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Abstrakt  
Tato zpráva popisuje aktuální výsledky dílčí dodávky pro projekt Vývoj robotického řízení 
automobilu a architekturu robotického vozidla vytvořeného v rámci projektu Roboauto ve 
stavu ke konci roku 2018. Základem projektu je úprava sériového vozidla Hyundai i40 na 
robotické vozidlo. V rámci tohoto smluvního výzkumu byly řešeny některé dílčí otázky 
projektu – konkrétně průzkum aktuálního stavu vývoje a trhu s nabídkou dostupných 3D 
lidarů. 
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Úvod  
V dosavadním průběhu projektu Roboauto bylo vytvořeno modelové vozítko, které dostatečně 

simuluje chování reálného vozidla a je schopno nést snímače a zařízení posléze použitelné i na 

reálném vozidle. V této etapě projektu byl jedním z cílů dovybavení vozidla průmyslovým 3D 

LIDARem a v rámci tohoto požadavku byl proveden průzkum trhu a dostupnosti 3D LIDARů. 

 

 

Technické provedení 
Základem vozidla je sériová platforma Hyundai i40 upravená pro systém drive by wire. V této 

fázi bylo zprovozněno kompletní ovládání vozidla (brzda, volant, plyn) s výjimkou řadicí páky 

(vozidlo má automatickou převodovku).  

Senzorický systém vozidla je založen jak na informacích z informačního toku na interním CAN 

busu vozidla, tak přídavných snímačích, což jsou kamery, radar a 2D lidar. Vzhledem k potřebě 

provozu v poměrně komplexním reálném prostředí se jeví jako nezbytné vybavit vůz lepším 

laserovým snímačem, kterým by měl být 3D LIDAR v průmyslovém provedení. Předmětem této 

dílčí dodávky je zmapování aktuální situace na trhu a návrh možných 3D lidarů využitelných 

v rámci projektu Roboauto. 

 

 

Dostupné 3D LIDARy 
V rámci projektu byl proveden průzkum komerčně dostupných 3D LIDARů a návrh na pořízení 

konkrétního zařízení. 

Na trhu jsou k dispozici dnes již klasické rotační 3D LIDARy s 16-64 rovinami souběžného 

snímání, dále se objevují 3D LIDARy založené na „mikropohybech“ a v neposlední řadě se do 

popředí zájmu dostávají „solid state“ 3D LIDARy bez jakýchkoli pohyblivých částí – ty jsou však 

často ještě ve fázi prototypů či experimentálních zařízení. 

 

Dostupné simulační platformy: 

- Velodyne HDL-64 [8] – rotační 3D LIDAR, 64 paralelních snímacích rovin, dosah 120m, 

vlajková loď společnosti, top-end lidar, cena $80.000-$100.000 

- Velodyne VLP-16 [9] – rotační 3D LIDAR, 16 paralelních snímacích rovin, dosah 100m, 

určen pro masové využití v automotive, cena $8.000 (na počátku roku snížena na $4.000) 

- Velodyne VLP-32 [10] – rotační 3D LIDAR, 32 paralelních snímacích rovin, dosah 200m, 

cena $30.000-$40.000 

- IBEO Scala [11] – rotační 2,5D LIDAR, 4 paralelní snímací roviny, dosah 150m, určen 

pro masové využití v automotive, automotive provedení, cena nezjištěna  

- LIVOX MID-100 [12] – mikropohybový 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 

 

Při porovnání parametrů a poměru cena / výkon je doporučeno využít lidar LIVOX MID-100 

případně Velodyne VLP-16 v kombinaci s Leddar M16 LSR. 
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