Udrzovani autobusu v jizdnim pruhu
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Cestujici v méstskych a dalkovych autobusech v Evropé zacinaji t€zit z cestovani ve vozidlech, ktera
jsou vybavena novym, v USA vyvinutym, systémem varujicim pfed vyjetim z jizdniho pruhu, tzv. LDW
(Lane Departure Warning) systémem. V Evropé stale rostouci diraz na snizeni jak pouzivani vozidel,
tak dopravnich nehod, zvySuje rozsah nasazeni inovacni bezpelnosti technologie ve vozidlech
vefejné silni¢ni dopravy, jako soucast skupiny opatfeni, navrzené ke zvySeni po¢tu osob pouzZivajicich
vefejnou dopravu.

Pouzivana v nakladnich vozidlech na obou stranach Atlantiku a v osobnich vozidlech v USA, upoutala
tato technologie pozornost hlavnich vyrobcl autobusa.

Po spolupraci s firmou Mercedes-Benz, kalifornska spolecnost Iteris — specialista na venkovni vizualni
systémy a senzory — zajistila jejich nakup jak u spole¢nosti EvoBus GmbH a MAN Busse, tak i u firmy
Mercedes-Benz Omnibusse pro jejich dalkové autobusy.

Jadrem systému je vestavéné kamerové varovné zafizeni pro rozpoznavani znaceni jizdnich pruhd.
Je odvozeno z plvodniho vyrobku AutoVue, ktery v roce 2000 spole¢nost lteris vyvinula spole¢né
s firmou DaimlerChrysler pro implementaci do taha¢t Mercedes Actros a MAN.

Uspéch na evropském dopravnim trhu upoutal zajem i pozornost v USA, kde pak v roce 2002 zadala
zakaznikim poskytovat technologii LDW firma Freightliner LCC.

Béhem jednoho roku, dal$i vyznamny americky podnik, spole¢nost International Truck and Engine
Corp, zacala svym zakaznikim nabizet jako volitelnou vybavu vozu systém LDW. Spole¢nost lteris
mezitim vyvinula verzi systému pro osobni automobily, ktera byla zabudovana do model( Nissan, nyni
v prodeji v severni Americe.

S dal8i upravenou verzi, ktera je nyni k dispozici pro osobni vozidla a autobusy, se firma vraci
do Evropy, kde pocita s prodejem az 7000 jednotek ro¢né. Systém sleduje vozovku stiranou plochou
Celniho skla vozidla, v blizkosti jeho osové ¢ary. Kamera je namontovana vysoko na ¢€elnim skle,
v blizkosti stfedu vozidla, aby lépe fungoval algoritmus sledovani znaceni jizdnich pruhd a aby byl
mozny vyhled pfes kapotu vozidla. Centralni procesor (CPU) spusti program, ktery sleduje jizdni
pruhy a spousti varovny algoritmus. Systém dale pracuje spolu s ostatnimi vestavénymi vnéjSimi
ukoly, jako napf. fizeni komunikace, inicializace a vSeobecnymi ukoly.

Algoritmus pfijima obrazové vstupy kamerového systému, vyhodnocuje znaceni jizdnich pruh(
a stanovuje, zda je odchylka nebezpecna. Pfed tim, nez systém vysle fidi€i varovny signal, aby
sjednal napravu, centralni procesor ovéfi, zda neni aktivovana kontrolka ukazatele sméru jizdy a zda
nedoslo k vlastnim systémovym chybam.

Pfipojeni k vozidlové sbérnici CAN umoznuje zpracovani zpravy, ktera udava, na které strané hrozi
vyjezd z jizdniho pruhu. Varovani mize byt bud zvukové nebo pohybové.

Zatimco v nakladnich vozech je vétSinou vyuzivan zvuk prejizdéni po zpomalovacich prazich, systém
instalovany v méstskych i dalkovych autobusech zavibruje sedadlem fidiCe, aby nebyli cestujici
znepokojeni neznamym zvukem vyjadfujicim nebezpe€i (zvukové varovné signaly musi byt
dostateCné hlasité, aby je bylo slySet i pfes hluk vétru pfi otevienych oknech, pfes hluk motoru a hluk
dopravniho provozu).

Vyrobci OEM (Original Equipment Manufacturer) mohou konfigurovat systém tak, aby vyhovoval
specifickym pozadavkim, napf. na délku varovani, na interval mezi jednotlivymi varovanimi. Jina
dostupna rozhrani obsahuji informovani zabavnou formou a fizeni vozidla.

Systém je navrzen tak, aby efektivné fungoval pfi rychlosti pfes 60 km/h na jakékoliv znacené
pozemni komunikaci, ve dne a v noci, za vétSiny povétrnostnich podminek, kdy je znaceni viditelné.



LDW systém ma dva zakladni pracovni mody: hledej a sledu;.

V médu hledej dochazi k lokalizaci znaceni jizdnich pruhl v celé Sifce obrazu. Jizdni pruhy jsou
identifikovany stanovenim rozdild hodnot jasnosti pixelll v jedné fadé na obrazu. (Jednoduse feceno,
pfi vodorovném pohybu na jakékoliv fadé na obrazu, méd vyhledava zmény ztmavych pixell
(vozovky) na svétlé (znaceni jizdnich pruhi) a zpét na tmavé (opét vozovka).

Jakmile je znaceni lokalizovano, systém spusti mod sleduj. Ten analyzuje mnohem mensi oblasti
obrazu, vyuzZiva schopnosti pfedpokladu nasledujiciho kroku, ktera je zabudovany do algoritmu, takze
muZze pokracovat ve sledovani znaceni i pfi pferuseni ¢ar, pfi prdjezdu kfizovatkami a pfi slabém nebo
nespojitém znaceni.

Pfi sledovani znaceni jizdnich pruh( systém LDW neustale vypocitava hodnotu ,doby pro vyjeti
z pruhu®, zavislou na:

pozici vozidla ve vztahu k pravému a levému znaceni jizdnich pruhu;
Sifce vozidla

¢ele vozidla ve vztahu ke znaceni jizdnich pruha;

rychlosti vozidla.

Jakmile hodnota ,doby pro vyjeti z pruhu“ doséahne zadanou mezni hodnotu (obvykle jakmile se
pneumatika dotkne znaceni jizdniho pruhu), aktivuje se varovny systém.

Prizkumy ukazaly, ze unava fidi€l hraje zasadni roli u asi 20 % vSech dopravnich nehod v sektoru
vefejné prepravy v Evropé, a ze 50 % dalkovych fidi€l alespon jednou za volantem usne. (Zdroj:
.Rizika dopravnich nehod v evropské dopravé®, Cerven 1999, studie provedena Evropskou radou pro
bezpecnost v dopravé (ETSC) — nezdvislou neziskovou organizaci, sidlici v Bruselu, ktera se vénuje
sniZzovani poctu a vaznosti zranéni pfi dopravnich nehodach v Evropé.)
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