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Vetiletek osztalyozasa magyar nyelven
KERKOVITS Krisztian

DOI: 10.30921/GK.75.2023.4.1

Hazay klasszikus miive a mai napig meghataroz6 a magyar vetiilettani terminologidban. Az
azota eltelt idében a régi fogalmak szabatos jelentése egyrészt megkopott, masrészt az uj tudo-
manyos eredmények (kiilondsen Lapaine észrevételei) okan sziikséges néhany fogalom kismér-
tékli megvaltoztatasa, tjak alkotasa. A cikk a foldméro és térképész szakos hallgatok szamara
irt egyetemi jegyzetek alapjan vizsgalja a nevezéktan aktudlis allapotat, és ravilagit azokra az
ellentmondasokra, amelyek megkdvetelik a nevezéktan vagy a mogottes definiciok valtoztata-
sat. A cikk a meglévd névhasznalat lehetd legesekélyebb megvaltoztatasara torekszik, egy-
szerre ligyelve a magyar sajatossagok megtartasara és a hasonld hangzasu nemzetkozi szaksza-
vakkal torténd harmonizalésra.

Hungarian terminology for the classification of map projections
Krisztian KERKOVITS

The classical book of Hazay is still fundamental in the Hungarian terminology of map projecti-
ons. In the meantime, the precise meaning of the old terms has faded and new scientific results
(especially the observations of Lapaine) have made it necessary to slightly change some of the
terms and to create new ones. This article examines the current state of nomenclature based on
undergraduate lecture notes written for students of surveying and cartography, and highlights
the contradictions that require changes in terminology or in the underlying definitions. The
paper aims to change existing nomenclature as little as possible, taking care to preserve Hun-
garian specificities and harmonize with similar terms found in international literature at the
same time.

Kulcsszavak: vetiilettan, osztalyozas, nevezéktan

Keywords: map projections, classification, terminology

Dr. Kerkovits Krisztian
egyetemi adjunktus

ELTE IK Térképtudomanyi és Geoinformatikai Intézet
kerkovits@map.elte.hu

Jarmiifedélzeti kamerak helymeghatarozasa Kalman-sziréssel
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Cikkiinkben a dinamikus rendszerek ¢s a Kalméan-sziirés 0sszefiiggését ismertetjiik. A dinami-
kus rendszerek olyan rendszerek, amelyek id6ben valtoznak, és elére meghatarozott szabalyok
szerint miikddnek. A Kalman-sziirés egy linearis négyzetes becslé eljaras, amely a dinamikus



rendszerek modellezésére és a rendszerjellemzok becslésére hasznalatos. A Kalman-sziirés két
6 szakaszbol all: a becslésbol €s a frissitésbol. A becslés soran kiszamitjuk a rendszert jellemzd
allapotvektort és annak kovarianciamatrixat. A frissités sordn pedig 0j méréseket haszndlunk a
rendszerjellemzOk korrigalasahoz és a kovarianciamatrix kiszdmitasdhoz. A Kalman-sziirést
zetadatainak meghatdrozasa jarmiinavigacios célra. Konkrét gyakorlati megvaldsitasként be-
mutatjuk egy autd szélvéddje mogott elhelyezett kamera, inercidlis mérdegység (IMU) és
GNSS-vevd adatainak feldolgozdsat Kalman-sziirés segitségével, Matlab kornyezetben. A
megvaldsitas soran a forgatdsi adatok reprezentalasara kvaternidkat hasznaltunk. A Kalman-
szlirés utan kapott hely- és helyzetadatokkal a térképi tartalmat/adatokat a jarmifedélzeti ka-
mera képével egyiitt tudtuk megjeleniteni. A valds idejii megvaldsitas a jarmiinavigacio teriile-
tén mutat elérelépést.

Determination of the vehicle onboard camera’s position with Kalman filter-
ing
Viktor Gy6z6 HORVATH — Arpad BARSI

In this article we describe the relationship between dynamic systems and Kalman filtering. Dy-
namical systems are systems that change in time and operate according to predefined rules.
Kalman filtering is a linear quadratic estimator used to model dynamic systems and estimate
system properties. Kalman filtering consists of two main stages: estimation and updating. Dur-
ing the estimation, the state vector and its covariance matrix are calculated. In the update, new
measurements are used to correct the system characteristics and to calculate the covariance
matrix. Kalman filtering can also be used to fuse data from different sensors. An example is the
determination of camera position and location data for vehicle navigation. As a concrete prac-
tical implementation, we present the processing of data from a car-mounted camera, inertial
measurement unit (IMU) and GNSS receiver using Kalman filtering in Matlab environment. In
the implementation, quaternions were used to represent the rotation data. With the position and
orientation data obtained after Kalman filtering, it was feasible to display the map data together
with an image from a vehicle on-board camera. The real-time implementation shows progress
in the field of vehicle navigation.
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