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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 2017. Základem projektu je úprava sériového vozidla Hyundai i40 na 
robotické vozidlo. V rámci tohoto smluvního výzkumu byly řešeny některé dílčí otázky 
projektu – konkrétně rešerše dostupných simulačních systémů. 
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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 byla provedena rešerše 

dostupných systémů pro simulaci pohybu vozidla. 

 

 

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).  

Pro samotný vývoj a následné dostatečné ověření spolehlivosti vyvinutých algoritmů je třeba 

nalézt vhodné simulační prostředí jako doplněk k ověření v reálném provozu. Předmětem této 

dílčí dodávky je zmapování aktuální situace na trhu a návrh možných platforem využitelných pro 

simulaci v rámci projektu Roboauto. 

 

 

Platformy pro simulaci 
V rámci projektu byla provedena rešerše stavu simulačních technologií pro potřeby projektu 

Roboauto, jejíž stručné shrnutí následuje. 

Na trhu jsou k dispozici jak komerční platformy využívané v automobilovém průmyslu – zde je 

však typicky velká licenční cena (desítky tisíc až statísíce EUR za licenci). Dále se nabízejí open 

source simulátory – ty jsou v různém stádiu rozpracovanosti a je otázka, zda pokrývají simulační 

potřeby projektu dostatečně, zejména pokud se týká realističnosti simulovaného prostředí. Dále 

přicházejí v úvahu platformy použité pro vývoj realistických her (herní enginy). 

 

Dostupné simulační platformy: 

- GAZEBO [8] – je součástí platformy ROS, nicméně simulace je spíše na základní úrovni 

a jde simulovat spíše základní chování vozidla. Simulace provozu není reálná. 

Opensource.  

- Microsoft AirSim [9] – platforma původně určena pro simulaci dronů, nově rozšířena o 

podporu automobilové simulace. Aktuálně relativně málo scénářů. Chybí vhodná AI pro 

simulované okolní objekty (další vozy, chodci). Jasně stanovený interface. Opensource 

- EB Assist ADTF [10] – komerční SW, licence od 80 tis. EUR, spíše pro anotaci a 

apřehrávání záznamů z reálné jízdy  

- Apollo simulation [11] (Baidu automotive car) – zatím pouze ve stádiu frameworku, 

simulační část není plně vyvinuta. Jasný interface. Opensource. 

- GTA V [12] – realistické prostředí v rámci herního enginu, je třeba herní licence cca 100 

USD, funkční, připravené scénáře, nejasný nebo nekompletně dokumentovaný interface, 

pravděpodobně nutnost reverse engeneeringu. 
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