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SYSTEMY WSPOMAGAJACE KIEROWCE

W BEZPIECZNYM TRANSPORCIE

1. Wstep, cel 1 zakres pracy

Waznym elementem wspotczesnego samochodu sg systemy wspomagajace kierowce. Ich wprowadzenie znaczaco poprawito stan
bezpieczenstwa na drogach oraz komfort kierowcy. Systemy te stanowig takze punkt wyjscia do pelnego zautomatyzowania
samochoddéw. Podstawowym, praktycznym celem pracy byla ocena skutecznosci dzialania systemow kamer w pojazdach
zautomatyzowanych w zakresie mozliwosct wykrywania wybranych obiektow w ruchu drogowym. Badania przeprowadzone
w ramach pracy sg punktem wyjscia do udoskonalenia algorytmow 1urzadzen przetwarzajacych obraz z kamer.

: Kamera stereoskopowa ZED 2
Zakres pracy obeymowat:

- charakterystyke transportu drogowego

- zestawienie danych statystycznych dotyczacych wypadkow drogowych
- opis systemow telematycznychiinformatycznych w pojazdach

- badania wlasne pojazdow zautomatyzowanych

2. Przedmiot badan

Przedmiotem badan byl algorytm rozpoznawania opracowany do identyfikacji obiektOow w czasie rzeczywistym na podstawie
obrazow z kamery. Algorytm umozliwia, na bazie wyuczonych procedur, wyodrebni¢ z rejestrowanego obrazu pojazdu (samochod
osobowy, skuter) lub cztowieka 1 oszacowac jego odleglos¢ od miejsca zamontowania kamery. Obiekty badan

3. Schemat stanowiska badawczego

Stanowisko badawcze skladalo si¢ z zastony zza ktorej wylaniaty si¢ kolejne rozpoznawane obiekty oraz pojazdu z zamontowang
kamerg stereoskopowa.

zasigg dzialania kamery
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Obraz z kamery przedstawiajacy pojazd w odleglosci
S metrow od kamery

Schemat stanowiska badawczego przed rozpoczeciem pomiaru Schemat stanowiska badawczego w trakcie pomiaru

4. Wyniki badan i ich analiza

Przeprowadzone badania pozwolily na ocen¢ wptywu odlegtosci pojawiajgcego sie obiektu na czas potrzebny do jego zidentyfikowania.
Wyniki badan stanowig podstawe dla dalszych, bardziej szczegdtowych badan oraz udoskonalania algorytmow (1 kamer) rozpoznawania
przeszkod pojawiajacych sie przed pojazdem (takze bezzatlogowym).
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5. Podsumowanie

Zastosowane algorytmy rozpoznawania obrazu zarejestrowanego za pomocg kamery ZED 2 pozwalaja z zadawalajaca skutecznoscig rozpozna¢ samochdd osobowy w odlegtosciach do 25 metrow.
Dla mniejszych obiektéw (cztowiek czy skuter) najwyzsza skutecznos¢ algorytmow jest w zasiegu do 10 metréw. Badania potwierdzajg przydatnos¢ systemow wspomagajgcych kierowce w ruchu
drogowym, szczegdlnie w obszarach zurbanizowanych, gdzie istnieje wysokie prawdopodobienstwo niespodziewanego pojawienia si¢ przed pojazdem innego pojazdu lub pieszego.
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