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« Kis szamitasigényul radar-kamera fuzio
« Kornyez6 objektumok felterkepezese
* Pontos allapotbecslés: tavolsag, sebesseg 60 - '
* Folytonos objektumkovetes _'
» Fals detekciok hatékony kiszlrése
« State-of-the-art algoritmusok teljesitményét 201
meghalado metrikak
« Kedvez0, alacsony komplexitas
« Szenzoradatok end-to-end szimulacidja
* Nagy adatigenyu fejlesztes es validacio
« Koltséges és idoigenyes merések kivaltasa
« Jarmdulipari szenzorok altal szolgaltatott
objektumdetekcidk kozvetlen szimulacidja
 Alacsony szamitasigenyl, valoszinlseg-
alapu szenzormodellek
 Kameraalapu objektumkovetés
« Gyalogosok nyomon kovetése
« Valos ideju alkalmazhatosag
* Folytonos objektumidentifikacio

40
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ALKALMAZHATOSAG ES KAPCSOLAT
A PROGRAM CELKITUZESEIVEL

« Jarmuipari alkalmazasok
* Vezetestamogato rendszerek
« Baleset elkerul6 rendszerek
« Highway pilot (L3 onvezetés autopalyan)
 Nemzetvedelmi alkalmazasok
 Hatarvedelem
« (Csapatmozgasok nyomon kovetése
« (Célszemelyek kovetese
« Alkalmazhatosag és gazdasagossag
» Alacsony szamitasigeny
» Valos-ideju alkalmazhatésag
« Kis szamitaskapacitasu rendszerekben
« SUr0, sok objektumbal allé kornyezetben
 Gazdasagos adatgydujtés
« Szimulacioval tamogatott teszteles
* Mesterséges intelligencia fejlesztese
szimulalt adatokkal
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