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AutondOmne vozidla
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Prinosy autonomnych
automobilov pre dopravu
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1. Mene| dopravnych nehdod




2. Usetreny cas




. Plynula premavka




4. Parkovanie




5. Dostupnost’ automobilovej
dopravy '




Propbléemy

* Jechnologickeé bariéry

* Riziko neopravneného
prevzatia kontroly nad
vozidlom

* Strata sukromia
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Projekt autonomneho vozidla:

‘Google self-driving car”
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Google selt-driving car
oroject
Oznameny v roku 2010

SucCast’ skupiny projektov
Google[X]

Upraveny Lexus RX, Audi TT,
Toyota Prius

Testované v Californii - viac
nez 1 000 000 najazdenych
Km

Vlastny prototyp od maja 2014




Prototyp 2014




Ako funguje robotické auto?

4 Otazky, na ktoré
musi vediet odpovedat’

1. Kde sa nachadzam?

2. Aké objekty sa nachadzaju v
mojom okoli”?

3. Aké akcie podniknu objekty v
mOJom okoll’?
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1. Kde sa nachadzam®

/

e Specialne mapy

GPS

e Senzory pohybu
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2. AKé objekty sa
nachadzaju v mojom okoli”
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Senzory: ford ¥

e [aser
e Radar

« Kamery




Detekcla objektov pomocou
LIDAR-u od Velodyne

04 laserov
1.3 milidbna skenov za minutu

3D mapa okolia

Dosah do vzdialenosti 100
metrov

Klasifikacia objektov e W &
metddami strojového ucenia

Nevhodny pre meranie
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« Najma pre presné meranie
rychlosti a smeru pohybu
objektov

 Umiestneny vpredu a vzadu

e Dosah 200 m

e Rovnaky ako u systémov
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Kamery

* Rozpoznavanie farieb

e Stereoskopické kamery
umiestnené na exteriéri
vozidla




3. Aké akcie podniknu
objekty v mojom okoli”?
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 Matematické modely “ .
spravania ucastnikov cestnej o |
premavky : :

 Odhad akcii dynamickych
objektov v nasledujucich




4. AkU akciu podniknem ja”

o Opéat’ matematické a
pravdepodobnostné modely
spravania s medodami ——
strojoveho ucenia

o /ohladnuje fakty a odhady
zistene v predoslych otazkach

S LS
S ~ &
i, I e =
. =ik A Te bl : X v = i : 3
A e i AT “‘-f"‘.’-, A L AN S, iy ye ‘, Ay & P ..f’.\', ..'. ryi "._', -‘.‘:'-.y "




lestovanie
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Problemy Google self-driving
car

o Prilis velké Usilie potrebné pre
vytvorenie map

e Ako aktualizovat’ mapy (

e Jazda v rbznych
poveternostnych
podmienkach
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Sucasnost’ a
semi-autonomne vozidla







