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Smart City es Urban computing

» Varosi erzekelés es adatgydijtes
» Energiafogyasztas es titoktartas
» Lazan kontrollalt és nem egyenletes eloszlasu szenzorok
» Nemstrukturalt, implicit és zajos adatok
» Heterogen adatok feldolgozasa
» Tobbszoros megerositéses tanulas
» Hatékony és hatasos tanulo algoritmusok
» Vizualizacio
» Hibrid rendszerek: a valos és a virtualis vilag keveredeése

» Kulcsszavak: smart city, urban computing, urban informatics, big
data, human mobility, city dynamics, urban sensing, knowledge
fusion, computing with heterogeneous data, trajectories




Varosi adatforrasok

Foldrajzi adatok

Kozlekedési adatok

Mobiltelefon jelek

Elektronikus kartya és jegyrendszerek
Kornyezeti megfigyelések (monitorallomasok)
Kozossegi halok

Gazdasagi adatok

Energia

Egeszsegligy
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Okos autok Okos varosokban

1. 2050-re varhatoan a Fold lakossaganak 70%-a varosokban
fog élni’

» Uj kihivasok a varosi infrastruktiranak

» Okos varos alkalmazasok
2. Okos autok E) onvezetd autok
3. Hogyan segitheti a varos ezen autok kozlekedeését?
4. Avarosnak minden informacio a rendelkezésére all

» Kepesseg relevans adatokat gyljtéesere

'"World Urbanization Prospects. The 2007 Revision, United Nations, 2007.
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Robotauto Vilagbajnoksag - OOCWC

» Szimulacio
» Utvonal tervezése

» Verseny:
» Forgalomelemzo és utvonaltervezo algoritmusok (kutatas)
» Prototipus-fejlesztés (agile software process)

» Programozasi verseny (UDProg kurzusok)

» Adatgyljtés




Results
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HSA: (Human controlled Sensor Annotations)
Kézi adatgydijtes
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Az OOCWC platform felépitese £
-
o
» Robocar City Emulator: szimulacio : »
» The competition Ir?.lqbocar City
» Results: a verseny vagy egy elemzes g ASA
eredmeényei >
§

» Monitors: megjelenites

.
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Adatgyujtes

» Tomegeérzekeles (Crowd sensing)
» Kézi (HSA)
» Automatikus (ASA)

» Robocar City Cloud

» Itt fogjuk tarolni az emulator bemenetekent szolgalo
adatokat

» Open for public




Real-time Traffic Analyzer

» Embedded Linux System
» Digilent Zybo

» ARM processzor
» Kamera, GPS, GSM

» Szoftver a hardveren (ARM processzor)

» Kepi informaciok elemzése (Haar-cascade klasszifikacio alapu
objektumfelismeres)

» GPS adatok ertelmezése
» Utcanév és intenzitasérték kiildése GSM halozaton




Camera Module
(ov7670_top_0)

}

Processor System Reset

GSM Module

AXI
Interconnect 0

ZYNQ Processing AXI

System

t

Interconnect 1

Real-Time Traffic Analyzer







Adatgyujtes

» Tobb adatforras
» Pl. Google Maps, DKV
» Sajat adatok validalasara

» Adatok sulyozott ,,kombinaciojabol” egy pontosabb
forgalmi helyzet

» A sulyokat paraméter halmazkent tekintjik es szimulalt
hitéssel finomitjuk

» Kezdetben a kézi mérést fogadjuk el ground truth-kent



Crowd-sourced Traffic Simulator

» ARTTA altal eloallitott adatok
» Szoveges file: utca neve + forgalmi intenzitas: (s;,v;), i = 1,...,N
» Utca (s;) az OSM grafban
» Intenzitas (v;) az s; utcan: gepjarmuivek szama/ora
» OSM csucsok szama (n;) az s; utcan
» sJa j-edik OSM node az s, utcan (j=1,..., n,)

» Igy a térképre az alabbiak szerint keriilnek fel a jarmiivek:

Uj

> peq Tk

» Ezen kezdeti eloszlasbol a Nagel-Schreckenberg modellhez
hasonloan lépiink tovabb

P(sj) =

1




Crowd-sourced Traffic Simulator
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Crowd-sourced Traffic Simulator

» Hogyan valtozik a szimulacio soran az eloszlas?

2300 250
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1000 100
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(a) At the beginning of the simulation the number of roads is 78. (b) After a minute the number of roads i1s 1085.



Crowd-sourced Traffic Simulator

» Hogyan valtozik a szimulacio soran az eloszlas?
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(c) After the ten-minute simulation the number of roads 1s 1725.

Cél: eloszlastarto szimulacio



Szimulacios kovetelmeények

» Szimulacios platform: egy iranyitott graf, melyben vannak
egy es ketiranyu éelek, melyek nem megszakitottak

» Szimulalt mennyiségek: gépjarmu darabszamok, melyeket
rendelhetiink az élekhez, de a csucsokhoz is

» Nincs teleportacio: a gepjarmivek csak az élek mentén
kozlekedhetnek

» A gepjarmuivek nem valnak kette es nem egyesiilnek

» A gépjarmlvek elhagyhatjak a varost (uton vagy
leparkolnak)

» Uj gépjarmiivek érkezhetnek a varoson kiviilrél vagy a
garazsokbol, parkolokbol



Taxi (1998, rendezte Gérard Pires)


http://www.imdb.com/title/tt0152930/

Bernoulli elagazo folyamat bevandorlassal
grafokon

» Sztochasztikus folyamat egy d csucsszamu iranyitott grafon

» Xi: agépjarmivek szama a k-adik pillanatban az (-edik csucsban

» Sztochasztikus rekurzio:
d Xk-1,i

X1 = Z Z Skijl T €kl

i=1 j=1

» &ij, Bernoulli eloszlasu v.v., azaz pontosan akkor 1, ha a k-71-edik pillanatban
az i-edik csucsban lévo j-edik gépjarmi az [-edik csucsba megy tovabb
feltéve, hogy van ut (él) i-bol [-be. Megjegyezziik, hogy i=[ esetén a gépjarmu
nem tudott tovabb menni. Legyen ¢;; := P(§;;; = 1). Ekkor @ := (¢;,) egy
dxd-es szubsztochasztikus matrix

» &, a k-adik pillanatban ujonnan megjelen6 gépjarmivek szama az (-edik
csucsban. Legyen A := (E¢; 4, ..., E€; 4)", a bearamlasi intenzitas



Stacionarius eloszlas

» Ha a bevandorlas fuiggetlen Poisson eloszlast kovet, azaz a generator
fuggvény H(s) = exp(AT (s — 1)), akkor a stacionarius eloszlas is
fuggetlen Poisson azzal a u paraméterrel, amely kielégiti:

u=odu+ A1

» Mivel a stacionarius eloszlas koordinatainak (csucsok) fuggetlensége
nem ésszeru, ezért érdemes az alabbi bevandorlast valasztani

H(s) = exp (A7(s — 1) + 1 (s - )TA(s — 1))
ahol A egy szimmetrikus matrix a diagonalisaban 0-val (a kétiranyu
utak interakcioja)

» Ekkor a stacionarius eloszlas is ilyen alaku (u, ¥) paraméterekkel:
n=ou+ 21

Y= d¥WpT + A



Szimulacio Debrecen OSM terkepen

OpenStreettdap osm file
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Szimulacio Debrecen OSM térkepen
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Debrecen ovaros: OSM graf jellemzése

> OSM graf:
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Debrecen ovaros OSM graf jellemzése
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Az okosabb Debrecenert

» HTML, XML kurzus (gyakorlat) a PTI BSc szakon: 160
hallgato/ev

» Az oktatasban fontos az életbol szarmazo gyakorlati
alkalmazasok bemutatasa

» Az OSM terképek, ezen belil kiilonosen Debrecen illetve

o 7/ o 7/

alkalmazasok kozil, melyet a hallgatok pozitivan fogadtak

» A ,Még okosabb lesz Debrecen a térkepen”
projektjavaslatunkat mar a varosi illetékeseknek is
vazoltuk



Debrecen ma

-

Terulet 310 km*2 525 km*2 461km”2
Szerkesztok 6521 1989 187
OSM XML 1.8 GB 580 MB 18 MB

Adatok forrasa: OSM Metro Extract
https://mapzen.com/data/metro-extracts



https://mapzen.com/data/metro-extracts

Copyright & 2011-2015 altogetherost.com & Pascal Neis (neis-one.org) - Oh U Want More? See ResultMaps-Overview

OSMStE!';b_/*/ Information about: Members Nodes Ways Relations Countries Changesets Date: 4 11 2015
Country: Hungary <,‘3‘ Back to country overview
Report run at Nov, 04th 2015 1:03 am CET No. of daily active members
5 of the free ap I:%c?gnsrreeu'.-fa,c.org 35
Yesterday's number of active members 26 30
Yesterday's number of created nodes 7131
= -

Yesterday's number of modified nodes 705

20
Yesterday's number of deleted nodes 230

15

01.Nov 02.Nov 03.Nov

No. of nodes that are dally created'modified/deleted
8000

6000

4= 4000 =»

2000

3 SN

28.0ct 29.0ct 30.0ct 31.0ct 01.Nov 02 Nov 03.Nov

Nodes Nodes Nodes
L Created Modified L Deleted

A képek a és a
cimekrol elérhet6 lapokrol késziiltek, amelyekre az OpenStreetMap Hungary
csoportban hivtak fel a figyelmiinket.


http://resultmaps.neis-one.org/
http://www.itoworld.com/map/179
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