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Bezpecnéjsi prechody: V Ostravé probéhlo testovani technologie pro ochranu chodcu a
rozvoj autonomni mobility.

Zastavit u prechodu vcas. Neprehlédnout clovéka, ktery vychazi zpoza autobusu. A dat pozor tam,
kde je provoz neprehledny i pro zkuseného ridice nebo autonomni vozidlo. Pravé na takové situace
se zaméril trilety pilotni projekt SECURE-RIDE, ktery byl nyni v Ostravé uspésné ukoncen. Do
projektu se zapojily spolecnosti CEDA Maps, INTENS Corporation (dcerina spole¢nost 02),
univerzity CVUT v Praze a VSB - Technické univerzita Ostrava a také partneti Autocrypt a KATECH
(Korea Automotive Technology Institute) z Jizni Koreje. Partnerem zavérec¢ného testovéani vystupt
projektu byl rovnéz Dopravni podnik Ostrava. Testovani probihalo v uzavieném arealu, kde bylo
mozné bezpecné a opakované provérovat rizikové momenty - tedy presné ty, které byvaji ve
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Cilem bylo ovérit, jak si vozidla, autobus a mobilni telefony dokazou vCas predat varovani, a zvysit
tak bezpeci téch nejzranitelnéjsich ucastnikl provozu - chodct a cyklistli. Zaroven se sbiraly dilezité
poznatky pro dalsi rozvoj autonomni dopravy a od zacatku se kladl duraz i na kybernetickou
bezpecnost. Varovani a data, kterd v systému koluji, musi byt predev$im chranénd, davéryhodna a
nesmi byt snadno podvrhnuta ¢i zneuzita.

Kdyz technologie pomaha tam, kde lidské ocCi nestaci

Projekt stéal na jednoduché myslence: ¢im driv se ridi¢ nebo vozidlo dozvi, Ze se v rizikovém misté
pohybuje chodec nebo cyklista, tim vétsi je Sance, zZe se situace obejde bez nehody. V testech se
proto pracovalo se scénari, které si snadno predstavi kazdy, kdo nékdy projizdél kolem zastavky
MHD nebo mijel prechod v neprehledném misté.

Jednim z prikladl bylo experimentalni vozidlo s automatizovanym rizenim, které jelo smérem k
prechodu pro chodce. Ovérovalo se, ze vozidlo dokaze na zakladé prijaté informace o pritomnosti
chodce vcas vizualné a akusticky varovat ridiCe a v kritickém okamziku, kdy rozhoduji vteriny,
aktivovat nouzové brzdéni. K testovani detekce chodcu na prechodu byl vyuzit také autobus
Dopravniho podniku Ostrava osazeny chytrou kamerou a komunikaé¢ni jednotkou C-ITS. Pravé v
méstské doprave totiz denné vznikaji situace, kdy ridi¢ udéla vSechno spravné, a presto jde o velmi
rizikovy moment, napriklad kdyz lidé vystoupi z autobusu a prechdzeji vozovku, zatimco ridi¢ auta v
druhém pruhu je pres autobus nevidi. V pilotnim provozu se proto ovérovalo, ze autobus vybaveny
detek¢énim systémem dokéaze takovou situaci rozpoznat a odeslat varovani dal$im tcCastnikim
provozu. Jde o typ technologie, ktery muze do budoucna reédlné snizit riziko nehod u prechodu a
zastavek.

Mobilni aplikace v kapse: kdyz se do systému zapoji i chodec nebo cyklista
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provozu. Proto byla dulezitou soucasti pilotu i mobilni aplikace, kterou vyvinula INTENS
Corporation. Tu méli u sebe pravé chodci nebo cyklisté. Aplikace umoznuje, aby se zranitelny

ucastnik provozu stal ,viditelnéjsi“ i v mistech, kde je prostredi neprehledné - napriklad u prechodu,
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,V pilotu jsme posklddali dohromady cely ekosystém pro autonomni rizeni dopravy: centrdlni prvek,
ktery systém ridi a propojuje tok informaci, C-ITS jednotky ve vozidlech a mobilni aplikaci pro
chodce a cyklisty,” popisuje Martin Volny, jednatel spole¢nosti INTENS Corporation, ktera spolu s
02 v minulosti uvedené systémy uspésné otestovala v ramci evropského projektu C-Roads. ,Kromé
samotného testovdni nejruznéjsich situaci, které mohou v dopravnim provozu nastat, pro nds bylo
stejné dilezité ovérit i kybernetickou bezpecnost celého reseni. V autonomnim rizeni dopravy totiz
musi byt varovani nejen rychlé, ale hlavné diivéryhodné,” dodava Volny.

Experimentalni vozidlo: krok k autonomii i vétsi ochrané chodcu a cyklista

V ramci projektu vzniklo na Technické univerzity Ostrava unikatni experimentalni vozidlo a paralelni
simulacni platforma, na kterych vyzkumnici ovérovali, jak mohou pokrocilé asisten¢ni a autonomni
funkce zvysit bezpecnost dnesnich aut v béZzném provozu, zejména s ohledem na zranitelné ucastniky
- chodce a cyklisty. ,Jiz vyvinutou platformu pro redlné a simulacni testy jsme doplnili o technologie,
které umi prijimat varovdni z okoli, vyhodnotit rizikovou situaci a vcas upozornit ridice nebo podporit
zdsah asistencnich systémil,” dopliiuje Petr Simonik, vedouci Mobility Lab VSB-TUO. Vozidlo
umoznuje komunikaci mezi vozidly a infrastrukturou (V2X), presnou lokalizaci a ma integrovany novy
vyvojovy systém. Soucasti je i SW aplikace pro nékolik antikoliznich scénéart v C-ITS prostredi.
Platforma prindsi konkrétni prinosy pro bezpecnost uz dnes a zaroven vytvari zaklad pro dalsi rozvoj
kooperujici, propojené a automatizované mobility (CCAM).

HD mapy: presny obraz prostredi, na ktery se da spolehnout

Aby technologie fungovaly opravdu presné, potrebuji skvéle znat prostor kolem sebe. Spole¢nost
CEDA proto v Ostravé pripravila HD mapy, diky nimz bylo mozné detailné a presné popsat testované
prostredi, a to vCetné kliCovych mist, jako jsou prechody, jizdni pruhy nebo zény s omezenou
viditelnosti. Pravé takovy ,presny obraz reality” je dilezity pro to, aby systém spravné vyhodnocoval
situaci a dokazal v¢as upozornit na riziko. ,V CEDA Maps jsme pro pilot vytvorili vysoce presnou HD
mapu testovanych lokalit a zaroven i jeji modifikovanou variantu. Diky tomu jsme ovérili, ze systém
umi rozpoznat rozdil mezi mapovymi podklady a senzorickymi daty, které mohly vzniknout
neopravnénym zasahem do dat nebo infrastruktury kolem komunikace a umozni vozidlu bezpecné
zareagovat,” popisuje Radovan Prokes, CEO a predseda predstavenstva ze spoleénosti CEDA Maps a
dodava: ,Tuto informaci umi systém nasledné reportovat do databaze hrozeb, kterou mohou vyuzivat
dalsi systémy.“

Bezpecnost dat jako zaklad: aby se varovani dalo veérit

Projekt se zaméril také na bezpecnost dat, se kterymi autonomni vozidla pracuji. Auto musi vzdy
presné znat svou polohu a mapy i navigacni idaje musi zustat spravné a chranéné pred zneuzitim.
Tym proto porovnaval informace z raznych zdroju a vyvijel postupy, které vcéas odhali chyby nebo
podezrelé odchylky. Vznikla také datova platforma, jez sbira dopravni informace, porovnava je mezi
sebou a vyhodnocuje jejich davéryhodnost.

V projektu se kladl dliraz i na to, aby si vozidla mezi sebou predavala pouze ovérené a davéryhodné
informace. Re$ilo se nastaveni bezpe¢nostnich pravidel pro komunikaci C-ITS, analyzovala se mozné
kyberneticka rizika spojena s navigaci a mapovymi podklady a hledaly se zplsoby, jak v¢as rozpoznat



podezrelé ¢i chybné udaje. Cilem bylo zajistit, aby systém dokazal na nestandardni situace reagovat
bezpecné a spolehlivé. Zaroven vzniklo simulacni prostredi, které umoznilo nové scénare nejprve
otestovat virtualné, a tim snizit rizika i naklady pred jejich ovérenim v redlném provozu. ,Diky
simulacnimu prostredi jsme mohli kritické situace opakované a bezpecné provéerovat bez toho, aby
doslo k ohrozeni tcastniki provozu. Zdroveri jsme dokdzali rychleji odhalit slabd mista systému a
upravit je jesté pred samotnym testovdnim v terénu,” ika Zdenék Lokaj z Fakulty dopravni na CVUT.

Mezinarodni testovani s partnerem z Jizni Koreje

Cely projekt mél i mezinarodni rozmér: probihal vyvoj a testovani vymény informaci s partnery z Jizni
Koreje. Ovérovalo se, ze si Ceské a korejské Casti reseni dokazou vyménovat data pres své systémy, a
zaroven se zkouselo, Ze korejské vystupy projektu mohou fungovat v ¢eském prostredi a naopak.
Pravé schopnost ,domluvit se” napri¢ riznymi platformami je dulezitd pro budoucnost chytré a
autonomni mobility.

Co bude dal: uvazuje se o testovacim polygonu u VSB-TUO

ZkusSenosti z ostravského pilotu ukazuji, Ze podobné technologie se daji smysluplné ovérovat a dal
rozvijet. Do budoucna se proto uvaZuje o vytvoreni testovaciho polygonu v okoli VSB - Technické
univerzity Ostrava, ktery by umoznil dalsi testovani a vyvoj v kontrolovanych podminkéch a zaroven
priblizil inovace jesté vice praxi.

Tento projekt byl spolufinancovdn se statni podporou Technologické agentury CR v ramci
Programu DELTAZ2 a korejskym KIAT (Korean Institute for Advancement of Technology).

https://www.youtube.com/watch?v=kTC1gHO9-nl

https://www.vsb.cz/cs/detail-novinky?reportld=51691
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