
ساختار پیشنهادی
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نتایج شبیه سازی مقدمه 
کهباشدمیADASهایسیستمازیکی(BSD)کورناحیهتشخیصسیستم

.میباشدکورناحیهدرخطروجوددرصورترانندهبهدادنهشدارآنهدف
مختلسخترانندگیشرایطدرراBSDسیستمعملکردها،سنسورمحدودیت

بنز،مرسدسهایخودرونظیرامروزیهایخودرواکثرBSDسیستم.کندمی
ینیپایعملکردشرایطبرخیدرکهاستشدهتشکیلرادارهایسنسورازفقط
سپسوشدهدادهپیشنهادسیستمبرایسنسوریساختاریکپروژه،ایندر.دارند

هایروشتاثیربنزمرسدسBSDسیستمباپیشنهادیسیستمعملکردمقایسهبا
.تاسشدهبررسیاشیاتشخیصصحتافزایشدرسنسوریاطلاعاتترکیب

مراحل اتوماسیون در خودرو                                                                       -1شکل 

.هستنددوربینواولتراسونیکرادار،لیدار،هایسنسورBSDدرمتداولهایسنسور
.دهدمینشانراهاسنسوراینهایویژگیبینایمقایسه2شکل

مقایسه بین ویژگی های سنسور ها-2شکل 

محدودهسیستم،پاسخزماننظیرBSDسیستمدرمهمهایمعیارگرفتننظردربا
اطرافمحیطدرجه360پوششوتشخیصقابلسرعتماکزیممها،سنسورتشخیص

.شودمیپیشنهادBSDسیستمبرایزیرسنسوریساختارخودرو

ساختار سنسوری پیشنهادی-3شکل 

.استشدهآوردهزیردیاگرامبلوکدرپیشنهادیBSDسیستمدردادهمسیر

پیشنهادیBSDمسیر داده در سیستم -4شکل 

عملکررد نتایج بدست آمده از ترکیب اطلاعات سنسوری به روش های مختلف و مقایسه بین
.مرسدس بنز به شرح زیر استBSDپیشنهادی و نمونه ای از سیستم BSDسیستم 

MHTروش ترکیب اطلاعات به -6شکل JPDAترکیب اطلاعات به روش -5شکل 

BSDمقایسه بین سیستم های -8شکل GNNترکیب اطلاعات به روش -7شکل 

جمع بندی

رایطشمختلف،هایمعیارگرفتننظردرباپیشنهادیسنسوریساختاریکپروژهایندر
مزایایازیکی.شدارائهBSDسیستمبرایشدهتعریفهایاستانداردورانندگیمختلف
وضوحبههاتشخیصقطعیتعدمکاهش8شکلدرکهاستصحتافزایشاطلاعاتترکیب

یشنهادیپساختارکهگرفتنتیجهتوانمیآمدهبدستنتایجبهتوجهبا.استمشاهدهقابل
.داردرامطلوبعملکرداتوباندررانندگیهایمانورتمامیدر

:کاربرد های صنعتی
ستمسیدرمطلوبهدفهاسنسورتعدادحداقلبااستشدهسعیامکانحدتاپروژهایندر

BSDجویشرایطوشهریمحیطدرساختاراینعملکردبررسیازپس.شودآوردهبر
.کرداستفادهخودرانهایخودرویاوامروزیهایخودرودرآنازتوانمیمختلف،
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22: شماره پوستر
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Suggested BSD Mercedes Benz BSD


