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Abstrakt  
Tato zpráva popisuje aktuální výsledky projektu Vývoj robotického řízení automobilu a 
architekturu robotického vozidla vytvořeného v rámci projektu Roboauto ve stavu ke konci 
roku 2014. Základem projektu je úprava sériového vozidla Hyundai i40 na robotické vozidlo. 
V rámci tohoto smluvního výzkumu byly řešeny některé dílčí otázky projektu – konkrétně 
návrh HMI pro prototyp autonomního vozidla. 
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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 hlavním cílem přechod na reálné vozidlo, jeho osazení 

snímači a úprava tak, aby umožňovala ovládání vozidla z počítače (drive by wire). Tato platforma 

pak bude využita pro implementaci asistenčního systému kompletního autonomního řízení vozidla 

dle dříve zaznamenané trasy. V rámci tohoto smluvního výzkumu byl vytvořen návrh rozhraní pro 

komunikaci s uživatelem (HMI). 

 

 

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). Navrženým prostředkem pro komunikaci s uživatelem je 

dotykový panel realizovaný na platformě tabletu s OS Android, který je připojen na interní WiFi 

síť vozidla. V tomto tabletu běží aplikace připojená do systému ROS.  

 

 
 

Návrh HMI 
Android modul běžící v dotykovém panelu bude sloužit jako prostředek zprostředkující základní 

informace o stavu autonomního řízení a umožňující některé uživatelské akce – např. spuštění 

nahrávání trasy či spuštění autonomní jízdy a detekující chybové stavy systému. Současně bude 

uživatele verbálně informovat o aktuálním stavu či požadavcích na jeho interakci. 

 

 



Základní funkcionalita a informace v HMI: 

- Zobrazení informace o režimu – autonomní jízda / nahrávání trasy / manuální režim 

- Zobrazení základních informací ze snímačů (LIDAR, RADAR, KAMERA) 

- Zobrazení požadavků na uživatele (např. požadavek na zařazení rychlostního stupně D) 

- Zobrazení informace o funkčnosti jednotlivých modulů 

- Zobrazení chybového stavu v případě poruchy některého modulu 

- Uživatelské nastavení režimu – autonomní jízda / nahrávání trasy / manuální režim 

- Uživatelské nastavení maximální rychlosti při autonomní jízdě 

- Hlasová komunikace s uživatelem 
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