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1. Bevezetés

A Farfler-projekt a mobilitast segité technoldgidk atalakitasat célozza, Uj
mércét allitva az autondmia és a fliggetlenség terén a mozgassériilt személyek
szamara. A projekiinkt Stephan Farfler, egy olyan ujit6 tiszteletére kapta a
nevét, akia 17. szazadban tervezte meg a kerekesszék egyik korai prototipusat.
mozgaskorlatozottak mindennapjainak segitésére.

A megvaldsitasunk koézéppontjdban a MEYRA Nemo elektromos
kerekesszékhez tervezett 0sszekoté modul kifejlesztése all. Fontos szamunkra
egy olyan termék elkészitése, ami univerzalisan hasznalhat6é barmilyen masik
elektromos kerekesszéken. A modulunk lehet6vé teszi a kerekesszék szamara,
hogy Controller Area Network (CAN) tlizeneteket kiildjon és fogadjon az RNet
rendszeren Keresztiil, hasonléan egy intelligens, masodlagos joystick
beépitéséhez. Ez a technoldgia biztositja, hogy a kézi vezérlés tovabbra is
els6dleges maradjon, lehetévé téve, hogy a joystick barmilyen mozgasa
azonnal és biztonsadgosan kikapcsolja a rendszert, ezaltal a felhasznalé
szandékat és biztonsagat el6térbe helyezve. Ezen kiviil az elektromos
kerekesszékek automatikus fékezérendszerét is alkalmazzuk, ami biztositja,
hogy 10 km/h sebességet ne haladja meg a jarmii.

1. abra: MEYRA Nemo kerekesszék
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A projekt a Robot Operating System (ROS) 2 Humble Hawksbillt hasznalja,
amely a robotikai szoftverfejlesztés legmodernebb Kkeretrendszere. Ez a
valasztds a robusztus, skdlazhaté megoldasok iranti elkotelezettségilinket
tiikkrozi. A szenzorok, tobbek kozott a kettés LIDAR és RGB-kamerak stratégiai
elrendezésével 360 fokos képet készitenek a koérnyezetrdl. Ezzel az
informaci6val tudjuk autoném iranyitani az eszkoziinket. A kézi vezérlés
elérése egy XBox-szerii kontrolleren keresztiil jelent6s mérfoldkdvet jelent a
teljesen autoném beltéri navigacio felé vezet6 utjan.

A projekt innovativ megkozelitésével nemcsak Stephan Farfler
oroksége el6tt tisztelglink, hanem egy olyan jové felé is utat szeretnénk nyitni,
amelyben a mobilitasi korlatok jelentésen csokkennek. A kerekesszékeken
val6 alkalmazas mellett a technolégia hasonléan bevethet6 mas
segédeszkozokon, mint példaul elektromos hordagyak vezérléséhez.

2. Probléma megoldasanak menete

A kezdeti fazis az elektromos kerekesszékkel val6 kommunikacié alapvet6
kihivdsaira 0sszpontositott. A legfontosabb kérdések ko6zé tartozott a
kerekesszék RNet rendszere és az Gjonnan Kkifejlesztett 6sszekapcsolé modul
kozotti zokkendmentes kommunikacid biztositasa, a valos idejli érzékel6ftzid
megvaldsitasa, valamint egy olyan intuitiv vezérlési mechanizmus
megtervezése, amely a biztonsag érdekében kénnyen feliilbiralhat6.

2.1. Az 6sszekoté modul tervezése

Miszaki torekvésiink sarokkdve az osszekapcsold modul kifejlesztése. A
kihivas egy olyan eszkoz létrehozasa, amely képes utdnozni a kerekesszék
joystickjének miikodését, mikozben CAN-iizeneteket kiild és fogad anélkiil,
hogy megszakitana a kerekesszék nativ vezérlését. Iterativ tervezéssel és
teszteléssel olyan modult fejlesztettiink ki, amely zokkenémentesen
integralédik az elektromos kerekesszékekbe, biztositva, hogy a joystickon
keresztiil torténé barmilyen kézi beavatkozas azonnal feliilirja az automatizalt
rendszert, igy a felhasznalé iranyitasa és biztonsaga élvez prioritast.

2.2. Szenzorfuzio és a kornyezeti feltérképezése

Az Osszetett beltéri kornyezetben torténd onallé navigdldshoz a
kerekesszéknek robusztus rendszerre volt sziiksége a kornyezetének
ismeretéhez. A LIDAR-ok és az RGB-kamerdk integralasa jelentds kihivast
jelentett, ami kifinomult algoritmusokat igényelt az érzékel6k iddbeli
fazidjahoz. A ROS 2 képességeit kihasznalva olyan csomagot fejlesztettiink ki,
amely valds idében dolgozza fel és egyesiti az emlitett érzékel6k adatait,
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létrehozva egy részletes és dinamikus térképét a kornyezetr6l. Ez a térkép
kulcsfontossaga az akadalyok elkeriilése, az utvonaltervezés és az autondém
navigaciét megalapozo6 dontéshozatali folyamatok szempontjabdl.

2.3. Felhasznalokozponta vezérlési mechanizmusok

Felismerve a potencialis felhasznalok sokféleségét, prioritasként kezeltiik egy
hozzaférhet6 és intuitiv vezérlérendszer kifejlesztését. Annak biztositasa, hogy
ez az irdnyitdsi moddszer megbizhaté és konnyen feliilbiralhaté legyen,
kiterjedt tesztelést és finomitast igényel. A megoldas egy kettds lizemmaodua
rendszer, amely lehetdvé teszi a felhasznalok szamadara, hogy kdonnyedén
valtsanak a kézi vezérlés és az autoném navigacié kozott, olyan biztonsagi
mechanizmusokkal, amelyek kézi beavatkozasra azonnal kikapcsoljak az
automatizalast.

2.4. Autonom navigacio fejlesztése

A teljesen autoném navigacio6 kifejlesztése szamos technikai akadalyt jelent, az
Osszetett térbeli 0sszefliggések megértésétol a szenzoradatokon alapul6 valoés
idejii dontések meghozataldig. Projektiinkkel el6szor a beltéri, majd
késébbiekben a kiiltéri navigacié megvaldsitasat célozzuk. Megkozelitésiink a
fejlett gépi tanuldsi technikdkat alkalmaz a kornyezeti adatok pontos
értelmezéséhez. Ez a folyamatos fejlesztési szakasz szigorti szimulacids és
valos koriilmények kozott végzett teszteléseket foglal magéaban.

LA EAL TTY, =0

2. abra: Tesztelés szimulalt kornyezetben

A Farfler-projekt problémamegoldasi folyamata a miiszaki innovacid,
a felhasznal6kozponti tervezés és a biztonsagi prioritasok 6tvozetét példazza.
Az iterativ kihivasok és megoldasok sorozatan keresztiil a projekt egy olyan
jové alapjait fekteti le, amelyben a mobilitasi kihivasok tobbé nem jelentenek
akadalyt a fiiggetlenség és az életmindség szempontjabol.
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3. Elért eredmények

A Farfler-projekt jelentds el6relépést jelent a segédtechnoldgia teriiletén,
kilonosen a mozgassériilt személyek mobilitasanak javitasa érdekében.

3.1. Hozzaférés az RNet rendszerhez

Projektiink kulcsfontossagii eredménye az 0Osszekapcsolé modul sikeres
kifejlesztése és integralasa, esetiinkben a MEYRA Nemo elektromos
kerekesszék RNet rendszerébe. Ez az attorés lehet6vé teszi a CAN-iizenetek
zokkendmentes kiildését és fogadasat, lehetévé téve a kerekesszék fejlett
robotikaval torténd vezérlését biztositva, hogy a felhasznal6 a joystick
segitségével barmikor manualisan feliilbiralhatja a rendszert. Ez a kettds
vezérlési funkcié a legmagasabb szintli biztonsagot és felhasznaldi bizalmat
eredményezi.

3.2. Teljesen autoném beltéri navigacié

A teljesen autonom beltéri navigacié folyamatos fejlesztése a Farfler-projekt
talan legambici6zusabb és legatfogobb aspektusa. A Kkifinomult utkeresd
algoritmusok és gépi tanuldsi technikdk felhasznaldsaval a teljes beltéri
autonémia elérésének kiiszobén allunk az elektromos Kkerekesszékek
esetében. Ez az eredmény azt igéri, hogy ujradefinidlja a kerekesszéket
hasznalék  mobilitdsat, és  példatlan szintdl  fiiggetlenséget és
mozgasszabadsagot biztosit a beltéri kérnyezetben.

3.3. A mozgaskorlatozott személyek helyzetének javitasa

A technolégiai és tudomanyos eredményeken tul a Farfler-projekt igazi sikere
a mozgaskorlatozottakra gyakorolt hatasaban rejlik. A projekt hozzajarul a
mozgaskorlatozottak tarsadalmi aktivitdsanak Kkiterjesztéséhez és teljes
értékd életéhez.
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