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Abstrakt

Tato zprava popisuje aktualni vysledky projektu Vyvoj robotického fizeni automobilu a
architekturu robotického vozidla vytvofeného v ramci projektu Roboauto ve stavu ke konci
roku 2014. Zakladem projektu je Uprava sériového vozidla Hyundai i40 na robotické vozidlo.
V ramci tohoto smluvniho vyzkumu byly feSeny nékteré dili otazky projektu — konkrétné
navrh HMI pro prototyp autonomniho vozidla.
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Uvod

V dosavadnim pritbéhu projektu Roboauto bylo vytvoifeno modelové vozitko, které dostatecné
simuluje chovani readlného vozidla a je schopno nést snimace a zatizeni posléze pouzitelné i na
realném vozidle. V této etapé projektu byl hlavnim cilem piechod na realné vozidlo, jeho osazeni
snimaci a Uprava tak, aby umoznovala ovladani vozidla z pocitace (drive by wire). Tato platforma
pak bude vyuzita pro implementaci asistencniho systému kompletniho autonomniho fizeni vozidla
dle dfive zaznamenané trasy. V ramci tohoto smluvniho vyzkumu byl vytvoien navrh rozhrani pro
komunikaci s uzivatelem (HMI).

Technické provedeni

Zakladem vozidla je sériova platforma Hyundai 140 upravena pro systém drive by wire. V této
fazi bylo zprovoznéno kompletni ovladani vozidla (brzda, volant, plyn) s vyjimkou fadici paky
(vozidlo méa automatickou prevodovku). Navrzenym prostfedkem pro komunikaci s uzivatelem je
dotykovy panel realizovany na platformé tabletu s OS Android, ktery je pfipojen na interni WiFi
sit’ vozidla. V tomto tabletu bézi aplikace pfipojena do systému ROS.

AUTONOMNI JIZDA NAHRAT TRASU Max rychlost: 19 km/h 9

Navrh HMI

Android modul bézici v dotykovém panelu bude slouzit jako prosttedek zprostredkujici zakladni
informace o stavu autonomniho fizeni a umoziiuyjici nékteré uzivatelské akce — napt. spusténi
nahravani trasy ¢i spuSténi autonomni jizdy a detekujici chybové stavy systému. Soucasné bude
uzivatele verbaln¢ informovat o aktualnim stavu ¢i poZadavcich na jeho interakci.



Zakladni funkcionalita a informace v HMI:
- Zobrazeni informace o rezimu — autonomni jizda / nahravani trasy / manualni rezim
- Zobrazeni zékladnich informaci ze snimacti (LIDAR, RADAR, KAMERA)
- Zobrazeni pozadavkil na uzivatele (napt. pozadavek na zarazeni rychlostniho stupné D)
- Zobrazeni informace o funk¢nosti jednotlivych modulii
- Zobrazeni chybového stavu v piipad¢ poruchy nékterého modulu
- Uzivatelské nastaveni rezimu — autonomni jizda / nahravani trasy / manualni rezim
- Uzivatelské nastaveni maximalni rychlosti pti autonomni jizde
- Hlasova komunikace s uzivatelem

Sponzori
Dékujeme za podporu nasich sponzori:
- ARTIN, spol. s r.0. — vyvoj software
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