakoztatasa az
aramellaté modulnak. Ugyan ez a modul elkésziilése elott, kozben és utan is tesztelésre
keriilt egy 12V-os zselés akkumulatorral, viszont az elsé probalkozasra ezen 1épést



kihagyva a teljes rendszer feladta a szolgélatot. Tehat hibaimbdl tanulva az aramkort
mind prébapanelen, Osszeforrasztds utdn, €és az autdba csatlakoztatds utin egy
multiméterrel teszteltem. Az elkésziilt aramkort tovabba elsdnek egy olcsobb
mikrokontrollerrel is teszteltem, hogy az miikodése kozben az elvartaknak megfeleléen
tizemel. A tesztek utdn az elkésziilt végleges modult megfeleldnek talaltam és ezaltal
elfoglalhatta végso helyét a Raspberry Pi-on.

7.3.3.Végso teszt

Legutolso sorban az elkésziilt rendszert a helyére illesztve tesztelte, ami szinte egybdl
megfeleléen szuperalt. Kezelésileg nem talaltam rajta kiilonosebb gondot, mind az OBD-
s és a GPS hely-adatokat menetkézben gyijtotte, és rendeltetésszertien felismerte a
bedugott pendrive-ot is. Hibai ugyan adddta, elsére, halk volt a zene hangereje, amin
SSH-n keresztiil az *alsamixer’ hasznalataval lehetett allitani.

Zen®

Sebesség: 0 Km/h
Fordulatszam: 761.75f1.
Fokozat: AL el
P 7.4 /100km
Uzemanyag: - I/100Km

0:58 km

Megtett at:

Vezetésistiius: =~

Vezetési if:,__ ol oo iR

17:15 "

7.3 Abra: A rendszer mitkédésének bemutatdsa

Hasonloan a térképnek a nagyitasa sem volt egybdl megfeleld, amit ugyanigy SSH-n
keresztiil az alkalmazas konfiguracios fajljaban lehetett allitani. Ez el6fordult mind a
vezetés kozben latott panelen, ahol til kicsinek latszodtak az utcék, és mind az dsszesités

képernydjén, ahol a kevés nagyitdsi hatarok miatt, a teljes utvonal nem fért bele a
megjelenitett térképrészletbe.

Ezeken feliil el6fordult, hogy az altalam GPS altal beallitott id6 miatt, a feljegyzett
vezetési id6 valotlan értékeket mutatott, amely azért volt lehetséges, mert a vezetési idot
az indulas ota eltelt idével szamolom. Ugyan alkalmanként ez segitett tesztelni azt, hogy
az id6formatumokkal jol szamolja az értéket, viszont ezt a késdbbiekben csak a rendszer
frissitésével tudtam javitani.
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7.4 Abra: Hibds vezetési idével abrdzolt, huzamosabb iizemiddk kijelzése

Eszrevételre keriilt még, hogy az altalam irt sebességvalto kisebb sebességeknél
elészeretetten becsiili magat félre, illetve ezen feliil a begytijtott adatok hianyossagabol
adodoan a vezetési stilus képes menet kézben is lehetetlen értékek felvételére. Azonban
mivel az utdbbiakban felsoroltak eléfordulasa kelléen ritka és mérsékelt, ezért a
dolgozatban nem foglalkoztam a javitasukkal.

7.5 Abra: Az sszegzés kijelzésének bemutatdsa

Mindezek utan, az autd leallitasat kovetden megjelenik az Osszegzés, ami 15-20
masodpercig lathatdo, majd ezutan a Raspberry Pi megfelelden leall. Tovabba az
aramellatas lekapcsolasa hallhat6 az autdé hangszordin is, mivel kis id6 elteltével a rajtuk
hallhato statikus zaj megsziinik. Végs6 sorban a rendszer az autd akkumuldtorat sem
meritette le, tehat araméanak lekapcsoldsa sikeresnek mondhatdé és a kovetkezd
elindulasnal is rendeltetésszertien miikodik.
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58 Km/h
1836 ¢
o

71/100km

Uzemanyag
5.3 V100Km

Megtett Ot 2.3 km
Vezetési stilus:  Nagyon Jé

Vezetési idd 12 perc

n:s

7.6 Abra: Féképernyd nappali miikodés kozben

Vissza

Hang +

The Wanted = 8lad You Came

F=

7.7 Abra: Zenelejatszé nappali mitkédés kozben
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8. AZ EREDMENYEK BEMUTATASA, ERTEKELESE, HASONLO
RENDSZEREK EREDMENYEIVEL OSSZEVETESE

Az elkésziilt eszk6z az autdba beépitve, kdveti a helyemet és kijelzi az autdonak a valos
idejli adatait is. Az elkésziilt rendszer minden oldalan vizualis visszajelzést ad az aktualis
vezetési stilusunkrdl és a kinti homérsékletrol, tovabba lehetOséget biztosit zene
lejatszasra is. Az Ut végén Osszesitést az atlagos sebességiinkrdl, fordulatszamrol,
fogyasztasrol és megtett utrdl és utazasi 1dordl is. Ezen feliil szovegesen kijelzi, hogy
stlyozottan melyik vezetési stilusunk fordult eld a legtobbszor. A kijelzett adatok mellett
megtekinthetjiik a megtett itvonalunkat, amelyre ranyomva az bet6lti a teljes képernyot.

A rendszert hasznalhatonak tartom, mivel az altalam elképzelt kritériumokat teljesiti,
tehat mutatja a valos idejli vezetési adatunkat és a stilusunkat is. A zenelejatszo
hasznalhato és személyre szabhato, illetve a térkép is tetszetds. Ugyanakkor a rendszer
hidnyossagai is szembe 6tléek lehetnek, hiszen a térkép megjelenitéséhez internetelérés
sziikséges, a zenelejatszo pedig csak USB-a adathordozon keresztiil képes zeneszamokat
lejatszani.

Hasonlo rendszerekhez képest, amelyeket munkam soran talaltam, melyeknek egy része
el6 is fordul az irodalomkutatasban, viszont egy szamomra sokkal megnyerdbb grafikus
interfésszel rendelkezik, ugyanakkor fizikai kinézete jelenleg nem a leg megnyerdbb és
téteznek ennél szebb megvalositasok is. Erre példaként megemlitem az M3-Pi munkat,
amelyben ugyan a kijelz6 kevés adat megjelenitésére képes, viszont az kiilsére, mivel
kiilon egyetlen autoba késziilt, 1ényegesen megnyerébb. [3] Ugyanakkor munkamban
szamottevoen tobb funkcid talalhatd, példaul a térkeép, vagy a zenelejatszo formajaban.

Ezzel ellentétben a gyartok altal készitett fedélzeti szamitogépek komplexitasaval,
munkam fel sem veszi a versenyt, hiszen azokban rengeteg egyéb funkcio is talalhato,
mint példaul a navigacio €és a Bluetooth-0s zenelejatszas, viszont ez ennek a munkanak
nem is volt a célja.
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9. AMEGVALOSITAS ELEMZESE, ALKALMAZASANAK ES
TOVABBFEJLESZTESI LEHETOSEGEINEK
SZAMBAVETELE

Megvaldsitdsomban a kezdeti fejlesztésekben a tapasztalatom hidnyaban rengeteg hibat
vétettem. Rengeteg 1dot forditottam egyes madasodlagos komponensek elkészitésére,
amelyeket utana vagy masféleképpen valdsitottam meg, vagy faradtsagbol kifolyolag
figyelmetlenségb6l nem vettem észre szinte egyértelmii hibaikat.

Mivel autoban tesztelve szamomra a GUI attekinthetd és konnyen kezelhetd volt, ezért
megvalositisomat jonak tartom. A megjelenitett adatok a valdosagnak megfelelnek, a
térkép koveti a helyzetemet, és pendrive-ot bedugva majdnem azonnal zenéket is tudunk
hallgatni. A megjelenitett utazasi id6 és km rendeltetésszerlien szamolja annak mért
értekét, a vezetési Osszegzésben a térképre kirajzolasra keriil a megtett utvonal és a
beallithato lehetdségek is személyre szabhatéan miikodéképesek. Tehat a rendszer akar
napi hasznalatban is alkalmazhato.

Mivel viszont, egy elkésziilt rendszer szinte sosem tekinthetd teljesen késznek és
tokéletesnek, ezért mindig felmeriilhetnek hidnyzo ¢és tovabbfejlesztést igényld
komponensek ¢és rendszerelemek. Tehat tovabbfejlesztési lehetdség lehet elsésorban a
Bluetooth-os, illetve radios zenelejatszas is. Ezen feliil a lehet6ségek kozé tudom még
sorolni az offline térkép és akar egy applikacios képernyé megvalositasat is. Tovabba a
néhany kijelzével ellatott autéradioban és egyéb projektekben eléforduld Android Auto
féle telefonhoz valo csatlakozas lehetéségét is, de legalabbis egy online médialejatszasi
platform tamogatasat, mint példaul a YouTube Music, a Spotify, vagy a Netflix, illetve
egy tekerdgomb megvalositasat a hangerd kényelmes allitasa végett.

Ugyanakkor elképzelhetonek tartom a rendszer szinte teljes ujrafejlesztését C++, vagy
C# nyelven, a jobb teljesitmény ¢€s atlathatosag érdekében.
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10.TARTALMI OSSZEFOGLALO

Ebben a dolgozatban egy aut6 fedélzeti szamitogép megvalositasat tliztem ki célnak, és
ennek a megvalositasi folyamatait vezettem végig. Az altalam megvalositott fedélzeti
eszk6z kezdetben egy OBD feketedoboznak indult azonban hasznalati céljai egyre csak
boviiltek a dolgozat érdekében, €s a végeredmény egy majdnem teljesen masik projekt
lett. Ebben munkaban Gsszesen 5 adatot kérek le a jarmii szamitogépétol (,,sebesség”,
,fordulatszam”, ,befogadott levegd homérséklet”, ,befogadott légmennyiség” és
»,motorhéfok™), megjelenitem azokat és a megtett utat, illetve a program képes
zenelejatszasra is.

Megvaldsitdsomban kevés hasznalatban 1€vé mintat vettem alapul, €és inkabb oOtleteket
vettem at, minthogy megvalositasokat. A programot TypeScript nyelvben irtam, mivel a
valaszthatd nyelvek koziil ezt ismertem a legjobban és ez tiint a leg szebben
megvalosithatonak. Ebben az esetben viszont a kész program sokkal tobb erdforrast
hasznal, mint egy nativ nyelven irt tarsa, hiszen ezt megvaldsitva én a programot
Angularban irtam meg, Electron platformra, amit utana leforditva hasznalhatok egy
Armv7] alapu Raspberry Pi-on. Ennek a lehetdségére nagy szerepet jatszik, hogy a
Raspberry Pi egy meglehetden erds szamitogép €s még a sajat bongész6jénél is jobban
futtatja az altalam irt applikaciot.

Sajnalatos modon az altalam valasztott nyelven elég kevesen irnak a Raspberry Pi-ra,
vagy akarmilyen szimpla mikrokontrollerre igény hianyaban és eréforrashatékonysagi
okokbol applikaciot, illetve annak egyes rendszerelemeit még a fejlesztékornyezet sem
teljeskoriien tamogatja. Példaul a serialport npm konyvtarat, ami a soros interfészekkel
valdo kommunikacioért felel6s, ezért azt kiilon mellékfolyamatként kellett futtatnom.

A felhasznaloi feliilet alkalmas az autoban torténd hasznalatra, kelléen konnyen kezelhetd
¢és jol atlathato. A megvalositasban a bekapcsolds utan a foképernydre jutunk, ahol
lathatjuk az autd valds idejli adatait €s a helyzetiinket egy térkép segitségével. Innen
tudunk tovabblépni egy zenelejatszora €s a bedllitasokba. A bedllitdsokban személyre
szabhatjuk az applikaciot, kiilonféle szineket valaszthatunk és fejlesztdi modot
kapcsolhatunk be. A zenelejatsz6 pedig egy USB-s adathordozd segitségével képes a
zenetartalmak megszolaltatasara.

Az utazas végével a rendszer egy Osszesito kijelzore dob minket, amin lathatjuk az atlagos
sebességiinket, fordulatszamunkat, a megtett utat €s a vezetési idot is. Ezen feliil 1athato
a megtett ut vizualis formaban térképen is kirajzolva és arra ranyomva az nagyobb
alakban is megtekinthetd. Itt egy rovid id6 elteltével a rendszer leéll, és megvonja az
aramellatasat a kovetkezo inditasig.
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11.CONTENT SUMMARY

The main goal of this paper was to create a car on-board computer for aftermarket usage.
My project started as an OBD black box that can save and monitor the cars real time data,
but its functions kept growing and, in the end, it ended up as nearly a different project.
So, in my work | request altogether 5 data’s (‘“vss”, “rev”, “iat”, “maf” and “tmp”’) from
the cars computer and pleasingly present it to the user, with the calculated travelled road
on a map, and as a number. Furthermore, the program has a built-in music player that can
play songs form an insertable medium through an open USB port.

In my implementation | used little existing patterns, and instead | just collected some
good ideas. | written the program in Angular based on TypeScript and I run it on electron
trough the Armv7I platform. My choice was made because in my opinion that was the
language, | was most familiar with, which can be written to the platform and the one that
is looks the best that | can create. | used the Raspberry Pi 4B microcontroller to house my
program, and it was thanks to the Pi that | could create it with such a nice GUI.

Sadly, not much people program in Angular or in Electron for the Raspberry Pi, that is
completely understandable due to the usage of a lot of space, memory, and processing
power. The best part is that the there are some components that not even the environment
fully supports. It could be my loss of knowledge on the depths of the NodeJS runtime
environment, but | found it quicker to implement some parts externally in child processes,
than to rebuild to a yet unsupported platform to build packages from the Electron
environment.

The user interface is usable in the car and can be appropriately easy to use and easy to
look at. In the execution after powering up, it takes the user to the main screen, where it
shows the current real time speed, rev, gear, travelled distance and travelled time. On the
other side it shows a map with the current location on it. From this screen you can navigate
to the music player and the settings. On the settings you can customize the color scheme,
measurement units, and even switch do a developer mode. On the music player you can
play songs from a USB insertable medium.

On the end of the trip the system shows you an overview page of your average speed, rev,
gear, total fuel consumption, total travelled distance, and travelled time. On the right side
the program shows you a map with the route you took and on pushing it, it will show it
on a bigger map screen. After waiting a short time, the system will shut off and will
deprive its power until the next ignition.
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12.SZOJEGYZEK

OBD

PID

DIN

ACC

Pi—RPi

GPIO

GUI

SSH

GV

DS

VSS
rev

iat

temp

maf

On Board Diagnostics: Magyarul Fedélzeti Diagnosztika. Hasznalata mostanra
az egész vilagon kdotelezd. Szerepe az autok allapotanak szamitogéppel
tamogatott nyomonkovetése, a hibak kijelzése, és az autdval kapcsolatos
adatok nyujtasa. Aktualisan az OBD-I1-es szabvanyt kell hasznalni.

Parameter ID: Magyarul Paraméter Azonosito. Az OBD, illetve OBD-lI-es
szabvanyokban az adatok lekérdezésére hasznaljuk. Az egyes
parancsoknak (paramétereknek) a szdmszertsitett értéke.

Deutsches Institut fiir Normung: Német méretezési szabvany. A dolgozatban az
autoradio méretére referalok vele. EQy atlagos kis autoradiora szimpla
DIN-es ként, a nagyobb, vagy 2x akkora tarsaira 2/két/dupla DIN-es ként
tekinthetiink. [17]

Accessory: Autoinkban a kulcs elforditasa utani elsé lehetdség. llyenkor kapnak
aramot az elektromos kiegészitdk, mint példaul az elektromos ablak és a
klima.

Raspberry Pi: A Raspberry Pi egy kisméretli szamitogép, amelyet eldszeretettel
hasznélnak képfeldolgozasra €s tobb szamitast igényld IoT projektekhez.
Esetemben ez legtobb esetben a Raspberry Pi 4B 2GB modult jelenti.

General Purpose Input/Output: Magyarul Altalanos célii bemenet/kimenet.

Graphical User Interface: Magyarul Grafikus felhasznaloi feliilet. Az a feliilet,
amit a felhasznal¢ lat és amivel kapcsolatba kertil. [18]

Secure Shell: Magyarul Biztonsagos Csatorna. Linux és egyéb karakteres
interfészek interneten keresztiili biztonsagos elérése.

Gear Value: Magyarul sebesség érték. A dolgozatban a sebességvalto allasanak
kiszamitasa érdekében szamitott értékének, amelybdl kivalasztom a
megfeleld sebességfokozatot.

Driving Style: Magyarul Vezetési Stilus. A dolgozatban a pillanatnyi vezetési
stilus szdmszertsitett értékének hasznalom.

Sebesség
Fordulatszam

Intake air temperature: Magyarul Bearamlé levegé hémérséklet. Az OBD PID
listdjaban haszndlom, a levegd hdmérsékletének értékét kérem le vele.

Motor homérséklete

Air flow rate: A motorba bedramld levegé mennyisége. Ertékébél az
lizemanyagfogyasztas szamolhato.
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fc

log

Fuel Consumption: Magyarul Uzemanyagfogyasztas.

Log fajloknak nevezziik az egy adott program, vagy rendszer altal 1étrehozott
automatikus allapotot, és hibakat jellemz6 fajlokat vagy egyes
folyamatosan mentett értékeket.
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