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Chytré automobilové systémy — Ul v automobilech

Jaky je rozdil mezi ,,Advanced Driver’s Assistence System” (dale jen ADAS) a ,,Self-driving
Car System*“ (ddle jen SCS)?

DAS je soucasti témér kazdého nyni vyrobeného automobilu. Automobil muizZe byt
vybaven témito vlastnostmi ¢i senzory: Pomoc pfi zméné jizdniho pruhu, detekce slepych
bodu, vystrazna hlaseni z provozu, odstranéni kolizi, upozornéni na odjezd z jizdniho pruhu,
adaptivni tempomat, pomoc pfi parkovani, boéni narazy, adaptivni svétlomety ci elektronicka
kontrola stability.

Historie (zejména ,,self-driving”)

Rok 1925, Houdina Radio Control predstavuje radiem fizeny automobil Chandler
vybaveny pfijimaci, které zachytdvaly radiové impulsy vysilané vozidlem, které ho nasledovalo.
Ptijimaci antény zavedly signdly do ptijimacl ovladajici malé elektromotory, které udavaly
kazdy smér pohybu automobilu.

Na vystavé ,Norman Bel Geddes’s
Futurama“ vroce 1939 byl predstaven
autonomni elektronicky fizeny automobil,
ktery byl pohanén elektromagnetickym polem
vytvoreného kolem obvod( zabudovanych do
povrchu vozovky. Bel Geddes pozdéji zminil
svoji vizi ve své knize Magic Motorways
(1940), Ze by lidé méli byt vyrazeni z procesu
fizeni a tvrdi, Ze se to stane skutecnosti v roce
1960.

Vroce 1945, Ralph Teetor vyvinul
rychlostni tempomat, ktery se pouziva
ve vozidlech jiz od roku 1958.

Béhem 50. let se vykum autonomniho zafizeni soustfedil hlavné na systémy, které by
umoznily silnicim ovliviiovat chovani automobild, a tim eliminovat chyby fidi¢e. V roce 1958
byl pfedstaven pravdépodobné prvni ,self-driving”“ automobil v USA (Chevrolet). V tomto roce
se uskutelCnil experiment na specidlné upravené vozovce s kiizovatkou na okraji mésta Lincoln
v Nebrasce. Dvé vozidla byla vybavena specidlnimi radiovymi pfijimaci RCA (Radio Corporation
of America) a zvukovymi a vizudlnimi vystrainymi zafizenimi, které mohly aktivovat
mechanismus Fizeni, zrychleni ¢i brzdéni. Vozovka byla vybavena sérii specialnich svétel na
okrajich, které uréovaly rychlost vozidel na daném misté a prenasely radiové impulsy, které
vedly automobily. Bylo prokazano, Ze systém funguje dobre.

Béhem 60. let uskutecnila ,,United Kingdom’s Transport and Road Research Laboratory”
interagoval s magnetickymi vodici v povrchu vozovky testovaci drahy. Testovaci viz jel
rychlosti 130 km/h a p¥i rlznych povétrnostnich podminkach nezaznamenali jakykoli odklon
sméru.
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Rozsah vyzkumu se vSak zménil. InZenyfi prechazeli z vyvijeni inteligentnich silni¢nich
systém k navrhovani robotl pro inteligentni automobily. Divody jsou ziejmé: Transformace
stdvajicich silni¢nich siti by znamenalo nepredstavitelné naklady, které by si mohlo dovolit jen
malo vlad. Neuvéfitelny pokrok pocitacové a robotické technologie umoznil vyzkumnym
pracovnikim vytvofit malé pfristroje, které by mohly byt namontovany na béznych sériové
vyrabénych automobilech.

V roce 1977 inZzenyrska kanceldr Tsukuba z Japonska vytvari prvni vozidlo, které sleduje
bilé silnicni znaceni a dosahuje rychlosti az 30 km/h ve vzdalenosti 50 metrd.

V Némecku v roce 1980 Ernst Dickmanns a jeho tym vyvinuli roboticky fidici systém,
ktery byl nainstalovan v driverless automobilu od spolecnosti Mercedes-Benz, a byl testovan
v ulicich mésta (uzavienych pro dal$i automobily). Mercedes respektoval vSechny semafory
adosahl priimérné rychlosti 63 km/h.

Dalsi uspéch Dickmannova tymu byl automobil nazvany VaMP, a je povazovan za jeden
z prvnich dokonalych funkcnich , driverless” automobil(. V roce 1994 VaMP a jeho dvojce
VITA-2 jely autonomné vice nez 1000 kilometrd na dvoupruhé silnici A1 ve Francii. BEhem
testl se VaMP a VITA-2 setkaly se vSemi druhy dopravnich podminek a nékdy dosahly rychlosti
az 130 km/h. Automobily projizdély autonomné v konvoji ¢i oddélené, prejizdély mezi jizdnimi
pruhy a predjizdély ostatni vozidla, aniz by se nékdo dotykal volantu nebo pedald.

Vroce 1996, jako soucdst projektu Prometheus, vytvofil tym na univerzité v Parmé
v Itdlii vedeny profesory Biancem a Albertem Broggi ARGO. Tento systém vyuzival dvé
nizkonakladové cernobilé kamery a stereoskopické algoritmy pro zrak, které umoznily
,pochopit” okoli automobilu. Mirné upravend Lancia Thema vybavend technologii ARGO
dokdzala, Ze je schopna sledovat normalni malované znaceni jizdnich pruhl na
nemodifikovanych silnicich. Vroce 1998 spolupracovnici univerzity demonstrovali sv(j
potencial béhem 1900 kilometr( dlouhé ,Mille Miglia Automatico” na severu ltalie. Vozidlo
jelo s primérnou rychlosti 90 km/h a béhem 94 % jizdy jelo pIné autonomné.

Po roce 2000 zacala americkd vlada financovat rady vojenskych testd. To umoznilo
vyzkumné agenture Pentagonu (DARPA), aby usporadala tfi velké soutéze — Demo |, Demo Il
a Demo Ill. Prvni cena 2 miliony dolarli, druhd cena 1 milion dolar(i a tfeti 500 tisic dolard.
Ceny byly udéleny za pozemni vozidla bez posadky, kterad dokazala prekonat kilometry tézkého
off-road terénu a vyhybat se prekazkam, jako jsou skaly a stromy. Vozidla musela v co
nejkratSim case sledovat uvedenou trasu. V prvnim Demo | ani jedno vozidlo nepfekonalo
prekazky, ale v poslednim Demo Il konaném v roce 2007 zvladlo zavod dokon¢it Sest vozidel.

V roce 2009 zacala spole¢nost Google vyvoj vlastniho ,self-driving” automobilu, ale
drZzela to v pfisném utajeni nékolik let.

VisLab podnikla v roce 2010 nejvice geograficky naro¢nou cestu autonomnim autem
z Parmy do Sanghaje. Cesta méla pfes 16 000 kilometr(, vedla pies 9 statl a trvala 100 dni.
V Rusku, kde auto mélo prvni nehodu (kvili lidské chybé), tym skoro ziskal dalsi rekord: Prvni
autonomni auto, které dostalo pokutu. Tym poznamenal, Ze se vyhnul listku diky rozpacitému
dUstojnikovi, ktery nevédél, jakému jménu listek pfiradit.
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Kde se dnes vyuzivaji bezpilotni vozidla?

Bad Birnbach, Némecko - nejblize

Deutsche Bahn, némecky provozovatel Zelezni¢ni dopravy, si vybral toto bavorské
lazeriské mésto na prvni pokusy s bezpilotni kyvadlovou dopravou (rok 2018). Spolecné
s nékolika spolec¢nostmi pracuji na otevieni 700 metr(i dlouhé AV (autonomous vehicle) linku,
ktera bude propojovat Neuer Marktplatz a 1dzné Rottal Terme.

Wageningen, Nizozemsko

Vlednu 2016 zahdjilo nizozemské univerzitni mésto Wageningen nejspiSe prvni
autonomni vozidla pohybujicich se na verfejnych komunikacich ve smiSené dopravé. Projekt
WEpods se sklada ze dvou vozidel Easymile EZ10, které se pohybuji mezi Zelezni¢ni stanici
mésta a univerzitnim a vyzkumnym arealem Wageningenské univerzity.

Dubaj, Spojené arabské emiraty

Dubaj zahajil ambicidzni cil v oblasti AV, aby do roku 2030 pfevedl 25 % osobnich cest
do AV. Strategie autonomni dopravy ve mésté, kterd byla zahdjena vroce 2016, je
nejkomplexnéjSim pldnem AV na svété a predpovida snizeni pfepravnich naklad( o 44 %,
nehod 0 12 % a usetfeni 396 miliond osobnich hodin.

Pozn. Celd mapa svéta s lokalitami AV viz zdroje.

MozZnd vybava chytrych automobil(l

V této sekci jsem vybrala 5 vice zajimavych rozsifeni, které jsem vice popsala. Na konci najdete
seznam vSech mozZnych rozsireni.

1) Detekce chodcl a odvraceni kolize (Automatizovany systém nouzového brzdéni)

Funguje jako detekce chodcli zkombinovand s brzdnym systémem snizujici riziko kolize.

Vyuzivd kamery, radar a laserové skenovani vozovky okolo vozidla. Kdyz detekuje
chodce, cyklistu ¢i cokoli jiného, systém fidice varuje. Pokud fidi¢ dostate¢né nezareaguje,
systém auto bud' zastavi, nebo u novéjsich systému, automobil objekt objede tak, aby ke kolizi
nedoslo.

2) Detekce ospalosti Fidice

Zjistuje, zda fidi¢ neni rozptylovan ¢i nezacdina byt unaveny az do okamziku, kdy fidi¢ neni
schopen fridit.

vvvvv

oblicej ridi¢e. Data jsou zpracovdavana softwarem pro rozpoznavani obliceje, aby se zjistilo, zda
jsou svaly obli¢eje napnuté nebo uvolnéné a napf. na jaké pozici se nachazi hlava fidice.
Pocita¢ pak urci, zda je ¢lovék unaveny ¢i nikoli. Pokud ano, systém vyda zvukovy alarm a
rozsviti se svétla na palubni desce. Pokud dojde k zavéru, Ze fidi€ jiz neni vzhlru, systém umi
zpomalit vozidlo a bezpeéné ho dovede na stranu silnice, kde zastavi.
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Druhy systém analyzuje jizdni zvyky ¢lovéka (pomoci senzor( napf. na odjezd z jizdniho
pruhu atp.). Poté vytvori ,profil fidice”, ktery porovnava s fizenim v redlném case (opét
pouziva senzory). Vyhodnocuje, zda se napfiklad nezménily vzorce fizeni, ¢as za volantem (zda
je delsi nez je bézné). Pokud chovani fidice neodpovida jeho profilu, systém urci, Ze je néco
Spatné a fidice varuje, aby zastavil.

3) Rozpoznavani dopravnich znacek

Systém analyzuje silnici pomoci kamery umisténé vpredu vozidla. Kamera je pfipojena
k softwaru pro rozpoznavani znaku, ktery pak ¢te a identifikuje zmény danymi prectenymi
znackami. Tato informace se pak prenasi na pristrojovou desku vozidla. Umoznuje napfriklad
vozidlu zobrazit rychlostni limit pfimo uprostfed informacniho clusteru, kde jej mizZete lépe
vidét.

4) Pomoc pfi zamezeni kolize

Zde je poutzit vysoce citlivy snimac pro sledovani vzdalenosti od vozidla pfed nim a jeho
relativni rychlosti. KdyzZ systém detekuje objekt na draze vozidla, ktery by mohl pfedstavovat
nebezpeci kolize, vyzve fidice, aby provedl potfebné manévry, a to tak, Ze poskytne vizudlni a
zvukovou vystrahu. Pokud systém zjisti, Ze fidi¢ nereaguje dostatecné rychle, automobil
automaticky manévr provede sam.

5) Nocni vidéni
Systémy nocniho vidéni existuji ve dvou verzich: aktivni nebo pasivni.

Aktivni systémy nocniho vidéni pouzivaji infratervené svételné zdroje k osvétleni
objektl, které jsou vyrazné dal, nez svétla automobilu mohou dosahnout. Specialni kamery
s infraCervenym zarenim identifikuji a vytvareji obraz nebezpedi (lidi, zvifat, ¢ehokoli) tim, Ze
sbiraji drobné mnoizstvi svétla, véetné spodni Casti spektra infraterveného svétla, které jsou
pro nase oci nepostfehnutelné. Zpracovavaci jednotka zesiluje obraz podezfelého bodu. Tento
snimek se pak prenese na displej v pfistrojové desce.

Pasivni systémy se spoléhaji na tepelné zareni, které je vydavdno z automobil(, zvirat i
lidi. VyuZivaji termografické kamery k detekci tepelného zareni.

V obou pfipadech systém poté upozorni fidiée zvukovymi a vizualnimi pokyny.
S vhodnym zafizenim pro nocni vidéni se odhaduje, Ze mUZete vidét osobu stojici az 180 metrf(
pfed vami, cozZ je témér ¢tyrnasobek vzdalenosti svétlometa.

6) Dale: parkovaci asistent, detekce zadni kolize, brzdny systém pro snizovani kolizi
(zadni/predni), varovani kolize pred vozidlem, tempomat, monitorovani slepého bodu

Zaver

Chytré automobily jsou urcité skvélym oborem pro vyzkumy a vyvoje, jsou velkymi
pomocniky milionim fidi¢d, ale nezpUsobi autonomni vozidla ¢asem obrovskou vinu
nezaméstnanych lidi, ktefi budou propusténi z transportnich spolec¢nosti? Nynéjsi zakony
zatim stdle zakazuji pfitomnost autonomnich vozidel na vefejnych komunikacich bez
pritomnosti ,fidi¢e”. Bohuzel, ¢i bohudik?
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Zdroje:

Mapa svéta AV: https://avsincities.bloomberg.org/
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