Excellence of the partners

Academie and research centres as well as industry
players (=core partners), start-up supportl .

slructures are recognized as institutions of —_—
innovation and excellence in fields along the value
chain; this can be supported by credible evidence

UTIA AV CR, v.v.i.

UTIA je vefejna vyzkumna instituce neuniverzitniho typu, ztizena Akademii véd
Ceskeé republiky. UTIA provadi zakladni a aplikovany vyzkum na poli informatiky,
zpracovani signalll a obrazu, rozpoznavani obrazu, teorie systémil a teorie fizeni.

» Vyuka a vzd€lavani studenti

» PhD studium and postdoktorské pobyty

> Ucast v narodnich a mezinarodnich
R&D s fadou partnerii z RIS zemi

» Bilateralni spoluprace na SKODA-
UTIA R&D projektech




Ovéreni projektu vyzkumu v laboratornich podminkach
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Vozidloveé testy na polygonu

Integrace méricich jednotek do testovaciho vozidla




Studie ¢ernych skrinek dokazuje snizeni po¢tu nehod

nehody naklady

Projekt-SAMOVAR mam = - 28 % -40 %
WKD Security- bezp.sluzba == -30 % -

Viderniska policie = -18% -40 %
Suedbaden Bus Co. — -18 % -59 %
Taxi sluzba Hatscher — - 66 % -

Berlinska policie o -20 % -25%
Pohraniéni policie e -9% -34 %
Rotterdamska policie p— - -25%
Londynska met. policie gm| -25% -




ACC skupina rozSirenych map a dynamické predpoklady

ACC s dynamickym
pfizpUsobenim zaloZenym
na parametrech vozovky:

- kfivost

_ dalnice Prizpisobeni zrychleni vozidla v dané
.| - méstskélmimo méstske

_ exity situaci:
-atd.

- druh silnice(dalnice, bézna silnice,

exit,...)

- Clenitost (mnoZstvi zatacek ve

sméru pred nami)

&
2
vysoce dynamicke predpoklady

» stiedné dynamickeé predpoklady
_ nizko dynamické pfedpoklady



Pfi jizdé s/bez adaptivniho tempomatu ACC




TESTOVANI SYSTEMU ACC

Cilem ulohy bylo ovérit rizeni vozidla se
systémem Adaptive Cruice Control a bez
néj s ohledem na komfort ovladani
aké&nich prvkld v redlnych podminkach.

Jako srovnavaci kritérium byla zvolena
Cetnost aktivace brzdového a plynového
pedalu.

. e i L %
Pod Vodarenskou véziQ




TESTOVANI SYSTEMU ACC

zakladnim rozdilem, ktery z grafu
vyplyva, je pomér procentualniho
vyjadreni Cetnosti ovladani plynového
pedalu béhem jizdy.

e P¥ijizdé s ACC (LOG029A) byla
Cetnost ovladani plynu 15,4 %.

Pri jizdé bez ACC (LOG0O07A) po
téze trase byla Cetnost ovladani
plynu 46,97 %.

ﬂ ﬂ Rozdil je dan tim, ze system ACC

o G e e e G o W e e e e = ovlada plyn bez zasahu Fidie s

ACC, zaznam pedal _ cilem udrzovat nastavenou
konstantni rychlost.




TESTOVANI SYSTEMU ACC

PLYN / BRZDA aktivita . @ aktivita max.
Typicky priibéh pro jizdu po dalnici s ACC plyn ply brzda hodnota
n tlaku
v brzd.
soustavé
4,9 5,0 % 20,7 bar | 0,9 bar
%

——PLYN ——BRZDA

e Tabulka znazornuje prehled
prumé&rnych hodnot sledovanych
parametrud pfi jizdé s aktivovanym

——systémem ACC




Dynamické oznac¢ovani polohy — metoda ,,On-the-fly“

Mapa Representace éasti na strané
koderu objektu - nové spojeni.

[]

Pouzije se jedna \ Oznaci se

z moznych cest k objektu.  odpovidajici si Casti

N

Posle se jako jako sled soufhdnic  dekoderu

\

Mapa




LDM - Lokalni dynamicka mapa

Napfiklad v projektu SAFESPOT je LDM vyuzivana jako
mapovy nastroj k organizovani informace ziskané
prostfednictvim komunikace mezi infrastrukturou a
vozidlem.

o LDM je jednou z funkci kooperativniho
systému infrastruktura-vozidlo a vozidlo-

VOZi d IO . Komunikatni /j"l: )
uzly \ | S
« LDM mapuje informace ziskané pomoci Dutasnt _

1 T informace \
komunlkace mezi |'nfralstrukt.urou. a TTINE  A: .
vozidlem a komunikaci mezi vozidly. LDM  Souet / / — (e )
. v s ra . . v ’ | ‘:Ja]o:-.
je pouzivana k predikci trasy a urceni Bt D s u

M4 T4 dodavatele i [ [ ]
polohy prekazky. . S D= :

. Fig. 241 LE I struktura i

1) Predmét navrhu normy

11



VYVOJ ADAPTIVNIHO INTERAKTIVNIHO SYSTEMU PRO _
ZVYSENI BEZPECNOSTI OSADKY VOZIDEL A JEHO VYUZITI PRO
HODNOCENI POVRCHOVYCH VLASTNOSTI VOZOVEK

Analyza odrazu radarovych vin od povrchu komunikace
Odhad koeficientu tfeni z pficného pohybu vozidla
Odhad za pomoci modelu vozidla

Méreni koeficientu tfeni za pomoci pfidavného koleCka

Méreni odrazivosti povrchu na zakladé kameroveho
zaznamu




ODHAD POVRCHOVYCH VLASTNOSTI POVRCHU VOZOVKY Z
JIZDNICH DAT

(STATICKA ANALYZA MERENI IRl — MLADA BOLESLAV)

Graf 2: Prabéh IRl vzhledem k poloze vozidla, odboéovaci usek dalnice

? B .
IRl 1pravy | - : : : 9
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IRI 2pravy | : :
o IRI2levy | 5
5P IRl sti. .
T4 Hodnoty zaznamenané na sinici 2. tFidy
-E (odchylka mezi levym a pravym kolém vzrostla)
3

2
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1,2
08 — : R R
: _ : ; Pasmo nejéastéjSich hodnot IR, silnice I. tridy
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ROZSIRENE ASISTENCNI SYSTEMY PRO ZVYSENI
AKTIVNI BEZPECNOSTI OSADKY VOZIDLA

Zakladni koncept

NacCasovani aktivace asistencniho systému by mélo odpovidat stavu, kdy ridiC se
jiz nemuze srazce vyhnout nebo kdy pravdépodobnost kolize je vyhodnocena jako
prilis vysoka. V ostatnich pripadech s ohledem na moznost ovlivhéni manévru
ridiCe, by zasah systému do fizeni nemel byt aktivovan.

Posouzeni pfipadu, kdy aktivace systému neni smysluplna
Zasah do zamysleného manévru fidiCe
=> nepripustné zasahovani systému
=> zabranéni vyhybacimu manévru fidiCe

Odhadovany stav (priklad)

Pokud predmétné vozidlo predjizdi v pfedu jedouci vozidlo zménou jizdniho pruhu
a pfi tom nema dostateCnou rychlost, aktivuje se zpomalujici brzdéni a pfedmétné
vozidlo nemulze v pfedu se nachazejici vozidlo predjet.

In
e




Vyhybaci manevry ridice
1) Brzdéni 1) Brzdéni ke snizeni rychlosti

2) Rizeni --{{ e @ ..... _

=~ = =—p 2) NatoCeni do jiného smeru

Doporucené inicializaCni oblasti

Zasah do manévru fidiCe je mozny

Zasah do manévru ridiCe by mél byt ignorovan

Limit pro odvraceni nehody Limit pro odvraceni

» R

Q brzdénim nehody rizenim

Q Zpomaleni = max. konstantqi TTC=konstantni —

"—‘8 Technicka

g / smeérnice, Jap.

0.6s
(zakladni systém)

Musi

Inicializacni oblast systému

»
»

Relativni rychlost



ERBA (Extended Range Backing Aid System)

ERBA systémy jsou zamysleny jako doplnék vnitfnich a vnéjSich zpétnych zrcatek, ne vsak k
eliminaci potreby téchto zrcatek.

Minimalnim pozZzadavkem na tento systém, je podpora jizdnich ukonu pfi pfimém couvani.
Sledovana oblast definovana pfisluSnou mezinarodni normou se primarné vztahuje k uzitému
pfipadu znazornénému na nasledujicim obrazku. ERBA systémy jsou schopny pfizpUsobit uhel
natoCeni kol za ucelem lepSi detekce prekazky na draze vozidla pfi prujezdu zatackou.

Detekénl vzdélenost

i
1.0m Eni
0% ‘detekc:.nl
vzdalencsti
LT IHEE N INN] *
SIne HHHH 0.25m
HH Bedye .
B (oboustranne)
O F B0%. Eifky
Aaan B tar narazniku o
g 10% Eifky nérsaniku
do 0.25m za &ifkou
Bedge HH i narazniku
B=ide FHEOHAEHAAAEAE AT

i 1.0t [oboustranng)

0% {min) Oblast detekie (Bhean

0% (min} Ohlast detekce (Bedge, Brarl
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=
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10% (msx) Ohlast detekee (Bog)

Sledovana oblast



Varovné systémy podpory sledovani boCnich prekazek
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Prostorové vymezeni varovnych oblasti

Linie A — je umisténa soubézné se zadni hranou
pfedmétného vozidla ve vzdalenosti 30 m za vozidlem

Linie B — je umisténa soubézné se zadni hranou
pfedmétného vozidla ve vzdalenosti 3 m za vozidlem

Linie C — je umisténa soubézné s pfedni hranou
predmétného vozidla a umisténa v 95% strfedu elipsy oCi
(rozptyl polohy mist o€i populace fidicu)

Linie D — vznikne protazenim predni hrany pfedmétného
vozidla po obou stranach

Linie E — je umisténa soubézné se stredovou linii
predmétného vozidla na levé nejvzdalenéjsi hrané
karosérie predmeétného vozidla vyjma postrannich
zpétnych zrcatek

Linie F — je umisténa soubézné se stfedovou linii
pfedmétného vozidla ve vzdalenosti 0,5 m vlevo od
nejvzdalengjSi levé hrany karosérie predmeétného vozidla

Linie G — je umisténa soubézné se stfedovou linii
pfredmétného vozidla ve vzdalenosti 3,0 m vlevo od
nejvzdalenéjSi levé hrany karosérie predmétného vozidla



Systém nocniho vidéni s funkci detekce chodcu

Systém nocniho vidéni usnadnuje rozpoznani obtizné viditelného chodce, prekazky a
stav vozovky pred vozidlem v prubéhu fizeni za snizené viditelnosti. Svétlo z
dalkovych svétel je filtrovano a pred vozidlo je promitano pouze kratkodosahové
infraCervené svétlo. Obrazy zachycené kratkodosahovou kamerou jsou poté
zobrazeny na LCD monitoru. Jakmile je chodec detekovan ve vzdalenosti 40 az 100
metrd pfed vozidlem, je obraz chodce na monitoru vyrazné oznacen Zlutou barvou.

Ilustrace dosahu no¢niho vidéni

|:| o=3d |'| [n} |:| az2oy |'-_l FI (n] |:| FI n} r!II'

Dosah detekce chodod




Senzory pro monitorovani chovani ridice

Optické kamerové senzory pro sledovani pohybu oc€i a hlavy fidi€e, napf. pokud systém
vyhodnoti, ze se fidiC delSi dobu nepodival do zpétného zrcatka, zaCne v zrcatku blikat
LED dioda.

Senzory na volantu, fadici pace, podpérkach a pedalech umoznujici identifikovat polohu
rukou, pazi a nohou fidi¢e

Senzory sledujici obsazeni sedadel a hlukoméry zjistujici hlasitost konverzace pasazérq,
senzory monitorujici koncentraci CO v kabiné vozidla. Zminény systém je napfiklad
zabudovan v experimentalnim vozidle Chrysler 300 M IT-Edition

AU

— AU2

Feature ; AU4
S — R

Selection :
(Adaboost) | Classifier

(SVM) \ .
AU 46

Automatic Face &

v Gabor wavelet
Eye Detection
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Monitorovani zraku - duhovka oka

Automatické biometrické systémy pro rozpoznavani duhovky lidského oka jsou relativné
noveé vyvinuté. Prvni patent je datovan k roku 1994 a vyvinul ho americky Urad pro
jadernou bezpecnost. Duhovka je sval uvnitf oka, ktery reguluje velikost CoCky (tedy
zaostrfeni oka) na zakladé intenzity svétla dopadajiciho na oko. Jedna se o barevnou Cast
oka, jejiz zabarveni odpovida mnozstvi meletoninového pigmentu uvnitf svaloviny. ACkoliv
je zabarveni i struktura duhovky geneticky zavisla, jeji vzorkovani neni. Duhovka se vyviji
béhem prenatalniho rdstu plodu a jeji vzorkovani je nahodné, tudiz jedinecné pro kazdého
Clovéka i dvojcCata, dokonce i jeden Clovék ma kazdou duhovku jinou, coz Cini tyto systémy
nejpresnéjSimi ze vSech.

aﬂui’l iy TepdliEr Sl

plgmanto) g
opdanmi cibieer
clidgmi obiast

DimEtoh s, obkrud

Duhovka, jeji popis a snimac biometrickych dat ocni duhovky



Topologicka Clenéni PK - priklady

Kawazu-Nanadaru smycCkovy most v Japonsku je pfikladem jak
realizovat most mezi dvéma strmymi ubocCimi. Tato dvojita spirala
umoznuje prekonat vozidlim pfevySeni 45 metru.




V 4

Prezentacni ulohy

« Skoda eRAPID demontrator

L e

" eRAPID *

* ACCsystem



Dékuji za pozornost !
Jifi Plihal

Plihal@utia.cas.cz



