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ABSTRAKT, KLICOVA SLOVA -

ABSTRAKT

Tato bakalafska prace popisuje funkce pokrocilych asistencnich systémut fidice. Tyto
systémy slouzi ke zvyseni bezpecnosti vSech ucastnikl silni¢niho provozu. Prace se vénuje
rozdéleni asistencnich systémi, popisu snimacu, které tyto systémy vyuzivaji, ale hlavni ¢ast
prace se zabyva popisem jednotlivych asistencnich systémi. V zavéru této prace je také
zahrnuti asistencnich systéma v legislativé a kratky pohled do budoucnosti téchto
technologii.

KLICOVA SLOVA

asistencni systémy fidice, aktivni bezpecnost

ABSTRACT

This Bachelor’s thesis describes functions of advanced driver assistance systems. These
systems are used to increase safety of road users. The thesis deals with distribution of
assistance systems, description of sensors that are used by these systems, but the main part
describes the assistance systems itself. In the conclusion part of this thesis is the inclusion of
driver assistance systems in the legislation and a brief look into the future of these
technologies.

KEYWORDS
driver assistance systems, active safety
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uvoD -

Asistencni systémy fidice jsou dnes jiz neodmyslitelnou soucasti vSech nové¢jsich automobild.
I kdyz si to mnozi z nés ani neuvédomuyji, asistencni systémy v automobilech ndm jizdu velmi
ale také pro ostatni ucastniky silni¢niho provozu. Toto téma jsem si zvolil, protoze si myslim,
ze tento obor ma velky potencial a bude se v blizké budoucnosti velmi rychle rozvijet. Uz
V dnesni dobé nam sice pii jizdé pomahd mnoho systémd, ale moznosti jak udélat jizdu
reagovat rychleji nez Clovek, takze k velkému poctu nehod, za které mize pravé reakéni doba
fidice, by viitbec nemuselo dojit.

V této praci se budu vénovat aktivni bezpecnosti motorovych vozidel, zdkladnimu déleni
asistencnich systému, zahrnuti asistencnich systému v legislativé, odhadu vyvoje asistencnich
systémi v budoucnosti, ale nejvétsi cast prace bych chtél vénovat samotnému detailnimu
popisu jednotlivych asisten¢nich systémd.

Mym cilem je, aby i laik, ktery si tuto praci precte, porozumél fungovani jednotlivych
systémi a ud¢lal si predstavu o tom, co vSechno jeho automobil mize skryvat.
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1 AKTIVNIi BEZPECNOST MOTOROVYCH VOZIDEL

Bezpecnost motorovych vozidel se d4 rozdélit na bezpecnost aktivni a pasivni. Hlavni rozdil
mezi bezpeCnosti aktivni a pasivni je vtom, ze aktivni bezpecnost se snazi nehoddm
predchazet, zatimco pasivni bezpeCnost se snazi nasledky nehody, kdyz uz kni dojde,
o nejvice zmirnit. Aktivni bezpecnost se dale déli do ¢ty hlavnich kategorii:

Jizdni bezpecnost: zabyva se zmenSovanim jizdnich nedostatkli automobilu. Do této
kategorie patii: vykon akcelerace, brzdné vlastnosti, smérova stabilita, odpruzeni,
aerodynamicka stabilita.

Hlavnim cilem tohoto oboru je, aby automobil vzdy co nejlépe reagoval na povely od
fidi¢e. To znamena, aby napf. pii pfedjizdécim manévru vyvinul co nejvétsi zrychlent,
nebo naopak pfi potiebé rychle brzdit byla brzdnd draha co nejkratsi. Zde muze byt
jako ptiklad uveden systém ABS, ktery praveé zkracuje brzdnou drahu.

Kondi¢ni bezpecnost: zabyva se zlepSovanim jizdniho pohodli fidice. Do této
kategorie patii: mikroklima, vnitini hluk, sedéni, stimulace psychické pohody. Je tedy
dialezité, aby se fidi¢i dobie sedélo, nebylo mu moc velké teplo, nebo zima,
a Vv neposledni fad¢€ aby bylo auto dobte odhlu¢néno.

Hlavnim smyslem kondi¢ni bezpecnosti je, aby se fidi¢ citil v automobilu pohodln¢ a
co nejmén¢ véci ho rozptylovalo od soustfedéni se na fizeni.

Pozorovaci bezpecnost: zabyva se zlepSovanim vyhledu z vozidla do vSech sméri
a osvétlenim. Neni dulezité pouze dobie vidét, ale také byt dobfe vidén (pasivni
viditelnost). To znamend, ze by auto mélo mit kvalitni svétlomety, ale také dobie
viditelnd obrysova svétla.

Do této kategorie patfi: vyhled z vozidla, osvétleni vozovky, pasivni viditelnost.
Ovladaci bezpecnost: zabyva se zlepSovanim pohodli ovladani vozidla pfi jizdé.
Je dulezité, aby fidi¢ na vSechny ovladaci prvky pohodIné dosdhnul a neztracel pfitom
pozornost, jinak by mohl ohrozit nejen sebe, ale i ostatni ucastniky silni¢niho provozu.
Stejné tak je dilezité, aby se samotné vozidlo dobfe ovladalo (napft. posilovac fizeni).
Do této kategorie patii: umisténi ovladact, ovladaci sily, odpoutani pozornosti,
zajisténi dvefti, zvukova signalizace.

Ve vSech kategoriich hraji asisten¢ni systémy vyznamnou roli a snazi se o celkové zlepSeni
bezpetné jizdy. [1]
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2 ZAKLADNIi DELENi ASISTENCNICH SYSTEMU RIDICE

Asistencni systémy se daji rozdélit podle riznych kritérii, avSak zakladni rozd€leni je na:

e Asistencni systémy podporujici vozidlo
e Asistencni systémy podporujici fidice

Hlavni rozdil mezi témito kategoriemi je V jejich pusobeni. Systémy podporujici vozidlo
funguji v pozadi tak, Ze fidi¢ jejich funkci skoro nepozna. Typicky piiklad je systém ABS.
Na druhou stranu systémy podporujici fidi¢e do fizeni bez vyzvani nijak nezasahuji a mohou
byt kdykoli zapnuty, nebo vypnuty. Byvaji spiSe informativniho charakteru (napt. Head-Up
Display), ale také mohou vozidlo samy fidit (napt. parkovaci asistent). Témto kategoriim
se budu podrobnéji vénovat pozdéji.

Dale lze asistencni systémy rozd¢lit do tii kategorii podle zptisobu zasahu do fizeni vozidla:

e Stabilizace
e Rizeni
e Navigace

Systémy, které spadaji do kategorie stabilizace, maji za kol zabranovat smyku. Sem patii
napt. stabilizacni syst¢émy ABS a ESP. Do kategorie fizeni patfi systémy, které pomahaji
fidi¢i zvladat rutinni zélezitosti, jako napt. jizdu po dalnici. Sem se fadi napt. adaptivni
tempomaty. Systémy navigani, jak uz sam ndzev napovidd, maji za ukol fidi¢e bezpecné a
spolehlivé dovést do zvoleného cile. Nekteré systémy jsou vSak pouze informativniho
charakteru a tyto informace nemuseji vzdy souviset pifimo s navigaci, takze se nedaji zatadit
do zadné z kategorii.

Dalsi rozdé€leni asistencnich systémtl je podle stupné automatizace:

Informujici systémy

Servosystémy

Automaticky intervenujici systémy
Automaticky jednajici systémy

Asistenéni systémy také mohou byt rozdéleny podle informaci, se kterymi pracuji. Nékteré
systémy se zabyvaji sledovanim situace kolem vozidla a pfipadné i1 zdsahem do fizeni. Mezi
tyto systémy se fadi naptiklad adaptivni tempomat, nebo parkovaci asistent. Jiné systémy mayji
naopak za kol sledovat stav fidiCe, pfipadné ho lehkymi vibracemi nebo akustickymi signély
»probudit®. Asistencni systémy tedy lze na zakladé¢ prostiedi, se kterym interaguji, rozd¢€lit na:

[1]

Systémy pro sledovani a fizeni dopravni situace
Systémy pro sledovani a fizeni stavu vozidla
Systémy pro sledovani stavu fidice

Systémy pro komunikaci s fidicem
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3 DRUHY SNIMACU PRO ASISTENCNi SYSTEMY

Aby mohly asistenéni systémy spravné a spolehlivé plnit svoji funkci, potfebuji dostavat
spravné informace. Tyto informace ziskdvaji pravé diky snimacim, které jsou umistény
Vv riiznych castech vozidla. Snimace pouzivaji rizné technologie, z nichz nékteré jsou uréeny
pro piesné snimani na kratkou vzdalenost a jiné pro snimani na vétsi vzdalenosti. [1]

Snimace a jejich dosah:

e 77 GHz Long Range Radar (dosah > 150m)

¢ infracervena kamera (oblast no¢niho vidéni < 150m)
e videokamera (stiedni rozsah < 80m)

e ultrazvuk (oblast piilehla k vozidlu < 30m)

e lidar (dosah > 150m)

77 GHz Long Infracervena Video Video

Range Radar

Dalkova oblast Oblast noéniho StFedni oblast Ultra blizka Oblast zadni
2150 m vidéni < 150 m <80m oblast <30 m &asti vozidla

Obr. 1 Dosah jednotlivych snimacii [ 7]

3.1 INFRACERVENE SNIMACE

Systémy, pouzivajici infraervené snimace se pouzivaji primarné pro zlepSeni viditelnosti
zatmy nebo desté. Obraz, ktery snimace zachycuji, se promita bud’ na LCD displeji nebo
na virtualnim HUD (Head-Up Display) displeji, ktery se zobrazi v fidiCcové zorném poli nad
volantem. Infracervené snimace se ale pouzivaji také pro systémy ke sledovani stavu fidice.
Systémy s infraCervenymi snimaci se pouzivaji na vzdalenosti do 150m od vozidla. [16]
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InfraCervené snimace snimaji bud’ infraCervené paprsky, které vychazeji piimo z povrchu
objektu, nebo odrazené zatreni z povrchu objektu, ktery piijal tepelnou energii z jin¢ho
vnéjSiho zdroje (laser, infrazafi¢). Prevedenim zachyceného infraerveného zaieni na obraz
se zabyva termografie. Obraz je slozeny zriznych barevnych odstint, pficemz kazdy
vyjadifuje ur€ity teplotni rozsah. V automobilech ale byva obraz pro vétsi piehlednost
pfevedeny na Sedoskalovy, takze 1idé a zvitata, ktefi maji vétsi teplotu nez okoli, jsou vidét
jako bilé postavy v tmavém prostredi.

Déleni infracerveného zateni podle vinového rozsahu [1]:

e kratkovinné pasmo (A): 120-300 THz (0,8 az 2,5) um
e stfedni pasmo (B): 30-120 THz (2,5 az 10) um
e vzdalend infracervend zareni (C): 0,3-30 THz (1 000 az 10) um

Obr. 2 Obraz z infracervené kamery v automobilu znacky BMW [6]

3.2 RADAROVE SNIMACE

Radarové snimaCe maji nejvetsi vyuziti v adaptivnich tempomatech. Radar (zkratka
z anglického Radiation Detecting and Ranging) zjiSt'uje rychlost a polohu objektii pomoci
Dopplerova jevu. Radar, pouzivany pravé pro regulaci odstupu, je zafizeni, které v sob¢
kombinuje vysila¢ a pfijima¢. Vysila¢ vysila vlnové svazky ve frekvenénim péasmu
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76 az 77 GHz. Ty se odrazi od kovovych povrchii nebo od materialti s vysokou permitivitou a
jsou piijimany piijimacem. Piijaté signdly jsou potom vzhledem k casu a frekvenci
porovnavany. Na zaklad¢ téchto vysledki Ize urcit relativni rychlost daného objektu,
Vv piipadé adaptivnich tempomatt praveé rychlost vpiedu jedouciho vozidla. [1]

3.3 ULTRAZVUKOVE SNIMACE

Ultrazvukové snimace nemaji takovy dosah jako snimace radarové, takze nachazeji vyuziti
hlavné v systémech, které fidi¢i usnadiiuji parkovéni. Zafizeni, které vyuziva odrazy
ultrazvukovych vin, se nazyva sonar. Je to zafizeni na principu radaru, takze je to také
zaroven vysilac 1 ptijimac. Vysila¢ vysle zvuk o vysoké frekvenci a piijimac jej se zpozdénim
detekuje. Pravé ztohoto zpozdéni potom fidici jednotka vypocita vzdalenost objektu
od snimace. Maximalni vzdalenost, kterou je =zafizeni schopno detekovat, se odviji
od odrazovych vlastnosti objektu — velikost, material a povrch. VétSina materialt zvuk odrazi
dobfe, ale napf. pénova guma zvukové viny pohlcuje. Snimafe mohou pracovat bud’
€0 nejvetsi rychlosti, nebo s co nejvétsi citlivosti. Vystupni informace se k fidi¢i mize dostat
riznymi zpisoby, jako napt. akustickymi signély, nebo piimo zobrazenim vzdalenosti objektu
na displeji. [1]

3.4 LASEROVE SNIMACE

Stejné jako snimace radarové, nebo ultrazvukové, i snimace laserové funguji na principu
vyslani a pfijeti signalu. U laserovych snimaci je timto signalem laserovy paprsek. Zatizeni,
které se pouziva pro zpracovani téchto informaci, se nazyva LIDAR (z anglického Light
Detection and Ranging). LIDAR ale na rozdil od radarovych a ultrazvukovych snimact neumi
pouze urcit vzdalenost predmétu, ale daji se diky nému také vytvaret pfesné digitalni modely
povrchu nebo terénu. [17]

Laserové snimace pracuji vétSinou na principu ,, Time-0f-Flight“. To znamena, Ze jedna dioda
emituje kratky laserovy impuls, a pfitom se spusti jednotka, kterd velmi pfesné zacne méfit
¢as. Dopadne-li neviditelny laserovy svazek na objekt, odrazi se zpét a je pfijat pfijimaci
diodou. Jakmile je pfijat, méfici jednotka se zastavi a z naméfeného Casu a rychlosti svétla
se spocitda vzdalenost objektu. Tento proces se opakuje mnohokrat za sekundu, takze
ma vozidlo neustale aktualni informaci napiiklad o vzdalenosti pfed sebou jedouciho vozidla.

[1]

3.5 VIDEOSENZORY

V mnoha situacich nesta¢i pouze znat vzdalenost objekti kolem vozidla, ale je dobré veédet,
jaké objekty se v okoli nachazeji, piipadné jaké nesou informace. Re¢ je o videosenzorech.
Videosenzory se skladaji pouze z kamery, ktera snimd situaci vétSinou pred vozidlem a fidici
jednotky, kterd vyhodnocuje ziskané informace. Kamera byva umisténa v modulu vnitiniho
zpétného zrcatka spolecné s destovym senzorem. Nejcastéji se kamera vyuziva k rozpoznani
jizdnich pruhti, dopravnich znacek a identifikaci dalSich vozidel nebo prekazek.
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Naptiklad systém rozpoznéni jizdniho pruhu funguje tak, Ze snimany obraz je fidici jednotkou
vyhodnocen a jsou identifikovany ¢ary vyznacujici jizdni pruh, ve kterém se vozidlo aktualné
nachdzi. Kdyz je pruh identifikovdn, zobrazi se informace na displeji a fidi€¢ ma moZnost
zapnout funkci drzeni jizdniho pruhu. Automobilka Skoda tuto funkci nazyva ,,.Lane Assist“.
Po zapnuti této funkce drzi automobil jizdni pruh, coZ v praxi znamena, Ze kdyz pojedete
do mirné zatacky, automobil sam aktivné zasdhne do fizeni, takze i kdyz sundate ruce
Z volantu, zatacku projedete bez nehody. Naopak pokud byste chtéli z jizdniho pruhu vybocit
bez signalizace, bude vam automobil branit — volant bude klast lehky odpor. Samoziejmé
hlavni slovo ma vzdy fidi¢, takze se da systém lehce ,,pfetlacit. Sdm jsem mél moZnost tuto
funkci vyzkouset a madm zni rozporuplné pocity. Pro fidiCe je takova funkce velkym
pomocnikem, ale nékdo by si na ni mohl snadno zvyknout a pfestat se plné¢ soustiedit
na jizdu. Kazdy si ale musi uvédomit, ze plnou odpovédnost za svoje vozidlo nese vzdy fidic,
takZe se na asistencni systémy nedé Upln¢ spoléhat.

Systém rozpoznani dopravnich znacek je aktivni potfad a fidi¢ tak ma na displeji neustale
napiiklad informaci o maximalni povolené rychlosti. [1]

Obr. 3 Videokamera umisténd v modulu vnitiniho zpétného zrcatka [8]
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4 DETAILNi POPIS JEDNOTLIVYCH ASISTENCNICH SYSTEMU

Tato kapitola se vénuje podrobnému popisu asisten¢nich systémi. Bude zde vysvétleno, jak
kazdy systém funguje, jaké jsou pro jeho spravnou funkci potfebné vstupy a jaké vyhody
pfinasi fidici.

4.1 ASISTENCNIi SYSTEMY PODPORUJICIi VOZIDLO

Tyto systémy vétSinou zasahuji piimo do fizeni, aniz by tomu fidi¢ vibec mohl zabranit.
Utinky jsou pfi jizdé mozna malo poznat, ale v kritickych situacich hraji velmi dileZitou roli.
Systémy jsou vétSinou fizeny mikropocitaci, protoze reakce musi byt velmi rychlé a presné.
Mezi asistencni systémy podporujici vozidlo patfi [1]:

Protiblokovaci systém ABS

Protiprokluzovy systém ASR

Elektronicka stabilizace jizdy ESP

Brzdovy asistenéni systém BA

Elektronicka distribuce brzdné sily EBV/EBC
Aktivni stabilizace podvozku AFS

Systém pro automatické nouzové brzdéni ABN
Adaptivni svétlomety

4.1.1 ABS - PROTIBLOKOVACIi SYSTEM

Protiblokovaci systém ABS (z anglického Anti-lock Breaking System) je jeden
z vubec nejzékladnéjSich systémd dnesSnich automobilt. Jeho funkce spociva vtom,
ze pii prudkém brzdéni nejsou kola Gplné zablokovana, protoZe brzdny tlak je na jednotlivych
okruzich regulovdn a tim je dosaZena maximalni brzdna sila na kazdém kole. Diky tomu
se kolo po vozovce stale odvaluje a fidi¢ neztraci nad vozidlem kontrolu a mize stale ovladat
smér jizdy. Kdyby tomu tak nebylo, mohlo by dojit ke skluzu a nésledné ke ztraté fiditelnosti
a prodlouZeni brzdné drahy.

Princip celého systému neni slozity. Podle druhu systému jsou u jednotlivych kol umistény
snimace, které davaji fidici jednotce informace o rychlostech otaceni jednotlivych kol.
U tifisnimacového systému jsou snimace na obou piednich kolech a na pastorku ptevodu zadni
napravy, zatimco u Ctyfsnimacového systému je snima¢ na kazdém kole. V dneSni dobé
se vyrabi uz pouze systémy c¢tyisnimacové. Ze signalti od snimaci vypocita fidici jednotka:
obvodové zpomaleni nebo zrychleni kola, skluz kola, referen¢ni rychlost, zpomaleni vozidla.
Na zakladé téchto vypoctu fidici jednotka zjisti, kdy je kolo blokovano. Na to reaguje
kratkodobym snizenim tlaku v brzdovém systému a uvede kolo znovu do pohybu. Tohle mize
prob&hnout az 16x za sekundu, takze se kola stale otaceji a zajist'uji fidici stalou kontrolu nad
vozidlem. [2]

Systém ABS pfinasi mnoho pozitiv. Proto je zdkladé¢ dohody Asociace evropskych vyrobcii
automobilll od Cervence roku 2006 povinnost instalovat tento syst¢tm do vSech novych
automobilt, prodavanych na izemi EU. [26]
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Obr. 4 Protiblokovaci regulacni systéem ABS [1]

1 — hydraulicky agregat s magnetickymi ventily;

2 — hlavni brzdovy valec; 3 — brzdovy kolovy vilec,
4 — ridici jednotka; 5 — snimac otacek

Se systémem ABS souvisi také systém EBD, ktery optimalizuje vykon syst¢ému ABS. EBD
(z anglického Electronic Break Distribution) se stara o rozdéleni brzdné sily mezi jednotliva
kola. Naptiklad pokud je vice zatizend zadni naprava nez pifedni, pak lze efektivnéji
prerozdélit brzdny tlak pro zvySeni brzdného vykonu. To poznéd systém EBD a pro vétsi
efektivitu brzdéni za¢ne vétsi brzdnou silu prendset na kola zadni. Néco podobného nastava
| pti brzdéni pii prijezdu zatackou. Vice zatiZzena jsou kola vné&jsi, proto byvaji brzdéna silnéji
nez kola Vnitf“ni Brzdéni pfi zatééeni je v8ak specificky problém takie brzdéni Vnéjéich kol

wevr

brzdéni. [5]

4.1.2 ESP — ELEKTRONICKA STABILIZACE JizDY

Elektronicky stabiliza¢ni program ESP (z anglického Electronic Stability Programme)
je asistencni systém, ktery pomaha fidi¢i pfedchazet smyku. Vibec prvni viiz, ve kterém byl
tento systém, byl v roce 1995 Mercedes E nové generace. Systém vsak byl ze zacatku velmi
drahy, takze se v automobilech moc c¢asto neobjevoval. Mala revoluce vSak nastala,
kdyz §védsti novinaii v roce 1997 provedli dvojity vyhybaci manévr (tzv. losi test) S novym
automobilem Mercedes tfidy A. Test spocivd v tom, Ze fidi¢ musi provést rychly uhybny
manévr, pifiCemz ho provadi pofdd dokola se zvySujici-se rychlosti az do rychlosti, kdy
se automobil prevrati, nebo dojde ke ztraté ovladatelnosti a automobil vyjede z traté, coz je
zaver vetsSiny testll. To byva vétSinou kolem rychlosti 90 km/h. Nasledné se hodnoti celkova
ovladatelnost vozidla pfi manévru. Tehdy novy Mercedes se pievratil uz pii rychlosti
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60 km/h. To byla pro némeckou automobilku pohroma, kterda ale velmi pomohla rozsifeni
systému ESP, ktery se od té doby zacal instalovat i do automobilii nizsich tfid.

ESP je systém, ktery pracuje se syst¢tmem ABS. Zatimco ABS funguje pouze, kdyz fidi¢
Slapne na brzdu, ESP sleduje déni neustale a zasahuje, kdyz sdm uznd za vhodné. To
je napiiklad v situacich, kdy auto jede do zatac¢ky a mohlo by dojit ke smyku. Systém mize
ptibrzdit jakékoli kolo, ale u novych generaci také zasahovat do fizeni motoru, pfipadné
automatické prevodovky tak, aby ke smyku nedoslo. Studie vytvoiena ve Clenskych statech
Evropské unie tikd, ze kdyby bylo kazdé auto vybaveno timto systémem, nemuselo by dojit
az k desetin¢ nehod. Je tedy pochopitelné, ze od 1. ledna 2014 je kazdé nové vozidlo
systémem ESP povinné vybaveno. [2]

Aby mohl systém spravné plnit svoji funkci, potfebuje dostavat spravné informace. Tyto
informace mu dodava mnozstvi snimacui. Informace jsou dvojiho typu. Jedny systému fikaji,
kam vozidlo smétuje fidi¢. Tyto informace zajiSt'uje snima¢ thlu natoceni volantu a snimace
otaCek na kazdém kole. Ty druhé fikaji, kam vozidlo skutecné jede. Tyto informace systém
ziskava ze snimace pii€ného zrychleni a hlavné ze snimacée thlové rychlosti staéeni vaci
svislé ose vozu. Na zakladé téchto informaci systém vypocita, jestli vozidlo jede tam,
kam tidi¢ chce. Pokud ano, je vSechno v pofadku, a systém nemusi nijak zasahovat. Pokud ne,
systém to vyhodnoti jako nebezpecnou situaci a spusti se jeho ¢innost, ktera je ukoncena, az je
zase vSechno v pofadku. To znamend, Ze systém brzdi piislusné kolo, diky ¢emuz se vytvoii
toivy moment kolem svislé osy vozidla a tim je kompenzovana nedotacivost,
nebo pretacivost vozidla. Jsou také regulovany otacky motoru, aby odpovidaly dané situaci.
Pti nedotacivosti, kterd se projevuje neochotou automobilu zatocit, jsou brzdéna obé kola
na vnitini strané zatacky, ptfiCemz vétsi brzdna sila plisobi na kolo zadni. Pfi pretacivosti,
ktera se naopak projevuje priliSnym zato¢enim vozidla, jsou brzdéna ob¢ kola na vnéjsi strané
zataCky a veEtsi brzdna sila je na kole prednim. [4]

g
2

Obr. 5 Funkce ESP pri a) nedotacivém smyku b) pretacivém smyku [5]

D

b)

A

4.1.3 ADAPTIVNi SVETLOMETY

dalezitych pro fizeni, ziskava tidi¢ pravé prostfednictvim zraku. Odborné studie tikaji, Ze
pfi nedostate¢ném osvétleni a hlavné v noci, vnima fidi¢ pomoci zraku pouhd 4 procenta
okolniho déni. Proto je svételna technika pro bezpecnou jizdu velmi dulezita.

BRNO 2014 18



DETAILNi POPIS JEDNOTLIVYCH ASISTENCNICH SYSTEMU -

Adaptivni svétlomety se snazi co nejlépe piizpisobit situaci a osvétlit vzdy piesné tu oblast,
kterou fidi¢ potfebuje nejlépe vidét. Ridici jednotka podle rychlosti vozu, nato¢eni volantu,
piipadn¢ dalSich vstupnich parametri (soufadnice GPS), pozna, Vv jaké situaci se pravé
nachazi a podle toho nastavi svétlomety. Pii prijezdu zatackou elektromotory natoci
reflektory v ur¢itém whlu. Systém na zaklad¢ soufadnic GPS dokonce muze osvétlit zatacku
jesté driv, nez do ni viz vibec vjede. Diky informacim o poloze vozu muze také systém
pfizpusobit osvétleni v obci nebo mimo ni. Kdyz viiz jede obci, bude svételny paprsek velmi
Siroky, aby m¢l fidi¢ dobry piehled i o tom, co se d&je v okoli vozovky. Kdyz naopak viz
z obce vyjede, bude osvétlena vozovka do vEtsi vzdalenosti pred vozem, a paprsek bude uzsi.

Obr. 6 Funkce adaptivnich svétlometii pri jizdé do zatdcky [10]

Se svétlomety souvisi také funkce ALC (z anglického Automatic Lighting Control).
Je to systém, ktery automaticky zapne, nebo vypne tlumené svétlomety v zavislosti na dané
situaci. Systém je fizen pomoci dvou c¢idel, snimajicich svételné podminky, umisténych
Vv pfednim skle. Diky tomu systém pozna, jestli pravé viiz projizdi dlouhym tunelem nebo jen
pod kratkym mostem.

Dalsi funkci, ktera se svétlomety souvisi, je funkce High-Beam Assist, kterou pouziva
automobilka BMW. Tato funkce je ur¢ena k tomu, aby zapnula, nebo vypnula dalkova svétla.
Viz, ktery ma tuto funkci, je vybaven kamerou, kterd snimé déni do vzdalenosti az 1 km pted
vozem. Pokud pfed automobilem nejede Zadné jiné auto (ani v protisméru) a je Spatnd
viditelnost, dalkova svétla se spusti. Vypnou se, aZ kdyZ kamera detekuje automobil, zlepsi
se viditelnost nebo pii pomalé jizdé. [1]
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4.2 ASISTENCNIi SYSTEMY PODPORUJICI RIDICE

Tyto systémy, na rozdil od asistencnich systémt podporujicich vozidlo, do fizeni vétSinou
nijak nezasahuji a nemaji nad vozidlem kontrolu. Maji za ukol fidi¢e pouze informovat.
Vyjimku tvofi napt. adaptivni tempomaty, které vozidlo samy brzdi, kdyz se za¢ne ptiblizovat
Kk jinému vozidlu. Mezi systémy, podporujici fidice patii: [1]

e Adaptivni kontrola vzdalenosti ACC

e Virtualni zobrazova¢ HUD

e Infracervené no¢ni vidéni

Asistenc¢ni systém udrzovani jizdniho pruhu LDW
Navigacni systém GPS

Parkovaci asisten¢ni systém APS

Hlasové ovladani obsluznych prvki vozidla

4.2.1 ACC — ADAPTIVNi TEMPOMATY

Prvni moderni tempomat byl sestrojen vroce 1945 konstruktérem Ralphem Teetorem.
Do sériové vyroby pfiSel vroce 1958, a to ve voze Chrysler Imperial. Od t¢ doby ale
tempomaty proly vyvojem a dnes uz umi mnohem vice, nez jen drzet zvolenou rychlost. Re¢
je o adaptivnich tempomatech. Adaptivni tempomat ACC (z anglického Adaptive Cruise
Control) je systém, ktery ma fidi¢i udé€lat jizdu na dlouhé vzdalenosti jest¢ pohodlné;si
funkce bézného tempomatu, ale pfidava k nim i dalsi. Udrzuje tedy nastavenou rychlost,
ale ptitom nedovoli, aby se automobil dostal do nebezpe¢né vzdalenosti ke vptedu jedoucimu
vozidlu. V praxi tedy systém funguje tak, Ze je nastavena pozadovana rychlost a vzdalenost,
na jakou dovoli automobilu piiblizit se k automobilu jedoucimu pied nim. Pokud je tedy cesta
prazdna, vozidlo udrzuje zvolenou rychlost. Pokud ale zac¢ne dojizdét pomaleji jedouci
automobil, zacne zpomalovat. Nejdfive ubranim plynu, pfipadné¢ podiazenim na niZsi
rychlostni stupenl. Pokud by to nestacilo, za¢ne automobil brzdit 1 brzdami. Automobil tedy
udrZuje nastavenou vzdalenost od vpiedu jedouciho vozidla, tim padem je i rychlost jizdy
zavisla na rychlosti vozidla vpfedu. Kdyz je jizdni pruh volny, zrychli systém opét
na nastavenou rychlost. Syst¢ém maé tedy na vybér ze dvou moznosti: ,,jizda s konstantni
pozadovanou rychlosti* a ,,nasledovani pomalého auta se zadanou vzdalenosti®. Zména mezi
témito moZnostmi je provadéna automaticky bez zasahu fidice.

Systém fidi¢ ovlada vétsSinou pomoci pacek nebo tlacitek na volantu. Informace se potom
zobrazuji na piistrojové desce. Ke zjiStovani informaci ohledné¢ pohybu vozidla systém
vyuziva ¢idla ESP (snimace pficného zrychleni, tthlové rychlosti staceni, otacek kol). Prostor
pfed automobilem sleduje radar nebo lidar. Ten snimé oblast mezi 2 a 120 metry s uhlem
snimani 10 stupnii. Vzdalenost a tthlovou polohu umi systém urcit s pfesnosti jednoho metru,
pfipadné jednoho stupné. Nutno podotknout, Ze systém nemusi detekovat mensi vozidla, napf.
motorky, nebo vozidla jedouci rychlosti menSi nez 20 km/h. Samoziejmé také nereaguje
na protijedouci vozidla.
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Obr. 7 Funkce systému ACC [9]

Malou nastavbou systétmu ACC je systtm ADR pro automatické udrzovani bezpecné
vzdalenosti. Tento systém funguje jako systém ACC, pouze s tim rozdilem, Ze se nenastavuje
vzdélenost od vptfedu jedouciho vozidla, protoze tuto vzddlenost systém sdm vypocita.
Do vypoctu je zahrnuta aktudlni rychlost obou vozidel, soucinitel adheze vozovky, ktery
seur¢i napf. pomoci stfedni hloubky profilu vozovky (bezkontaktnim laserovym
profilometrem) a reakéni doba fidice. Jizda s t€émito systémy je tedy opét o néco bezpecnéjsi,
avSak plnou zodpovédnost za vozidlo ma samoziejmé stale fidi¢. [1]

4.2.2 PARKOVACI SYSTEMY

Parkovaci systémy maji jasny ukol — dévat fidi¢i informace o tom, kolik mista mé kolem
vozidla pro bezpe¢nou manipulaci. Nezalezi pfitom, jestli se jedna ptimo o parkovani nebo
pouze popojizdéni v nepiehledném prostoru. Tyto informace mtize fidi¢ dostavat riznymi
zpiisoby: akustické signaly, LED diody, barevny display. Podle poctu snimacii jsou systémy
jen skontrolou za vozidlem nebo i kolem celého vozidla. Parkovaci systémy vyuzivaji
pfevazné ultrazvukové snimace, které maji sice kratky dosah, ale pro parkovani jsou naprosto
dostacujici. V modernich automobilech jim navic sekunduji videokamery, takze ma fidi¢
0 situaci kolem vozidla naprosty ptehled.

Ultrazvukové snimace, které davaji tidici jednotce pfislusné informace, byvaji zabudované
v karoserii vozidla, nebo v naraznicich. S fidici jednotkou jsou vétSinou spojené kabely,
ale daji se pofidit i snimace bezdratové. Videokamera ukazujici prostor za vozidlem, byva
Casto umisténa ve dvetich od kufru. Kamera se aktivuje pfi zafazeni zpétného chodu.

Signalizace vzdalenosti byva vétsinou optickd i akustickd zaroveii. Ridi¢ totiz musi
kontrolovat vzdalenost i sam, pohledem do zpétnych zrcatek, takze se nemiize potrad divat
na obrazovku. Akusticka signalizace zacne pfi pfiblizeni k piekazce vydavat preruSovany ton,
jehoz odmlky se s klesajici vzdalenosti zkracuji. Kdyz je viiz v kritické blizkosti k prekazce,
zni ton trvale. Optickd signalizace byvéa zobrazena bud’ graficky, v podobé sloupcového
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diagramu, nebo mize fidi¢ vidét piimo vzdalenost v centimetrech. U pokrocilejSich
parkovacich asistentti tidi¢ také vidi aktudlni drahu, kterou vozidlo pojede. U vozi
vybavenych videokamerou, miize byt také barevné rozliSeno, jestli je draha volna, nebo jsou
Vv cesté n¢jaké prekazky.

Obr. 8 Parkovaci asistent v automobilu znacky BMW [18]
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Obr. 9 Parkovaci asistent v automobilu znacky Skoda [14]
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Mezi parkovaci systémy patii také automatické parkovani. Pokud je auto vybaveno
elektrickym servofizenim, muze byt systémem piimo ovladdno. To se hodi piedevSim
ve méstech, kde byvaji mald parkovaci mista a parkovani vV rusném provozu, mtize byt pro
nékoho stresujici. Systémy vétSinou umi parkovani jak podélné, tak i pricné. Staci zmacknout
prislusné tlacitko pro aktivaci systému, tim se aktivuje radarovy systém, ktery snima okoli
vozidla a hleda vhodné misto pro zaparkovani. Pak uz jen staci jet malou rychlosti (do 30
km/h) podél fady zaparkovanych aut do t¢ doby, nez systém najde vhodné misto. Az se tak
stane, systém predd informaci fidi¢i, vétSinou indikaci na displeji. U automobild
s automatickou pfevodovkou uz fidi¢ musi jen zmacknout tlacitko a automobil sam zaparkuje.
Kdyz automobil automatickou pievodovku nema, musi fidi¢ pridavat plyn a brzdit sdm, podle
pokynti parkovaciho asistenta. Smér jizdy uz reguluje systém sam. [1]
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Obr. 10 Indikace volného parkovaciho mista pri podélném parkovani [13]

Jesté zajimavéjsi je inovace od spolecnosti Bosch, kterd umozni automobilu zaparkovat, aniz
by v ném fidi¢ musel sedét. Diky této inovaci bude mozné zaparkovat i do tak tzkych mist,
ve kterych by ani nebylo mozné oteviit dvefe. Staci najit parkovaci misto, vystoupit z auta,
zapnout piislusnou aplikaci v mobilnim telefonu a stisknout tladitko a drzet ho stisknuté.
Automobil sam zaparkuje, nebo naopak vyjede z parkovaciho mista. K zastaveni manévru
sta¢i sundat prst z tlac¢itka a automobil okamzité¢ zastavi. Pro orientaci V prostoru systém
vyuzivd mnoZstvi ultrazvukovych senzorli, umisténych po stranich automobilu. Tento
automaticky parkovaci asistent by mél byt dostupny od roku 2015. [19]

4.2.3 SYSTEM KONTROLY POZORNOSTI RIDICE
nezbavuji zodpovédnosti za sviij viz. Zodpovédnost je pofad na fidici, takze je dulezité,
aby byl stale pozorny. Systémy pro kontrolu pozornosti fidi¢e maji za kol monitorovat
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fidictv stav. Pokud systém vyhodnoti, ze fidi¢ napt. zaCina byt ospaly, je systémem varovan.
Varovani mize byt akustické, optické, nebo také hmatové, coz mohou byt napf. vibrace
volantu. Ke sledovani fidice se vétSinou pouziva infracervena kamera umisténa v interiéru
vozidla. Ta snimé frekvenci pohybt o¢nich vicek. Odpocaty fidi¢ mrka s mensi frekvenci, nez
fidi¢ unaveny, a také doba kdy je oko zaviengé, je kratsi. Sledovany je také styl jizdy. Pozorny
fidi¢ drzi stopu lépe, nez unaveny fidic, ktery musi Castéji korigovat smér. Pokud ve stejném
Casovém intervalu za¢ne fidi¢ provadét vice korekci sméru, systém to vyhodnoti a fidice
upozorni. [1]

Obr. 11 Ukdzka systému pro kontrolu pozornosti ridice v automobilu znacky Volvo [20]

Moderni systémy pro sledovani stavu fidi¢e mohou pomoci snimact na volantu monitorovat i
tepovou frekvenci a dokazi také poznat, jestli fidi¢ neni pod vlivem alkoholu a nasledné ho
varovat, nebo mu 1 zamezit pokracovat v jizdé. To funguje napt. ve Spojenych statech
americkych, kde fidi¢, kterému byl odebran fidi¢sky priikaz, smi opét usednout za volant
pouze pod podminkou, ze bude mit automobil vybaven timto systémem. Ten po nastoupeni
do vozidla vyZaduje po fidi¢i dechovou zkousku. Je-li zjiSténa urcitd hladina alkoholu,
je zablokovano zatizeni zapalovani a tim je fidi¢i znemoznén start. Systém muze vyzadovat
dechovou zkousku i po prvotni, negativni zkouSce, aby ovéfil, jestli se fidi¢ nenapil béhem
jizdy. Otéazka vSak je, jestli bude systém spolehlivé fungovat 1 ve chvili, kdy bude fidi¢
sttizlivy, ale poveze podnapilé pasazéry. [3]

4.2.4 HeaAD-UP DISPLAY

Pti fizeni automobilu je dulezité, aby byl fidi¢ rozptylovan co nejméné vécmi a mohl
se soustiedit na samotné fizeni. Tomu se snazi poméhat zobrazovac virtudlniho obrazu Head-
up Display. Jak uz sam nazev napovida, obraz neni vidét piimo na displeji. Ridi¢ obraz vidi
zhruba 2 metry pied sebou a je pifimo v jeho zorném poli, jakoby se vznasel kousek nad
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prednim naraznikem. Diky tomu fidi¢ neztradci o¢ni kontakt s vozovkou a neustile miize
sledovat dopravni situaci.

sledovana situace i

¢elni sklo

virtualni obraz

syt

; ..,m.-w\mwi‘\-m\t\%\"&‘\wmmm'
svételné paprsky

zdroj svétla kryci sklo

displej

o zrcadlo
otoCné

zrcadlo

Obr. 12 Princip zobrazovace virtudlniho obrazu Head-Up Display [1]

Informace, které jsou Head-up Displayem zobrazovany, mohou byt rtizné. Display muze
ukazovat napf. aktualni rychlost, informace o dopravnim znaceni, Sipky navigace, varovani
0 bezpe¢né vzdalenosti, ale také mtize v kombinaci s videokamerou a laserovymi lampami
odhalit neosvétleného chodce a dat tak Fidi¢i dost Gasu na to, aby zareagoval. Ridi¢ sice obraz
vidi 2 metry pfed sebou, ale celé zatfizeni se ukryva mezi volantem a ¢elnim sklem. Je tvofeno
ze ti1 komponenti: silny zdroj svétla, nékolik zrcadel a monitor. Obraz se z monitoru nejprve
odrazi od zrcadel, ¢imz se upravi jeho velikost a orientace a nakonec i od &elniho skla. Ridi¢
tedy vidi jen prihledny obraz a nemusi stidle odtrhavat pohled od vozovky, hledanim
potiebnych informaci na palubové desce nebo na displeji v automobilu. Zustava vsak otazka,
jestli fidi¢ neni pfili§ mnoha informacemi spiSe rozptylovan. To je vSak na zodpovédnosti
kazdého, aby posoudil, jestli mu systém vyhovuje, nebo ne. Podle potieby pak Ize systém
vypnout. [1]
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Obr. 13 Ukazka informaci, které miize Head-Up display zobrazovat [11]

S naprosto novym rozmérem pouziti Head-Up Displaye pfisla britska automobilka Land
Rover. Virtualni zobrazova¢ se totiz nachazi témét po celé délce celniho skla a pomoci
nékolika kamer zobrazuje terén, ktery se nachazi pod vozidlem a pies kapotu normalné neni
vidét. Land Rover se specializuje na terénni automobily, u kterych se pocita s tim, Ze budou
jezdit v extrémnich podminkach. Technologie, kterou automobilka nazyva ,Transparent
hood*, pomiize fidi¢i 1épe zdolavat nejriznéjsi prekdzky. Pievazné se bude hodit pii jizde
do kopce. [12]

Obr. 14 Technologie Transparent hood automobilky Land Rover [12]
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4.2.5 SYSTEM PRO SLEDOVANI DOPRAVNIHO ZNACENI

Obcas se mize stat, ze fidi¢ piehlédne dopravni znaceni a nevi, jaka je napi. maximalni
povolena rychlost. V tomto ptipadé miize pomoci systém pro sledovani dopravniho znaceni.
Ten zobrazuje dopravni znacky, kolem kterych automobil projede. Systém vyuziva
videokameru, kterd byva zabudovana v modulu vnitiniho zpétného zrcatka, nebo také radiovy
signal, ktery je vysilany z transpondéru umisténého ptimo v dopravnim znaceni. Tato funkce
je sice pro fidice uzitend, ale neni bezchybna. MlzZe se totiz stat, Ze kamera detekuje napf.
znacku maximalni rychlosti, kterou na sobé mivaji ndkladni automobily, a pfeda tuto chybnou
informaci fidi¢i. Do této kapitoly patii také zobrazovani informaci o aktualnich dopravnich
omezenich. Tento systém vyuziva digitalizovany signal rozhlasového vysilani. Informace,
které systém ziskd, jsou zobrazovany na digitalnim displeji, ptipadné pro jesté vétsi komfort
na Head-Up displeji. [1]

Obr. 15 Zobrazeni maximalni povolené rychlosti [15]
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5 ROZBOR ZAHRNUTI ASISTENCNICH SYSTEMU
V LEGISLATIVE

Asisten¢ni systémy fidice jsou jiz dnes na velmi dobré Grovni. Dokazi vyfesit spoustu situact,
ABS klesl pocet nehod, pii kterych dojde ke zranéni, 0 5%. Dokonce uz je teoreticky mozné,
aby automobil GipIné sam dojel z mista na misto bez zasahu fidi¢e. V Ceské republice, stejné
jako ve vétsing evropskych stati, ale bohuzel opravdu jen teoreticky. Ve vétSing stath je zatim
plné automaticka jizda vozidla zakazana. Vyjimku tvoii napi. Kalifornie, kde ma firma
Google povoleni testovat technologii autonomniho vozidla bez fidi¢e. Evropa je v tomhle
sméru bohuzel ponékud zaostald, protoze vétSina zemi se opira o tzv. ,,Videiskou tmluvu
0 silni¢nim provozu* z roku 1968. Ta obsahuje dva zasadni body:

e §8 odst. 5.: Kazdy tidi¢ musi trvale ovladat své vozidlo, nebo sva zvitata uzita k tahu.
e §I3 odst. 1.: Kazdy fidi¢ musi ovladdat své vozidlo za vSech podminek takovym
zpusobem, aby byl kdykoliv schopen provést manévr, ktery si vyZaduje situace.

To znamena, Ze fidi¢ musi mit vozidlo neustale pod kontrolou a na zadné pomocné systémy
by se nemél spoléhat.

Diky iniciativné¢ vyrobcil automobili se podatilo prosadit alespoit malé zmény, které ale hraji
velmi vyznamnou roli. Je povoleno, aby bylo vozidlo automaticky fizeno pii rychlostech
mensich nez 10 km/hod (¢ehoz vyuzivaji napt. automatické parkovaci asistenty) a v piipadech
tésné pred kolizi, kdy uz by fidi¢ nestihl zareagovat.

Nejveétsi problém, ktery brani rozSifeni plné automatickych vozidel, je vyfeSeni otazky
odpovédnosti. Ted’ je jasné, ze veSkerou odpovédnost nese vzdy fidi¢ vozidla. Jak by to ale
bylo, kdyby automobil jel naprosto sam, bez zasahu clovéka? Az bude odpovéd na tuto
otazku jasna, bude mit tento obor spoustu novych moznosti. [21]
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6 ODHAD VYVOJE ASISTENCNICH SYSTEMU V BUDOUCNOST!

Asistencni systémy fidi¢e maji v budoucnu velky potencial. Jiz dnes je spousta velmi
zajimavych systému (z nichz nékteré budou v této kapitole popsany) ve fazi testovani a je
pouze otazkou cCasu, kdy se dostanou do sériové vyroby. Asistencni systémy pomahaji
fidi¢im se spoustou rutinnich ukonti a zaroven se snazi o zvySeni bezpe¢nosti. To ale neni
zdaleka vse, co by mohly systémy obstaravat v budoucnu.

Myslim si, Ze velkou roli v tomto oboru budou hrat mobilni telefony. Dojde k vétsimu
propojeni automobilu s mobilnim telefonem. Gigant ve svét¢ mobilni elektroniky Apple
uz pomalu zavadi novou funkci ,,CarPlay®, kterd umozni ovladat mobilni telefon pfes palubni
pocitac. A diky hlasové asistentce Siri bude mozné jednoduchymi hlasovymi povely spustit
navigaci, vytoCit Cislo, pfehravat hudbu nebo klidné odeslat textovou zpravu. Spoluprici
firm¢ Apple uz pfislibilo mnoho ptednich automobilek. Tuto novou funkci Apple nejspis
piedstavi v ¢ervnu, jako soucast nové verze opera¢niho systému iOS. [22]

&
Messages

laps
Music ez

Obr. 16 Palubni pocitac propojeny s mobilnim telefonem pomoci funkce CarPlay [22]

Dalsi systém, ktery bude vyuZzivat mobilni telefon, vyviji automobilka Audi. Tento systém
by mél fidictm pomahat s parkovanim, ale nezlstane jen u samotného zaparkovani.
Automobil, vybaveny timto systémem totiz bude schopny sdm najit parkovisté¢ a nasledné
parkovaci misto, aniz by v ném fidi¢ musel sedét. To fidi¢lim uSetii mnoho ¢asu a také nervii.
Systém bude fungovat tak, ze tidi¢ ptijede napt. pfed ndkupni centrum, vystoupi a pomoci
mobilni aplikace odesle automobil, aby zaparkoval. AZ bude chtit zase vyzvednout, opét si
pomoci mobilniho telefonu automobil zavola, a ten pfijede na urené misto. Audi tuto
technologii, ktera byla pfedstavena jiz minuly rok na veletrhu spotiebni elektroniky CES,
nazyva ,,Piloted Parking®. Pro zaparkovani systém pouzivd béZné ultrazvukové senzory, ale
pro orientaci v garazi potebuje spojeni s centralni jednotkou garaze, které se realizuje pomoci
WLAN pfipojeni. Tohle je problém, ktery brani tomuto systému v rychlém rozvoji, nicméné
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automobilka tvrdi, Ze je mozné ocekdvat nasazeni této technologie do b&zného provozu
béhem nasledujicich deseti let. [23]

V posledni fadé bude zminéna technologie, kterou jiZ néjakou dobu testuje firma Google.
Jde o automobil, ktery uz ted dokaze jezdit naprosto sam bez jakéhokoli zasahu fidice.
Google tuto technologii nazyva ,,Driverless Car“. Google zatim testuje technologii na tfech
riznych automobilech: Toyota Prius, Audi TT a Lexus RX450h. Tyto automobily jsou
vybaveny lidarem umisténym na stieSe, ktery v realném cCase vytvaii 3D mapu okolniho
prostiedi a porovnava ji se skute¢nou mapou. Lidar detekuje rizné druhy piekdzek a podle
charakteru piekdzky se adekvatné zachovd. Reaguje na ostatni automobily, motorkare,
cyklisty, chodce nebo stojici objekty. K sériové vyrobé maji tyto vozy jesté hodné daleko,
protoZe sdm Google pfipustil, Ze je jeSté nékolik problémi, které je potieba vytesit, jako napf.
jizda po zasnézené vozovce. Uz ted’ se ale firma muze t€Sit z 300 000 ujetych kilometrii bez
nehody. Pak je tu legislativa, ktera ve vétSiné zemi zakazuje provoz autonomniho vozidla.
Nastésti uz je nékolik statti, mezi které patii Nevada, Florida, Kalifornie a Michigan, kde je
provoz tohoto automobilu povolen. [24]

Obr. 17 Google Driverless Car [25]

Mam-li tedy vyjadfit svlj nazor na asistenéni systémy budoucnosti, pak si myslim, Ze
v budoucnu budou timto systémem vybavena vSechna auta, a lidé uz se v nich budou jen
vozit.
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Cilem této prace bylo seznamit se s pokrocilymi asistencnimi systémy fidi¢e a vysvétlit jejich
fungovani. Urcit¢ jsem nezminil vSechny systémy, které v dnesnich automobilech jsou, ale
snazil jsem se vybrat ty nejzajimavéjsi. AsistenCnich systému je v dnesni dobé uz obrovskeé
mnozstvi a vSechny se snazi prispivat k pohodIngjsi a bezpecnéjsi jizdeé. A daii se jim to.
Automobily, vybavené témito systémy, maji prokazateln¢ mensi nehodovost, nez auta bez
téchto systémul. Podle prizkumu spolecnosti Bosch, kterd je velkym vyrobcem na poli
asistencnich systému, napt. systém ESP dokaze zabranit az 80 procentim vSech nehod
zapii¢inénych smykem.

Prvni Cast prace se vénuje teorii kolem asistencnich systémt. Je zde vysvétlen dilezity pojem
»aktivni bezpecnost®. Dale jsou zde uvedeny rtizné moznosti rozdéleni asistencnich systémi
podle jednotlivych kritérii a v posledni fadé jsou zde popsany snimace, které¢ jednotlivé
systémy potiebuji pro svoji spravnou funkci. Jsou zminény snimace: infracervené, radarove,
ultrazvukové, laserové a videosenzory. Hlavni Cast prace je vénovana samotnému
podrobnému popisu jednotlivych asistencnich systémi. Jsou zde popsany znamé systémy,
jako napt. ABS a ESP, které jsou jiZ soucasti povinné vybavy kazdého nové prodané¢ho
automobilu, ale také zcela nové systémy, které jsou jest¢ pro mnoho fidi¢l cizi. Mezi tyto
systémy patii napf. parkovaci asistenty nebo adaptivni tempomaty. V posledni ¢asti prace je
objasnéna otazka ohledné zahrnuti asistenc¢nich systému v legislativé. Prave legislativa zatim
stdle zpomaluje rozvoj téchto systémil. Nakonec je vyjadien milj osobni ndzor na vyvoj
asisten¢nich systémii v budoucnosti a zarovenn je uvedeno par zajimavych systému, které
uz jsou ve fazi testovani. Nez se dostanou do nasich automobildl, jesté néjaky cas to potrva.

Cely tento obor ma v automobilovém primyslu velky potencidl. Neni se ¢emu divit.
Vyzkumy nehodovosti z celého svéta fikaji, Ze vice nez 90 procent vSech nehod je zplisobeno
chybami pfi fizeni. Pravé tyto chyby se snazi asisten¢ni systémy eliminovat. Je tak dost
mozné, ze v budoucnu systémy pievezmou Uplnou kontrolu nad vozidlem tak, jak to dnes
zname z ruznych sci-fi filmd. K tomu je ale zatim jesté daleko, a nezbyva nez Cekat, jestli
se n¢jakym zpiisobem zméni legislativa, ktera vyvoj timto smérem zdrZuje.
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SEZNAM POUZITYCH ZKRATEK A SYMBOLU

f [Hz] frekvence
I [m] délka
v [m/s] rychlost
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