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V prvnim dilu reportaze
jsme predstavili novou bu-
dovu prazského vyvojového
centra spolec¢nosti Valeo
a shrnuli hlavni myslenky,
které zaznély pfi jejim slav-
nostnim otevieni. Ve druhé
casti se podivame na kon-
krétni technologie, jez zde
vznikaji a které jsme si mohli
prohlédnout pfi praktickych
ukazkach na predvadécich
stanovistich.

VALEO ROZSIRUJE PRAZSKE
VYVOJOVE CENTRUM (2)

Po skonceni oficidlni ¢asti, o které
jsme psali v AE 7+8/2026, nasledovala
komentovana prohlidka jednotlivych
technologii, zpravidla jiz zabudova-
nych ve vozidlech nebo zatizenich.

Autonomni nakladni
vozidla

Prvni zastavka byla vénovana tech-
nologiim pro uzitkova vozidla, je-
jichZ vyznam s rostouci automatizaci
dopravy rychle roste. Vyvojovy tym
Commercial Vehicles se zabyva nejen
klasickymi asistenc¢nimi funkcemi, ale
také systémy urcenymi pro autonom-
niprovoz nakladnich a specidlnich
vozidel. Jednim z pfedvadénych feseni
byl demonstrac¢ni vliz urceny pro vyvoj
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funkci, jako jsou udrzovani vozidla
uprostfed jizdniho pruhu, adaptivni
fizeni rychlosti nebo automatické nou-
zové brzdéni (obr. @). Soucasné byly
prezentovany technologie pro vozidla
pohybujici se mimo
bézné komunikace,
naptiklad v tézkém te-
rénu nebo ptizdsazich
zachrannych slozek.

& pemonstraéni viiz
urceny pro vyvoj funkci
trovné 4.

Vyvojari upozornili, Ze u nakladnich
vozidel se Casto neuvazuje o mezistup-
ni autonomie Level 3, kdy musi byt
fidic ptipraven kdykoliv pfevzit fizeni.
V komer¢ni dopraveé totiz takové feseni




Autonomni vozitko Valeo pro rozvoz zasilek vyvijeji studenti.

2%z

nepfinasi vyraznéjsi pfinos. Vyrobci
proto sméfuji ptimo k Levelu 4, kdy
vozidlo dokaZe za piesné definovanych
podminek vykonavat vSechny jizdni
ukony bez zdsahu fidice. Ten uz zde ne-
vystupuje jako aktivni fidic, ale spise
jako dohled.

Pozornost vzbudila také informace

o vyuziti mikrofonti. U vozidel s vyso-
kym stupném automatizace mohou
doplnit ostatni snimace tim, Ze rozpo-
znaji prijizdéjici vozidla integrovaného
zachranného systému podle zvuku
jejich vystraznych zafizeni jesté drive,
nez je zachyti kamery nebo lidary. Vy-
vojari pfitom upozornili, Ze pro pifesné
urceni sméru ptijezdu je zapotfebi
soustava nékolika mikrofond rozmisté-
nych na vozidle.

Autonomni doruéovaci
droid a minibus

Na dalsi zastavce ¢ekala ponékud
netradi¢ni ukazka - na prvni pohled
autonomni vozitko pro rozvoz zasilek
(obr. E). Ve skute¢nosti vsak §lo o pro-
jekt, ktery vznikl pfimo v prazském
vyvojovém centru spolecnosti Valeo
jako studentska iniciativa a postupné
se rozrostl v plnohodnotnou testovaci
platformu, vyuzivajici bézné vyrabéné
snimace spole¢nosti Valeo.

Droid se pohybuje zcela autonomné
po pfedem definované trase. K orienta-
ci vyuziva kombinaci kamer, radari,
lidaru (laserového snimace) i satelitni
navigace s centimetrovou presnosti.
Stejné jako u vyvoje autonomnich
automobild ani zde nespoléha pouze na
jeden zdroj informaci. Ridici systém
pribézné vyhodnocuje data ze vSech

2 vz

snimact a vytvari model okolniho
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E Elektricky autonomni minibus, ktery by mohl v budoucnu

slouzit k pfepravé zaméstnancd.

prostoru, podle kterého planuje dalsi
pohyb. Pti ukazce bylo dobfe patrné,
jak vozitko reaguje na prekazky. Pokud
se v jeho trase objevi ¢lovék nebo jiny
objekt, droid zpomali, pfipadné zastavi
a po uvolnéni cesty pokracuje dal.

Jak funguje
autonomni
dorucovaci
droid Valeo.

Vyvojari pfedstavili také autonomni
elektricky minibus (obr. H), ktery pt-
vodné vyvinula francouzska spolecnost
Navya. Spolecnost Valeo do néj jiz diive
dodavala vlastni snimace a nyni uvazu-
je o vyuziti této platformy pro ovéiova-
ni algoritml vyvinutych studentskym
tymem pro autonomniho droida.
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V budoucnu by mohl slouZit k pfepravé
zaméstnancl mezi budovami prazské-
ho vyvojového centra. Jeho provoz na
bézné komunikaci v§ak zatim neumoz-
nuje soucasna Ceska legislativa, proto
spolec¢nost usiluje o ziskani potfebného
povoleni pro pilotni provoz.

Jak ovéFit funkce snimacu
Vv provozu?

Pravé k tomu slouzi validaéni platfor-
ma RE]. Nejde o fidici systém vozidla,
ale o referen¢ni métici platformu,
kterd béhem testovacich jizd zazna-
menava okolni prostfedi s jesté vyssi
presnosti, nez jakou maji béZzné snima-
Ce (obr. E). Vysledkem je tzv. ground
truth - referencni obraz skute¢né situ-
ace, snimz 1ze nasledné porovnat data
ziskana z vyvijenych kamer, radart
nebo lidart.

K dosazeni této presnosti vyuziva
platforma kombinaci §pickového re-
feren¢niho lidaru, kamer s vysokym

El Referenéni mé¥ici platforma REJ vytvafi pfesny obraz okoli vozidla (ground truth),
ktery slouZi k ovéfovani kamer, radart a lidart.
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il Ukazka detekce oblasti pomoci interiérové kamery, kam
sméruje pohled fidice.

& PFedvedeniinteriérového radaru (krouzek vpravo), na moni-
toru je vidét detekce osob (krouzek vlevo).

rozliSenim, pfesného urcovani polohy
pomoci GNSS a inercidlnich snimacd.
Diky tomu lze s centimetrovou piesnos-
ti urcit polohu vozidla i vSech objektil

v jeho okoli. Vyvojati nasledné porov-
navaji, zda vyvijeny systém rozpoznal
vSechny Gcastniky provozu spravne,
zda spravné odhadl jejich vzdalenost
irychlost a zda na né reagoval odpovi-
dajicim zptisobem.

Pravé validace predstavuje jednu

z nejnarocnéjsich ¢asti vyvoje pokro-
Cilych asisten¢nich systémi. Nestaci,
aby algoritmus fungoval pti nékoli-

ka zkuSebnich jizdach. Musi obstat

v tisicich riznych dopravnich situaci,
za riznych svételnych i povétrnost-
nich podminek a v mnoha zemich

s odlisnou dopravni infrastrukturou.
Proto se pfi hodnoceni vyuzivaji pfesné
definované ukazatele vykonnosti (KPI),
které umoznuji objektivné porovnavat
jednotlivé verze softwaru.

Interiérové snimace

Dalsi zastavka byla vénovana techno-
logiim, které nesleduji déni pfed vozi-
dlem, ale uvnitf jeho interiéru. Jejich
tkolem je sledovat stav ridice i ostatni
cestujici a v€as upozornit na situace,
které by mohly ohrozit bezpecnost
pasazéri.

Prvni ukazka pfedstavila interiéro-

vy radar, ktery pracuje na principu
Dopplerova jevu (obr. [&). Radar
dokazZe zaznamenat i velmi jemné
pohyby lidského téla - naptiklad pohyb
hrudniku pfi dychani. Na samotném
pracovisti byl princip demonstrovan na
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jednoduchém modelu, skute¢ny radar
je vSak ukryt pod obloZzenim interiéru
vozidla a béZny uzivatel jej viibec ne-

nich rusivych vlivl. Pravé software
rozhoduje o tom, zda systém spravné
rozpoznd piitomnost osoby a vyhodnoti
vidi. Vyvojari zdiiraznili, Ze samotny situaci bez fale$nych poplacht.
radar nestaci. Stejné daleZitou soucasti
systému jsou algoritmy, které dokazZou

odlisit skutecny pohyb ¢lovéka od ostat-

Jednou z hlavnich aplikaci je funkce
child presence detection, tedy

Jak ,vidi“ snimace vozidel okoli

Zadna z technologii uvedenych v tabulce neni univerzalni. Kamera poskytuje podrobné obrazové informace, ale jeji
funkci mdiZe ovlivnit silné protisvétlo nebo husta mlha. Radar spolehlivé méfivzdalenost a relativni rychlost objekt(
i za nepriznivého pocasi, aviak neposkytuje detailni obraz okoli. Lidar vytvari velmi presny trojrozmérny obraz pro-
storu pred vozidlem, zatimco ultrazvukové snimace jsou urceny predevsim pro sledovani bezprostifedniho okoli pfi
parkovania manévrovani. Modernivozidla proto vyuzivaji fGzi dat, pfi niZ fidici jednotka spojuje informace ze viech
dostupnych snimacti do jednoho modelu okoli vozidla. Diky tomu mohou pokrodilé asistenéni systémy Fidie (ADAS)

i systémy automatizovaného fizeni reagovat rychleji, pfesnéji a spolehlivéji v Sirokém spektru dopravnich situaci.

Kamera Poskytuje obrazové informace Rozpoznavani jizdnich pruhd, do-
o okoli vozidla a umozZiiuje roz- pravnich znacek, semafor(, chodcdl,
poznavani objektl diky pokroCilym  cyklistdl a ostatnich vozidel.
algoritmdm.

Radar Pomoci radiovych vin méfi vzda- Adaptivni tempomat, automatické

nouzové brzdéni, sledovani mrtvého
Ghlu, asistent zmény jizdniho pruhu
nebo detekce vozidel pfi vyjizdéni

z parkovaciho mista.

lenost, smér a relativni rychlost
objektdl. Spolehlivé pracuje i za
zhor3ené viditelnosti.

Lidar - laserovy snimaé

-

Ultrazvukovy snimaé

Interiérové snimace
w %

Interiérovy radar. ~ Kamera na monito-
rovdni pozornosti
fidice.

Laserové paprsky vytvareji presny
trojrozmérny obraz okoli vozidla

a umoziiuji velmi pfesnou lokalizaci
objektd.

Automatizované fizeni, pfesna de-
tekce prekazek, méreni vzdalenosti
a identifikace objektd.

Lidar Scala 3.
Vyuziva ultrazvukové viny pro

méreni velmi kratkych vzdalenosti
v bezprostrednim okoli vozidla.

Parkovaci asistenty, automatické
parkovani a detekce prekazek pri
nizkych rychlostech.

Kombinace kamer a dal3ich
snimaca sledujicich prostor uvnitf
vozidla.

Monitorovani pozornosti fidice
(DMS), detekce obsazenosti sedadel,
pripomenuti pfitomnosti ditéte ve
vozidle, sledovani cestujicich a dalsi
bezpecnostni funkce.

e

i

o
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Vyznamnou roli hraje také spolehlivost jednotlivych snimacli v redlném provozu. Kamery a lidary proto vyuZzivaji sys-
témy vyhFivani, ostfikovani nebo ofukovani, zatimco radary byvaji z konstrukénich diivodd €asto ukryty za ochran-
nymi panely karoserie, kde jsou Iépe chranény pred necistotami a mechanickym poskozenim.




detekce ditéte ponechaného ve vozidle.
Radar dokaze rozpoznat i minimalni
pohyby spiciho ditéte, které by kamera
nebo jiné snimace nemusely zachytit.
Vyznam této technologie roste také

v souvislosti s evropskymi bezpecnost-
nimi predpisy, které postupné zavadéji
pozadavky na podobné systémy u no-
vych vozidel.

Na radar navazala prezentace driver
monitoring systemu (DMS). Na rozdil od
radaru vyuziva kameru sledujici fidice.
Nejde ptitom o rozpoznavani identity
osoby, ale o vyhodnocovani jeji pozor-
nosti. Systém sleduje smér pohledu, po-
hyb hlavy nebo znamky inavy a dokaze
rozpoznat, zda ridi¢ vénuje dostate¢nou

pozornost fizeni (obr. ).

Kombinace kamery a radaru prinasi
vyssi spolehlivost nez pouziti jediné
technologie. Kamera poskytuje detailni
obraz a umoznuje sledovat smér pohle-
du nebo zaviené oci fidice, radar naopak
spolehlivé zaznamenava mikropohy-

by bez ohledu na svételné podminky.
Informace z obou snimaci se vzajemné
doplnuji a vytvareji presnéjsi obraz

o situaci uvnitf vozidla.

Lidar pfidava vozidlu tfeti
rozmeér

Zajimavym stanovistém byla také prak-
ticka ukazka lidaru (laserového snima-
Ce), tedy technologie, kterd dnes patfi
mezi klicové prvky systému automati-
zovaného fizeni (obr. [Hd). Pravé prazské
vyvojové centrum spolecnosti Valeo je

v ramci celé skupiny kompetencnim

pracovistém pro vyvoj a validaci lidart
vSech generaci. Vyznam této technolo-
gie potvrzuje i skute¢nost, Ze lidar Valeo
tvori soucast systému Drive Pilot vozli
Mercedes-Benz tfidy S a EQS, které jako
prvni v Evropé ziskaly homologaci pro
podminéné automatizované fizeni SAE
Level 3.

Na rozdil od kamery lidar nepracuje

s obrazem ve viditelném spektru. Vysila
kratké pulzy infracerveného laserového
zateni a méti dobu, za kterou se odraze-
ny paprsek vrati zpét ke snimaci. Z téch-
to idajl vytvati velmi piesny trojroz-
meérny model okoli vozidla, oznacovany
jako point cloud (mrak bod®). Kazdy bod
predstavuje misto, od néhoz se laserovy
paprsek odrazil, a spolec¢né vytvareji
detailni prostorovou mapu okoli.

Vyvojati zaroven vysvétlili, pro¢ ne-
existuje univerzalnilidar pro vSechny
situace. Pfedvadény snimac byl opti-
malizovan predevsim pro jizdu vysokou
rychlosti. Dokaze sledovat prostor az
250 metri pred vozidlem, coZ je pti dal-
ni¢nim provozu zasadni. Naproti tomu
pfiparkovani je dulezitéjsi Siroké zorné
pole a schopnost pfesné sledovat objekty
v bezprostfedni blizkosti vozidla. Proto
se v praxi pouzivaji riizné typy lidart

s odliSnym dosahem i zornym tthlem,
které se navzajem dopliuji.

Vyuziti 3D tisku

u prototypti

Po ukazkach technologii pro automati-

zované fizeni nasledovala navstéva pra-
covisté 3D prototypti. To zajiStuje nejen
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3D tisk, ale také 3D skenovani, reverzni
inZenyrstvi a konstrukéni podporu

pro vyvojové tymy. Diky tomu mohou
konstruktéfi rychle ovérit novy navrh
nebo vyrobit funkéni prototyp pfimo ve
vyvojovém centru, aniz by museli ¢ekat
na dodavku dilfi od externich vyrobcd.
V laboratofi se vyuZzivaji primyslové

3D tiskarny s technologii SLS (selective
laser sintering), pfi niz laser postupné
spéka vrstvy polymerového prasku. Vy-
hodou této metody je moZnost vyrabét
ivelmi sloZité soucasti bez podptur-
nych struktur a efektivné vyuzivat
materidl, jehoz vétsi ¢ast 1ze po tisku
znovu recyklovat.

3D tisk zde neslouzi pouze k vyrobé
maket, ale pfedev§im funkénich pro-
totyp urcenych pro zkousky novych
systémd. Jako priklad byla uvedena
soucast prototypového dilu, kterou bylo
mozné vytisknout béhem jediného dne
(obr. EEN), zatimco pfi pouziti klasickych
vyrobnich technologii by se na ni ¢ekalo
nékolik tydnti.

Zaveér

Po Case straveném na jednotlivych pra-
covistich bylo zfejmé, Ze nové prazské
vyvojové centrum neni pouze investici
do nové moderni budovy ¢i celého area-
lu. Mnohem duleZitéjsi je soustiedéni
odbornych tym a technologii, které
zde spolecné vznikaji - od pokrocilych
snimaca pfes technologie pro systémy
automatizovaného fizeni aZ po metody
jejich ovéfovani v oblasti pokrocilych
asisten¢nich systému a automatizova-
ného fizeni. m

KB Detekce osob lidarem (kvdili lepsi viditelnosti je obraz na
monitoru softwarové dobarven).
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