Modely bezpecnostnich zon pro jizdu
autonomnich vozidel
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Autonomni vozidla béhem jizdy neustale monitoruji své okoli, detekuji objekty a pripadné prekazky,
na které dle danych algoritmi reaguji. Uzce souvisejicim faktorem je rychlost vozidla, jeZ je
dynamicky ménéna podle vypoctu brzdné drahy tak, aby vozidlo bylo schopné vc¢as zabranit kolizi.
Tento pristup zabezpeceni patii mezi jeden z nejdulezitéjSich predpokladu zavedeni autonomnich
vozidel do bézného provozu. Matematické aparaty zalozené na modelovani nejruznéjsich jevi s jistym
typem vagnosti ¢i neurcitosti - hrubé mnoziny, fuzzy mnoziny ¢i pravdépodobnostni modely - se jevi
jako vhodny néstroj, kterym lze popsat specifické bezpecnostni zony pro konkrétni rychlosti, jimiz se
pohybuji autonomni vozidla v rdmci dopravni infrastruktury. Tyto modely nasledné mohou v praxi
prispét k plynulé zméné rychlosti vozidel ¢i ndvrhum k Gpravé dopravni infrastruktury, spojenym s
predpokladem budouciho bezpe¢ného zaclenéni autonomnich systému do silni¢niho provozu.
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