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Projektovy tym — multioborovost
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Ing. Bc. Libor Krejci, Ph.D. — odbornik na silni¢ni nakladni dopravu
Mgr. Martina Trepacova — psycholozka
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Cil projektu a metody

= Cile projektu:

= vytvoreni systematického katalogu tzv. nefidicskych aktivit fidicd
nakladnich vozidel, které lze vykonavat s rozvojem automatizace silnic¢nich
vozidel na drovni L3 a L4

= posouzeni jejich vlivu na bezpecnost silnicniho provozu napr. v podobé
zpétného prevzeti fizeni

= vytvoreni podkladu o nefidi¢skych ¢innostech a jejich vykondvani v
kontext( automatizace

= Vyzkumné metody:

= focus groups — FG (ridici, dispeceri, management, odbornici na
bezpecnost, vyvojari autonomnich systému, atd.)

= studie na simulatoru nakladniho vozidla

Obrazek: vlastni



Hlavni cinnosti

= Harmonogram projektu:

= 1. rok projektu:

= Zakladni teoreticka vychodiska

= Realizace focus groups a jejich vyhodnoceni

= 2. rok projektu:

= Vytvoreni Katalogu neridicskych Cinnosti
» Pfiprava a realizace pilotni simulatorové studie
= 3. rok projektu:
= Prevedeni Katalogu nefidi¢skych ¢innosti do elektronické verze (Specializovand verejnd databdze)
» Vyhodnoceni simulatorové studie

= Vytvoreni Metodiky, Pokladového dokumentu a organizace Zaveérecné konference

Obrazek: pixabay.com



C NERIDICSKE
CINNOSTI

q 4

Vysledky projektu

= Vystupy projektu:

= Katalog Cinnosti

" |nteraktivni webova sluzba
= Metodika pro hodnoceni rizikovosti neridic¢skych Cinnosti
= Podkladovy dokument pro Ministerstvo dopravy
= Zavérecna konference
= Publikacni aktivity:
= Perner’s Contacts, Diskuse v psychologii

= Zahrani¢ni konference (European Transport Conference, 18 — 20. 9. 2024, Belgie)

Obrazek: pixabay.com




»Ze zakulisi“ projektu

= 150 odbornych ¢lanku, publikaci a internetovych zdrojl
= 400 napsanych stranek odbornych textu

= 42 projektovych schlizek

= 300 hodin reSersi a korektur dokumentt

= 250 hodin analyzy dat z experimentu

= 150 hodin programovani na simulatoru
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Vyzuy a rizika: interakce s ostatnimi uc¢astnikysi
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Automatizace v dopravé

Urovné automatizace dle SAE_J3016
SE SAE SE

UROVEN O 4 UROVEN 1 UROVEN 2 UROVEN 4 4 UROVEN 5

Kdykoli jsou tyto purné funkce fidice aktivované, musite Kdyz jsou tyto funkce automatizovaného fizeni aktivované,
Co musite ridit, a to i pokud nemate nohy na pedalech nefidite, a to ani kdyz sedite za volantem
délat
na misté eusts Fi si : Kdyz vas tyto Tyto automatizované funkce nevyzaduji,
fidice? [ funkce vyzvou, abyste prevzali fizeni

musite Fidit

Funkce automatizovaného rizeni

Tyto funkce umoznuji ovladat vozidlo za Tato funkce
definovanych podminek a neaktivuji se, umoznuje
Co tyto dokud dané podminky nenastanou ovladat vozidlo
funkce s 0 NEBO rychlo za viech
délaji? okolnosti
systém - asistent pro - samofiditelné - stejné jako
é brzdeéni Ani udrzovani v jizdu v koloné taxi ve uroven 4, ale
sledovani mrtvé v jizdnim pruhu jizdnim pruhu vymezene tyto funkce
Priklady ho dhlu NEBO oblasti ovladaji vozidlo
funkci varovani pfred adaptivni - volant i pedaly v jakychkoli

Inyrm tempomat jsou volitelné podminkach
opusténim jizdni

ho pruhu

Zdroj: SAE International; Copyright @ Centrum dopravniho wyzkumu, v. v. i.



Treti a ctvrta uroven [1/3]

Level 3 — podminéna automatizace

= Vozidla na L3 — schopna samostatné autonomni jizdy bez Ucasti ridice
= Mohou se vyskytnou situace, s niz si autonomni systém vozidla na L3 neporadi

= Systém vozidla iniciuje poZzadavek na prevzeti fizeni (takeover request — TOR = presun mezi autonomni
jizdou @ manualnim ovladanim vozidla)

POZADAVEK
NA PREVZETI ZNOVU-OBNOVENI
RIZENI KONTROLY

i =

AUTONOMNIJIZDA PREVZETI RIZENI MANUALNI JIZDA (KVALITA PREVZETI)

Takeover process, cit. dle Lee et al. (2020)



Treti a ctvrta uroven [2/3]

Level 3 — Zpétné prevzeti fizeni

" Proces pri zpétném prevzeti rizeni

Zacina jizdou v autonomnim modu.

Systém da pokyn k prevzeti fizeni (vizualné, auditivné).

Ridi¢ zaznamena novy podnét (vnimani) a nastava zména ukolu smérem k pfevzeti - pohled
ridice sméruje k silnici.

Probihaji procesy na urovni kognitivniho zpracovani (dllezitost situacniho prehledu) a vybér

jednani/reakce.

Paralelné s tim nastava motoricka pohotovost k akci (chyceni rukou na volant, chodidla na
pedaly).

Prevzeti kontroly nad vozidlem v podobé zrychleni/brzdéni, zmény v laterdInim a
longitudinalnim sméru apod.




Treti a ctvrta uroven [3/3]

Level 4

= Vozidla jsou v predem stanovenych provoznich podminkach (ODD) ovladana zcela
autonomné, tzn. neni nutna ucast ridice.

= Provozni podminky se mohou tykat geografické oblasti, kategorie ddlnice/silnice,
rychlosti, pocasi anebo i dalsi podminek.

= Pokud nejsou splnény vSechny stanovené podminky, prevezme ovladani vozidla
ridi¢/teleoperator.

= DalSi pokracovani v jizdé je mozné po prevzeti manualniho ovladani vozidla fidicem ve
vozidle (pripadné teleoperatorem distancné) ¢i autonomné pri opétovném splnéni vsech
provoznich podminek.




Neridicské cinnosti

r

= Terciarni ukoly, ¢innosti nesouvisejici s fizenim:

v

= V kontextu autonomniho fizeni se fidi¢i budou zabyvat nefidi¢skymi
cinnostmi

ry vrs

= Sleduje se vliv ¢cinnosti na proces prevzeti Fizeni na L3:
= Prevzeti je ovlivnéno (zvyseni pracovni zatéze, pokles situacniho
povédomi)
= ZhorSeni vSech sledovanych parametr( pfi prevzeti (zvyseni
reakéniho ¢asu, kratsi TTC atd.)

= Vytyceni vhodnych versus rizikovych Cinnosti

= Posouzeni vlivu €innosti na L4: f‘

= Vliv ¢innosti na stav ridice a jeho nasledny vykon v kontextu
jizdy v autonomnim vozidle

= Rizika urcitych typu Cinnosti versus benefity vhodnych typu
cinnosti

Obrazek: stock.adobe.com
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