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CAFat measurement
Measurement is in progress!

Bemutato

Bemutatd

LA: 47,472; LO:19,050
70,000

LA: 47,472, 1.0:19,050
70,000
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Bemutato_samsung SM-A520F_20131
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Bemutatd_samsung SM-AS20F_20181008_223606.csv - Excel ?TEH - *
LAPELRENDEZES ~ KEPLETEK ~ ADATOK  VELEMENYEZES — NEZET Bejelentkezés
P = : b = ED)( = > AutoSzum - A
A A= B¢ Sortéréssel tobb sorba | Altalinos = 4 il = Iil H]
- = g = B H Kitbltés - zY
b B A - === &= 3= Cellaegyesftés ~ 0., 04 o000 09 Feltételes  Formazas Cellastilusok Beszirds Torlés Formatum L Rendezés Keresés és
- 77 formazas - tablazatként - - - - - & Torlés - és sziirés~ kijelolés ~
I |gazitas [ Szédm ra Stilusok Celldk Szerkesztés ~
Start v
C (8] E F G H J L P N 8] P Q R -
vim/s] lat lon accuracy ax ay az pitch rall yaw gyro x gyroy gyro z deg event
0.520 |47.4716900519.0511893247.00 0 ] 0 ] 0 ] 0 ] 0 0
0.520 47.4716900515.0511893247.00 0 ] 0 ] 0 ] 0 ] 0 0
0.520 47.4716900515.0511893247.00 0.1173158 3.3494882 9.0309286 0 ] 0 ] 1] 1] 0
0.520 47.4716900515.0511893247.00 0.1173158 3.3494882 9.0309286 0 1] 0 -0.026878(0.0470366 -0.034208« 0
0.520 47.4716900519.0511893247.00 0.0718260- 3.3063924 9.2080993 -19.75135{ -0.446915¢f 9.9889936. -0.026878( 0.0470366 -0.034208: -19.751358032 Detour rail
0.520 47.4716900515.0511893247.00 0.0718260- 3.3087866 9.3637228 -19.75135¢ -0.4469151 9.9889936- -0.025656: 0.0476474 -0.031154.-19.751358032
0.520 47.4716900515.0511893247.00 0.1388636 3.56730006 8.8250274 -22.00768: -0.901486%9.5767650 0.0250454 -0.042149-0.003054:-22.007682800
0.520 47.4716900519.0511893247.00 0.0646434- 3.5841200 8.8082675 -22.00768: -0.901486¢ 9.5767650 0.0226020 -0.0464257-0.015271(-22.007682800 Touched layout
0.520 47.47169005 15.0511893247.00 0.0287304 3.5889084 B.8441810 -22.08687! -0.186125:9.3389091. 0.0201585. -0.044593:-0.021991: -22.086875916
0.520 |47.4716900519.0511893247.00 -0.007182¢3.5913026 8.8513641 -22.08687:-0.186125:9.3389091, 0.0244346/ -0.047647: -0.032375{ - 22.086875916
0.820 47.4717602119.0510867348.00 -0.083797(3.3518824 9.0189580 -20.38670.0.5323319. 7.6378502 0.0134390 0.0103847 0.0000000 -20.386701584
0.820 4747176021 19.0510867348.00 -0.093373 3.3854012 9.0237464 -20.38670.0.5323319 7.6378502 0.0128281 0.0048869 0.0036651 -20.386701584
0.820 47.47176021 19.05108673 48.00 -0.088585¢ 3.3758244 9.0021982 -20.55513: 0.5637966' 7.5978274 0.0171042 0.0030543 0.0048869 -20.555133820
0.820 47.4717602115.0510867348.00 -0.076614: 3,3734302 8.9686794 -20.55513:0.5637966' 7.5973274 0.0171042 0.0000000 0.0030543 -20.555133820 Crossing rail
0.820 47.4717602115.05108673 48.00 -0.055066¢ 3.4021606 8.9327669 -20.77235t0.3530099 7.8073253 0.0140499 -0.00122170.0024434 -20.772356033
0.820 47.4717602119.0510867348.00 -0.055066( 3.4021606 8.9327669 -20.77235(0.3530099 7.8073253 0.0128281 -0.001832:-0.002443: -20.772356033

AoAma

A= AT TeAna A ArA AT AN

T
|\-!-__|

P o o o T o R T T e T Tl o B o Y o I e T T e L e o o B T e T ot o e B o e L o W T A A E L e L N T T T T . W T T T

A AMS e AATT



Szol g8l tatott
Kiemel_t p®l da

7 I
=7 /7]
e o
i
A i
7 (it dai 5n ™
| Ehldid H

"I"qﬁﬁ ey

Hel ysz2n:

g
R | |

+—margit kérdt

17-es villamos, Vidra

utcapki 8gazs8§s
]
D
A
E

adat ok

T¥l emel ®s n G
p8l yaszakaszon
i 8rmUsebess®g
al kal mazhat

b O
Y-y

>
—
=2 < a0 [ ! ' -
E GPS adatokbal
— e
()] 1
@®© @ oo L, .
)
© 2 _§|‘-—|_|_|_I_|_L
B g | | | | | | | | 1 |
6 665 670 675 680 685 690 695 700 705 710 715
Oldalgyorsulas
>
© 14 = T T T T T T T =
Nyers adat Lépéskiz 0.5 s
‘\E 0.65 — —
£ 0.315 —
ﬁiN v =
-0.315 —
o
= 085 | L i L L | | | I I !
¢ 665 670 675 680 685 690 695 700 705 710 715
Giroszkop
N 0.2 T I I T I I T T |
Myers adat
%) - ¥
2 01 -
(@] =
i
S ke "
e 0
-
- — [=2]
L 1 1 | | | | | | =]
9 665 670 675 680 685 690 695 700 705 710 715

idé [s]



| Dr 8zCchzoradatok fizikai t
+z +yQ\J;~E T+z

I X
[ ==+ 30”% [ ==o+x__)
+y

+y
10 T :
— 405 Nyers gyorsulas adat |
TR
E 0 _//— \
w495 |
=10 L L
O 10 20 30
1 T T
) Nyers giroszkop adat
2
E,,:ﬂ —m
o A
&
. =1 .
X,Y,Z tengelyek k°r¢li forx g8s 10 20 30
Vizsg8l at8hoz k®sz?tett ifeemet—S)
Myers dolesmérd adat
doboz — 90f ]
5 =
= .00
=180 .
L] 10 20 30

=2 Idé [s]



Kal 1 br
FSEtSLY

1994

| Steal NyY

19, 4%es villamos e A N
~ ~ , e e . _'g Z -
[t YOKNR FfF3gi Bole B —=
T == - L
ENw . TR
Xt e Egvenes : [ A 2R
o ——— :';h S Cemaw Atmenetiiv wor rakpart §"‘ g‘c-; 0w
S | sl LT T iedrich | Tiszta iv . g‘; ¥ iisiEs §
#__ asf |
2 £ = 30t . Nincs GPS jel
5> ST B, i
= w Q ! o 4 - - -
ht RFt 3e2NAdz +t a Y@&d Is tied || I 1100.........1020.., 1140 1160 1180
FETFEYRET 200 1ot 1 aTOISHaS@S ... 08081 0755 ———200s
2 0.65F
=
g
s OF
ﬁ —
©  o6st
-1 1
11 1060




dzRI F21 A

Ve
u’s

UYSYSUANGSaA

N

== Jelmagyarazat

. "' .

Mérés idépontja: 2017.12.03

{ I & A=)y
| 3 ' i/ ®
f ENEE WY, ] -

6
AM®r ®si adatok ©°sszevet ®se #5=4 i
8§t meneti2ves 2v eset®n (L>#="¢
5700 5720 5740 5760 5780 5800 5820 5840 5860
oOIdaIgyor,suoj,§s eset ®n @, oRF e . . . . . -
v W ; = EN*T 0
w R r] a T[ - i E gl I | 1 I I 1 ! ]
O'hD Y -5]7(}0 5720 5740 5760 5780 5800 5820 5840 5860
0’0 (X i g TE o I [ ' I [ ] doksz: 1s
(74 - : Ig_ d _,_[ %é "Ej 0.2 il
Gm Y p U & _‘?700 57120 5';40 57160 5780 5800 58120 5840 5860
I I r I v 8§ | z . .
o Ol da gyorsu 8s 8l toz8s e e
2 _na g .
O-m lY 0 5700 57|20 57‘40 5?|60 57"80 SSIOO 58|20 58|4O 5860
IOO T T T T T T
"Q (b d d)r] , Tulemeles 28: ]
~ . ~ a T[ [mm] 40: :
cp’Y pupoU L . I , . : J .
5700 5720 5740 5760 5780 5800 5820 5840 5860

12

Forr §s:

Megtett t [m]

N ® ViS¢ diplorRa®hkin&a.



eredm®nyeket

AM®r ®s bSl ad-d- pontatlansg8gok:

0GPS helyadat pontatlans8g b konkr ®t sz8mmal |
oGyorsul 8sm®rS ®s giroszk-p pontatlans8g b zaj
oM®r Seszk®°z rossz el helyez®s/r°gz2t®se, m®r ®s
oNem megfelelS adatfel dol goz§&si m- dszer
oTelefon t2pusa (szenzorok ®r z®kenys®ge)

AP81ly&rmU rendszer jellemzSi
oP8lya ®s j&8rmU mUszaki 8l |l apotal/ szerkezeti k
oUtasok el helyezked®se/ sz8muk/ mozgs8suk
0Sebess®gf ¢ggSs®g (j 8rmUvezetSi stz2lus)

13



AA budapesti |j8rmUpark

ABef ¢ggesztett (hajts§s
Kocsi szekr®nyr®szekaI

AMi nden ke
K®pesek 2

A5modulos 9®mmdulos | §r mU.

14

. il

: [ ml H




8Sr mU keresztr

Gl =]

(="}
‘E E %E" 40 I__ 11‘_\_‘_‘_\ =4
= e
8322 5 T Sy 7
S D e = e e g
o i 1 I I I le-.L‘_‘—u i l'*—-.‘_‘j
140 150 160 170 180 190 200 210
Galaxy S8 Xiaomi Redmi Note 5 Galaxy S8 Huawei P9 Galaxy A5
1
0.65
B 0.35
T2y
2@ E
S8 -035
-0.65 o
; ' ' | *Ablakszélesség 0.50 s
140 150 160 170 180 190 200 210
Idé [s]
15 . -
Etel S8z&tBmi 8t meneti 2ves p8lyazy



16

n
>
o

N
—
c

N

n

vi zsg8l ati he
§ S

A BKV h8l - -zat8t jellemzS

zt 8si szempont ok

| Yy Sz2n

kit ®r Sk

54-es rerI—dszerU

0 50 100 150 200 250
Darab

A BKVZrtH n

® Ph
W \Vg48
m Vg54

300

My ® TS0 NHzZ NR



vizsgsgl at i hel ysz?2n

ABKV.Zrt2 01 8. februs8r.i adat

CAF t2pus¥% villamosok 81t akli t¢;®reStks zneer gloe
» keresztez®s geometri ai ki al ak?
-]
S Ph50/50 [EEEEEN
. Ph50/30/50 |G mél felfut- s

Ph 100/46 [N mFel fut - s
_ Ph50/25 W21 EM®| yvE8lyYs ker
@ Ph100/60 |NZEN v | .
R

©  Ph50/40 e
~  Ph50/30 |NZEaN

Ph 100/100e

[ [ -1 I - .
Ph 100/100 S ——
a2

Ph 50/30e

0 5 10 15 20 25 30
17 Darab



Savoya park,
YSESYTI £ RA

- . NA AR —
9t t SYNgY | 1\0 Sy a! YI 1 &t 3s KN
egyenessel GG Ket yeé
dzi O T a
: ? i SNJ  CNJZ
[ alafl 121 s ? d
FOGOYSYSOANGSa \LEFEEND

| A Al
18 Y 0ot yel A




19

t ®r Sk ®s cs at

GIROSZKOP
A GPS sebesség adatok esetleges ugrasa [ A jarmi  kigyozd mozgasat jellemzo
miatt kialakulo lépcsozetes jelalak simitasa | giroszkop (gvro x) esetében a jarulékos
zajok leszlirése, 2 Hz-es alul atereszto

SEBESSEG adatok ,simitdisa”

akoz-

sziikséges T=1,5s ablakszélessegii

mozgoatlag alkalmazasaval: sziirovel (EN 12299):
v ad ¥9'Ur LPF
OLDALGYORSULA

alkalmaztam, melynek 1dokoze: T=0,5 s

A mar szurt giroszkopbol pedig oldalgyorsulast szamoltam:
Agyro = V" gYTrOx 1pF

ahol: @y giroszkopbol szamolt oldalgyorsulds [m/s?]

v: a mozgoatlagolt sebesseg [m/s]
gyro, pr. az alulatereszto szurt x-tengelyu giroszkop [rad/s|

A gyorsulasmerovel rogzitett nyers oldalgyorsulds adatok eseteben mozgoatlagolast

(6)

ahol:  hgy,00 az (6) képlet segitségével szamitott oldalgyorsulas 1do6 szerinti derivaltjabol
szdrmazo dinamikus oldalgyorsulas- véltozas [m/s®]
Qgyro: az (6) képlet segitségével meghatarozott oldalgyorsulas [rad/s]

Majd a kapott értékeket (azok zajossaga miatt) szintén mozgoatlagoltam, mely esetében a

T=0,5 s mozgoatlagot alkalmaztam.




