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Abstrakt

Tato zprava popisuje aktualni vysledky dil¢i dodavky pro projekt Vyvoj robotického fizeni
automobilu a architekturu robotického vozidla vytvofeného v ramci projektu Roboauto ve
stavu ke konci roku 2017. Zakladem projektu je Uprava sériového vozidla Hyundai i40 na
robotické vozidlo. V ramci tohoto smluvniho vyzkumu byly feSeny nékteré dilCi otazky
projektu — konkrétné reSerSe dostupnych simulacnich systéma.
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Uvod

V dosavadnim pritbéhu projektu Roboauto bylo vytvofeno 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 byla provedena reSerSe
dostupnych systému pro simulaci pohybu vozidla.

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 ma automatickou ptrevodovku).

Pro samotny vyvoj a nasledné dostatecné ovéteni spolehlivosti vyvinutych algoritmi je tieba
nalézt vhodné simulac¢ni prostiedi jako doplnék k ovefeni v realném provozu. Predmétem této
dil¢i dodavky je zmapovani aktudlni situace na trhu a navrh moznych platforem vyuzitelnych pro
simulaci v ramci projektu Roboauto.

Platformy pro simulaci

V ramci projektu byla provedena reSerse stavu simula¢nich technologii pro potieby projektu
Roboauto, jejiz stru¢né shrnuti nasleduje.

Na trhu jsou k dispozici jak komer¢ni platformy vyuzivané v automobilovém prumyslu — zde je
vsak typicky velka licen¢ni cena (desitky tisic az statisice EUR za licenci). Déle se nabizeji open
source simulatory — ty jsou v rizném stadiu rozpracovanosti a je otazka, zda pokryvaji simula¢ni
potieby projektu dostatecné, zejména pokud se tyka realisti¢nosti simulovaného prostredi. Dale
pfichazeji v ivahu platformy pouZité pro vyvoj realistickych her (herni enginy).

Dostupné simula¢ni platformy:

- GAZEBO [8] — je soucasti platformy ROS, nicmén¢ simulace je spise na zakladni urovni
a jde simulovat spiSe zakladni chovani vozidla. Simulace provozu neni realna.
Opensource.

- Microsoft AirSim [9] — platforma piivodné uréena pro simulaci drontl, nové rozsifena o
podporu automobilové simulace. Aktualng relativné malo scénaiti. Chybi vhodna Al pro
simulované okolni objekty (dalsi vozy, chodci). Jasné stanoveny interface. Opensource

- EB Assist ADTF [10] — komer¢ni SW, licence od 80 tis. EUR, spise pro anotaci a
apiehravani zaznamu z realné jizdy

- Apollo simulation [11] (Baidu automotive car) — zatim pouze ve stadiu frameworku,
simula¢ni ¢ast neni pln€ vyvinuta. Jasny interface. Opensource.

- GTAYV [12] —realistické prostiedi v ramci herniho enginu, je tfeba herni licence cca 100
USD, funkéni, pfipravené scénare, nejasny nebo nekompletné dokumentovany interface,
pravdépodobné nutnost reverse engeneeringu.

Sponzofi
Dé&kujeme za podporu nasich sponzori:
- ARTIN, spol. s r.0. — vyvoj software
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