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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 2018. Zakladem projektu je uprava sériového vozidla Hyundai i40 na
robotické vozidlo. V ramci tohoto smluvniho vyzkumu byly feSeny nékteré dilCi otazky
projektu — konkrétné prizkum aktualniho stavu vyvoje a trhu s nabidkou dostupnych 3D
lidaru.
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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 jednim z cilti dovybaveni vozidla primyslovym 3D
LIDARem a v ramci tohoto pozadavku byl proveden prizkum trhu a dostupnosti 3D LIDAR®.

Technické provedeni

Zakladem vozidla je sériova platforma Hyundai i40 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).

Senzoricky systém vozidla je zalozen jak na informacich z informaé¢niho toku na internim CAN
busu vozidla, tak ptidavnych snimacich, coz jsou kamery, radar a 2D lidar. Vzhledem k potiebé
provozu v pomérné komplexnim redlném prostiedi se jevi jako nezbytné vybavit viiz lepSim
laserovym snimacem, kterym by mé&l byt 3D LIDAR v primyslovém provedeni. Pfedmétem této
dil¢i dodavky je zmapovani aktudlni situace na trhu a navrh moznych 3D lidart vyuzitelnych

v ramci projektu Roboauto.

Dostupné 3D LIDARy

V ramci projektu byl proveden prizkum komercéné dostupnych 3D LIDARU a navrh na pofizeni
konkrétniho zatizeni.

Na trhu jsou k dispozici dnes jiz klasické rota¢ni 3D LIDARY s 16-64 rovinami soubézného
snimani, dale se objevuji 3D LIDARYy zaloZené na ,,mikropohybech® a v neposledni fadé se do
popiedi zajmu dostavaji ,,solid state 3D LIDARY bez jakychkoli pohyblivych ¢asti — ty jsou v§ak
Casto jeste ve fazi prototypti ¢i experimentalnich zafizeni.

Dostupné simulaéni platformy:

- Velodyne HDL-64 [8] — rota¢ni 3D LIDAR, 64 paralelnich snimacich rovin, dosah 120m,
vlajkova lod’ spole¢nosti, top-end lidar, cena $80.000-$100.000

- Velodyne VLP-16 [9] — rota¢ni 3D LIDAR, 16 paralelnich snimacich rovin, dosah 100m,
ur¢en pro masové vyuziti v automotive, cena $8.000 (na pocatku roku sniZzena na $4.000)

- Velodyne VLP-32 [10] — rota¢ni 3D LIDAR, 32 paralelnich snimacich rovin, dosah 200m,
cena $30.000-$40.000

- IBEO Scala [11] — rota¢ni 2,5D LIDAR, 4 paralelni snimaci roviny, dosah 150m, ur¢en
pro masové vyuziti v automotive, automotive provedeni, cena nezjisténa

- LIVOX MID-100 [12] — mikropohybovy 3D LIDAR, 98.4°h x 38.4°v, dosah 260m, cena
$1499

- LeddarVu8 [13] - solid state 3D LIDAR, 20-100°h x 0.3-3°v, dosah 185m, cena od $650

- Leddar M16 LSR [14] — solid state 3D LIDAR, 19-100°h x 0.3-5.5°v, dosah 165m, cena
od $890

Pii porovnani parametri a poméru cena / vykon je doporuceno vyuzit lidar LIVOX MID-100
ptipadné Velodyne VLP-16 v kombinaci s Leddar M16 LSR.

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