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MAVEN: Fizeni automatizované dopravy

Dnes jiZ patrné nilkdo nepochybuje
O torm, Ze v nadchazejicich

letech budou do bézné dopravy

ve stdle vyssi mire zasahovat
automatizovana vozidla a vwyznam
ulohy lidského fidice se snizi.
Kooperativni inteligentni dopravni
systémy (C-ITS) se stanou klicowym
prostredkem pro vzdjemnou
koordinaci vozidel a samotna
silnicni infrastruktura bude diley
C-ITS moci sledovat, podporovat

& organizovat jejich pohyby.

V soucasnosti vétsina C-1TS aplikaci komu-
nikuje jednosmérné a poskytuje pridané
funkce pouze na strané prijemce. Nic viak
v principu nebrani tomu, aby dvé koopera-
tivni vozidla vyjednavala o svych budoucich
trajektoriich nebo aby semafory a vozidla
vyjednivaly o casovém prithehu signalizace
a presné drdze vozu. Inteligentni infrastruk-
tura muze totiz v ramci C-1TS poskytnout
vozidlam 3irsi povédomi o kapacité silnic,
svételnych signdlech a ostatnich Gcastnicich
silni¢niho provozu,

N Projekt MAVEN je podporovan EK v rédmci programu Horizont 2020, &

Stiedem pozornosti médii i Siraké verej-
nosti jsou dnes hlavné technologie souvi-
sejici s vlastni jizdou automatizovanych
vozidel (Waymo od Google ¢i vozidla firmy
Uber). Konsorcium primyslovych partneri
(Dynniq - koordinitor, Hyundai, Map TM,
TormTom) spolu s vyzkumnymi tymy Fakulty
dopravni CVUT a némeckého DLR rozviji
v rdmei H2020 projektu MAVEN (z angl.
Managing Automated Vehicles Enhances
Network) myslenku, ze inteligentni infra-
struktura bude nadile hrit dileZitou roli pri
tizen{ dopravni sité, a Lo nejen v pfechod-
ném obdobi smiSeného provozu automa-
tizovanych a klasickych vozidel. Predpo-
klidame napfiklad, e infrastruktura mize
vyzvat auta k vytvofeni dynamické skupiny
(platoon) a nastavit pro ni spoleény cil cesty

- provedeni jednotlivych manévrii pfitom
zlistavid na samotnych vozidlech.

V projektu se zaméfujeme zejména
na signalizované kiizovatky a meéstskeé kori-
dory. Vychdzime ze souasnych poznatka
oautomatizované jizdé na ddlnicich, pokro-
¢ilych asistencnich systémech Fidice (ADAS),
arozéifujeme je na méstsky provoz, vyuziva-

jici moderni C-ITS aplikace jako je metoda
rychlostniho doporuéeni pro zelenou vinu
(GLOSA) nebo adaptivai algoritmy Fzeni
svételné signalizace.

Hlavnim cilem projektu je prozkou-
mat moznosti automatizovaného provozu
v ndro¢nych podminkdch méstskych scé-
automatizovaného fizeni v jednoduisich
podminkich (ddlnice) a ve vétiiné pro-
jeltl byla testovina jednotlivd izolovana
vozidla bez vyuZiti spoluprdce s infrastruk-
turou (V2X). Existujici V2X aplikace jsou
koncipovdny pro neautomatizované vozy
a jsou zaméfeny na jednosmeérné posky-
tovdni varovnych funkei fidi¢am. Gilem
projektu MAVEN je zaplnit mezeru mezi
automatizaci vozidel, C-ITS a komunikaci
s infrastrukturou tak, aby vznikl rimec pro
efektivni adaptivni f{zeni provozu a bez-
pecnostni fedent, zejména v prechodné fizi
adopce automatizovanych vozidel v mést-
skych oblastech.

Dr.-techn. Ing. Jan Pfikryl,
prof. Ing. Ondfej Pfibyl, PhD., FD

- grantu 690727, Vice na http://www.maven-its.eu/

R Vizi projeltu miZeme pfedstavit na jenom z uvaZovanych scénail, zobrazeném na obrazku:

PIné automatizované vozidlo vjiZdi na méstsky koridor. Jak po odboéeni zrychluje, zagina pfedjizdét skupinu Sesti
vozidel (A). KdyZ vozidlo a skupina vstoupi do komunikaéniho rozsahu dal3iho fadice kiizovatky, je vozidlo instruovano,
aby se ke skupiné pfipajilo, nebot ma totoZny smér cesty. Vzhledem k tomu, Ze posledni dvé vozidla ve skupiné budou
na dalsi kiiZovatce odbo¢ovat, vedouci vozidlo skupiny iniciuje proces slou¢eni: NaZe vozidlo sniZuje rychlost, zatimco
paté vozidlo skupiny zvy3i sviij odstup natolik, aby se naSe vozidlo mohlo zafadit (B). Po dokonéeni manévru vozidlo
piechazi do rezimu sledovani predjezdce, vedouci vozidlo ozndmi novou sestavu skupiny néasledujici kfizovatce,

JeZ prepodita start a trvani zelené a navrhne novou rychlost pohybu. O nékolik vtefin pozdéji dojde diky odbocujicim
vozidldm k vyraznému zpomaleni provozu v pravém pruhu. Radi¢ kiizovatky vybidne vedouci viiz, aby se pfesunul
doleva (C). Vedouci pfeda pokyn celé skupiné a zapoéne manévr pro zménu jizdniho pruhu. Posledni dvé vozidla v tento
okamzik skupinu opousti, pokraduji v jizdé v pravém pruhu a vraci se do individualniho reZimu. Kratce pied dosaZenim

kfizovatky se skupina téméf zastavi (D), nebot fadi k
l na zacatku zelené celd skupina s minimalnim zpozd&nim rozjezdu vyjizdi z kiiZovatky.

fiZovatky upfednostni zachranné vozidlo, piijizdéjici zleva. Hned

-

N Cilem projelktu MAVEN je zaplnit mezeru mezi automatizaci vozidel, C-ITS a komunikaci
s infrastrukturou tak, aby vznikl rdmec pro efektivni adaptivni fizeni provozu a bezpeé&nostni
reSeni, zejména v pfechodné fazi adopce automatizovanych vozidel v méstskych oblastech.
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