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Autonomni vozidla
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BEZ AUTOMATIZACE ASISTENTI RIDICE CASTECNA AUTOMATIZACE PODMINENA AUTOMATIZACE VYSOKA AUTOMATIZACE PLNA AUTOMATIZACE

SIedujete prostiedi. Jste FiQiéem, [ Kdyz si to systém NevyZaduje se, abyste prevzali fizeni
kdyZ jsou zapnuté automatizaéni vyzada, musite prevzit

funkce. kontrolu.

Systém funguje za
o AN Systém pracuje, kdyz je specifikovany jsou spinény  vSech podminek
Systém vas podporuje pfi Fizeni podminky.

Rizeni NEBO Rizeni a rychlost jsou automatizované
rychlost jsou

automatizovane Advanced Driver Assistance Systems = ADAS
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3x Forward Facing Cameras (Wide. Main, Narrow) Forward Looking Side Cameras Rear View Camars | | . : :
4XRADAR  LongrangeUDAR  360° Cameras Audlo  2x Shert-range LIDAR 2% Mi-range LIDAR "

Forward Facing RADAR Rearward Looking Side Cameras 12 Witrasonics around the vehicle

Uber’s Hardware:

Forward Facing Cameras LIDAR Side and Rear Cameras

Volvo's Hardware:

RADAR, front & back Forward Facing Cameras Side Cameras  Ultrasound, front & back  Rear Camera
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Meéreni vozidel na silnici

6
0 Testovani vozidel
0 Osobni automobily
0 Zavodni vozy (formule, rallye)

0 Hasi€ské vozy

0 RT3002G - Inercialni a GPS navigacni systém . -
0 vysoce presna poloha (14 mm), \ e
O rychlost, zrychleni a tihlové rychlosti. o™ h
0 orientace (odklon, naklon, prevraceni), uhel skluzu. ‘K\@: ‘
0 2x CORREVIT® 20sé optické senzory

0 Méreni rychlosti, vzdalenosti a uhlu skluzu

Snimace vysky
Méreni svétlé vysky vozidla
Infraéervené snimace teploty

Snimace zrychleni

a
a
a
0 Méreni teplot (pneumatiky)
ad
0 Rychlost odklonu

a

Tenzometrické snimace
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Jak ziskat dostatek dat pro nau€eni umélé inteligence v automobilech?

Jak testovat vozidla s pokroc€ilymi asistencnimi systémy ridiCe (ADAS) tedy s
autonomnimi prvky?

Jak navrhovat mésta, tak, aby byly kompatibilni s pokro€ilymi asisten¢nimi
systémy ridice (ADAS) vozidel a v budoucnu pro autonomni vozidla?

Toto neni v rozporu se zajmem délat tzv. mésta pro lidi (pési doprava, cyklistika, mikromobilita, MHD)

Nizké prekazky, kuzely, tyCe, zabradli a rGzné dodate¢né montované prvky, stavebni zabrany apod. jsou
vétSinou problematické pro vozidla s ADAS, ale i pro chodce, cyklisty, kolobézkare atd.

Odpovéd’: Simulation City je virtualni svét, kde Waymo (Google), testuje sva autonomni vozidla v ramci
pripravy na pouziti v realném svété. Stejny simulator Ize vyuzit na to, aby se testovali dopravni upravy a
jejich vhodnost z pohledu autonomnich vozidel, chodcu, cyklistt ...



1\ UINY:W (istav automobilniho

STROJNIHO
INZENYRSTVI

http://lautomotiveengineering.online/

TOYOTA miaiiElol

RESEARCH INSTITUTE  "»,7.% 8 . . GUARDSTRIKE
lec 0gies




1\ UINY:W (istav automobilniho
CSAGRINGIEN a dopravniho

CARLA, detekce pruhu a vozidel ALl inzenyrstvi

160 260 30'0 460 5(;0 660 760 100 200 300 400 500 600 700

Detektor pruhd

GPS, GPX

Detektor objektl (znacky, auta)

Odhad pozice a predikce pohybu

objekt

Senzory — radar, lidar, IMU

e Kamery — RGB kamera, Kamera
pro sémantickou segmentaci

e Kamera pro hloubkovou mapu

Bakalarské a diplomové prace
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V modelech realné viastnosti vozidel a pneumatik.
Verifikovano experimenty.
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OpenCRG
OpenDRIVE
Open SCENARIO
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TESTING & ANALYSIS

-0

SCENARIO GENERATION SCENARIO LIBRARY TESTING & ANALYSIS

» cognata
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Cyklisté Chodci Dést’ Snih Spatné svétlo Rilizna vozidla

Rlzné scénare.
Optimalizace:

y . e \Vozidel
‘ 2 e Dopravni
" - - infrastruktury
KFizovatky [ Osinéni Siyncem
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Autonomous car data vs. human data

In 2020, the average autonomous car may process 4,000 gigabytes of data per day,
while the average internet user will process 1.5 gigabytes.

Vehicle

THE COMING FLOOD OF DATA IN SONAR
AUTONOMOUS VECHICLES ~10-100 KB

. K . ' PER SECOND
Vehicle - to - Vehicle RADAR 6PS

Vehicle - to - Pedestrian ~10-100 KB / . > ~50 KB

PER SECOND PER SECOND

Vehicle - to - Network

Vehicle - to - Infrastructure . ,
CAMERAS 4\ LIDAR

~20-40 KB \ | al ~10-70 MB
PER SECOND | PER SECOND

AUTONOMOUS VEHICLES
4000 GB 1 autonomous car = 2,666 internet user

PER DAY... EACH DAY

Praktické zkusenosti STU Bratislava 25 TB denné
+

data z méstskych kamer a dalsSi infrastruktury
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Dynamické fizeni provozu

e Dynamické planovani infrastruktury, uzavirky

e Planovani kapacit dopravy

e Pokrocilé plany a analyzy testl Al
Planovani bezpec¢nostnich rizik

e Bezpecnostni kritické scénare — analyza nehod

e Simulace pfimého pohledu ucastnika dopravy

e Testovani a analyza riznych jizdnich vlastnosti dopravnich prostfedku
Detekce a uéeni senzorti parkovacich a dobijecich mist

e RuUzné typy parkovist, parkovacich domu, nabijecich bodu

e Moznost Iépe anonymizovat data pro prfedpisy o ochrané soukromi

e Idealni prostiedi pro testovani a ovéfovani (parkovaci mista, chodci a dalsi)

Vysoké naklady
e Software
e Vykonny hardware, 5G sité, kamery, snimace, pronajem cloudu
e Kvalifikovana obsluha

Lze, ale budovat postupné. Kdo bude prvni’?



+420 778 790 549

: 'osef.stetjnavutbr.cz
~/ prof. Ing. Josef Stétina, Ph.D.

Vysoké uceni
technicke v Brne
Fakulta strojniho

Inzenyrstvi
Ustav
automobilniho a
dopravniho
Inzenyrstvi



mailto:josef.stetina@vutbr.cz

