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1 Autonomni mobilita z riznych pohledi

Na problematiku autonomni mobility nemize byt nahlizeno jenom z Uzkého pohledu technologii
autonomniho fizeni, aniz by tato oblast byla zakomponovana do dopravniho systému jako celku. Na
dopravu je tfeba pohlizet prirezovym zplsobem, protoZe je velmi komplexni. Dopravni systém je
provazany nejen na mezinarodni Urovni, ale je provazany také se systémy na regionalni, méstské
a v nékterych pripadech i na pfeshranicni regionalni Urovni. Z tohoto divodu je nutné zajistit funkénost
a provazanost dopravniho systému na Uzemich jednotlivych statli, a to pfi souasném zajisténi
spolehlivosti a efektivnosti dopravniho systému.

Dopravni problematice je nutné se nejvice vénovat ve méstech a méstskych aglomeracich, kde jsou
nejvétsi naroky na dopravu, a to v podminkach velmi omezeného prostoru a s vysokou citlivosti vlivl
dopravy na verejné zdravi. Dale je nutné vénovat pozornost zlepSeni dopravni dostupnosti

venkovskych a malo osidlenych oblasti.

Samostatnou oblasti je provoz na dalnicich, kde se vozidla pohybuji vysokou rychlosti. Tato situace
vyzaduje nejen presnou a bezpecnou, ale zaroven i dostatecné rychlou komunikaci.

S dopravou Uzce souvisi mobilita, ktera je chapana jako schopnost premistovat osoby nebo véci bez
vétsSich zabran, a to nejen z hlediska dopravnich technologii, ale i ze socidlniho hlediska (napf.
pristupnost k dopravnim sluzbdm pro zranitelné Ucastniky dopravniho systému). V tomto kontextu je
jednim z klicovych problém0 napfiklad starnuti populace a mobilita senior(, ¢imzZ se stat bude muset
v budoucnu intenzivné zabyvat. Podle progndz podstatné vzroste podil obyvatel ve véku nad 70 let,
resp. 80 let, a zaroven se bude navysSovat podil obyvatel ve méstech, coz bude mit mnoho dusledkd.
Budouci seniofi budou mit vyssi naroky i na zajiSténi své mobility i kvality Zivota. Otazka zajisténi
mobility se ale netyka jen seniord, nybrZ i vSech zranitelnych ucastnikd dopravniho systému, zejména
0sob se snizenou schopnosti pohybu, orientace nebo komunikace.

Kromé pozadavk( na technologie, fyzickou i digitalni infrastrukturu a jednotlivé druhy dopravniho
systému na dopravu pusobi fada celospoledenskych vlivi a také technologickych a bezpecnostnich
trend( dlouhodobého charakteru. Lidsky cinitel, ktery je v dopravé pro svoji roli v Fidicich procesech
dosud nenahraditelny a ovliviiuje velkym podilem bezpecnost a spolehlivost dopravnich proces,
predstavuje nejslabsi ¢lanek v celém systému zajisSténi bezpecCnosti. Proto je na misté diskuze o
nahrazeni nékterych, vétsiny nebo vsech fidicich procesi, které nyni provadi ¢lovék, autonomnimi
systémy. Nékteré Cinnosti Ize nahradit jiz nyni nebo v blizké budoucnosti (napfiklad parkovani nebo
jizda v kolonach).

Autonomni jizda zahrnuje rliznorody soubor vznikajicich konceptd, které je tfeba chapat jako soucast
irSich trendd smérem k automatizaci silniéni dopravy. V prabéhu fizeni vozidla, i vysoce
automatizovaného, je Fidi¢i poskytovdno mnoho informaci o dopravni situaci, a to at uz
prostfednictvim riznych informacnich sluzeb nebo prostfednictvim systému zabudovanych pfimo ve
vozidle. Kognitivni kapacita ¢lovéka pro pfijem a zpracovani informaci je omezena a mizZe zpUsobit
nedostatecné vnimani a zpracovani informaci klicovych pro bezpecéné fizeni. Z tohoto divodu je tfeba
vénovat pozornost ovéreni vlivu pfistroji na bezpecnost dopravniho provozu z pohledu lidského
Cinitele. V souvislosti s rozvojem automatizace bude potfeba resit také to, Zze dojde k ndhradé rutinnich
¢innosti ¢lovéka, coz sice pravdépodobné snizi zatiZzeni ¢lovéka a omezi jeho moznou chybnou operaci,
na druhou stranu vsak dojde ke ztraté navykd a operativnosti clovéka zejména v pripadech, kdy
automaticky systém nezajisti pozadované cinnosti nebo je nutné resit operativné nestandardni nebo
mimoradné situace a ¢as na rychlé a spravné rozhodnuti je velmi kratky. Postupujici automatizace by
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mohla zplsobit stav, kdy lidé, ktefi budou zafizeni uZivat, se na néj budou zcela spoléhat a kvdli
chybéjici zkuSenosti s praci se systémy bez automatického vyhodnocovani a rozhodovani viibec
nepoznaji, Ze doslo k vypadku systému nebo dokonce ke kritické situaci, kterou musi pochopit a
zvladnout. Jednou z moZnosti, jak tomuto celit, je zabyvat se takovymi pfristupy, které budou
zabranovat poklesu schopnosti zvladat kritické situace kvali nedostatku praxe.

Role lidského Cinitele se bude v souvislosti se zavadénim vyssich stupnd autonomniho Fizeni ménit
z pohledu jeho odpovédnosti, kde c¢ast ¢i plnou odpovédnost bude prebirat autonomni systém, tedy
vozidlo, provozovatel, spravce ¢i vyrobce. Bude nutné resit nové otazky pravni a etické.

Do cinnosti dopravy se prolinaji i jina odvétvi (napf. vyrobci fidicich, informacnich a diagnostickych
systém, stavebni prliimysl, vyrobci dopravnich prostfedkd, cestovni ruch, apod.) a doprava se tak stava
jejich zadkaznikem, resp. uZivatelem téchto produktll nebo sluzeb. Jednotliva diléi odvétvi poskytuji
dopravé konkrétni produkty, nicméné pravé odvétvi dopravy jako uZivatel stanovi parametry téchto
produktl a jednotlivé ¢asti integruje do fungujiciho celku. Proto je resort dopravy hlavni zodpovédnou
instituci za jeho funkénost.

Silni¢ni doprava v soucasné dobé prochazi technologickou revoluci, at uz se jedna o postupné
nasazovani digitalnich technologii do silnicnich vozidel nebo o trend automatizace. Napf. co se tyce
Zelezni¢ni dopravy, na Ceské zeleznicni siti je vyuzivan systém automatického vedeni vlaku, ktery slouzi
k automatickému fizeni rychlosti, regulace tahu, umoznuje automatické cilové brzdéni, a nahrazuje tak
rutinni ¢innosti strojvedouciho. Prinosem tohoto systému je mimo jiné zajisténi automatického
dodrzovani jizdniho fadu a energeticka optimalizace jizdy vlaku. V prazském metru je zase v nékterych
stanicich umoznén automaticky obrat soupravy metra bez ucasti strojvedouciho.

Silniéni doprava kopiruje do urcité miry rozvoj zZeleznicni a letecké dopravy, které maji velmi dobre
propracované systémy zabezpeceni provozu. V soucasné dobé jsou tidi¢i béhem jizdy podporovani
fadou palubnich systémd, které jiz vyuZivaji kooperativnich inteligentnich dopravnich systém (C-ITS)
pro reseni obtiznych dopravnich situaci, na kfizovatkach a pripojovacich pruzich a pomahaji jim
vyhnout se dopravnim nehodam, které vznikaji za mimoradnych situaci. Na provoz ¢astecné i plné
autonomnich vozidel musi byt uzptsobena také silni¢ni a uli¢ni sit, kterda umozni komunikaci a interakci
téchto vozidel nejen mezi sebou, ale i se zafizenimi (stanicemi) na dopravni infrastrukture.
Automatizace v silni¢ni dopravé, kdy dopravni prostfedek misto ¢lovéka fidi stroj, postupné zméni
soucasnou podobu silni¢ni dopravy. V zasadé se da fici, Ze z Cisté technologické roviny automobilové
dopravy dojde k postupné transformaci na sluzbu mobility, kterou budou poskytovat pravé autonomni
vozidla resp. poskytovatelé sluzby mobility, ktefi se jiz nebudou nutné rekrutovat pouze z fad vyrobcl
automobil( nebo dopravcl. Vyvoj v rdmci autonomni mobility je silnym motorem pro inovace, nebot
se jedna o technologie s velmi vysokymi pozadavky na spolehlivost a odolnost.

Material se tyka primarné autonomni mobility v silni¢ni dopravé. Autonomni mobilita v SirSim smyslu
mUzZe zahrnovat i jiné druhy dopravnich prostfedku a zafizeni, jako jsou mj. systémy pro automatické
vedeni vlaku, automatické obraty souprav metra na konecnych stanicich, autonomni letadla,
respektive ,bezpilotni” ¢i, dalkové fizena“ letadla. Jakkoli témata a zavéry zahrnuté v materialu mohou
mit v tomto smyslu jisty pfesah do rGznych oblasti, materidl nepredstavuje ucelenou koncepci pro

autonomni aspekty jinych druhl dopravy, nez je doprava silni¢ni.



2 Datové propojena vozidla, kooperativni systémy ITS a
autonomni rizeni

V prvé tadé je nezbytné vysvétlit rozdil v zakladnich pojmech souvisejicich s problematikou
autonomniho fizeni:
1. Automatické (angl. automated) vozidlo je vybavené asistenénimi systémy fidice, diky kterym je

mozné nékteré jednodussi jizdni ukony vykonavat bez zasahu fidice (napf. parkovaci asistent);
2. Autonomni / robotické (angl. autonomous/robotic) je vozidlo, které je schopno vnimat (snimat a

vyhodnocovat stav) prostredi a navigovat se k zadanému cili bez lidského zasahu. Jinymi slovy jde
o vozidlo, které je navrieno tak, aby provadélo vsechny kritické bezpecnostni funkce a
monitorovalo stav vozovky po celou dobu jizdy;

3. Datové propojené (angl. connected) vozidlo je datové propojené v rediném c¢ase s okolnimi vozidly
(Vehicle-to-Vehicle) nebo s okolni infrastrukturou (Vehicle-to-Infrastructure);

4. Blizko nasazeni do realného provozu jsou tzv. kooperativni systémy ITS. Tradic¢ni systémy ITS

predstavuji napftiklad liniové fizeni silni¢niho provozu prostiednictvim proménnych dopravnich
znacek. Vybavovani vozidel palubnimi zafizenimi a vozidlovymi systémy je novou cestou, kterou
predstavuji pravé kooperativni systémy ITS.

Zakladni myslenkou kooperativnich (spolupracujicich) inteligentnich dopravnich systému (C-ITS) je
schopnost predavat si zpravy tykajici se aktualni dopravni situace budto mezi vozidly navzajem, anebo
mezi vozidly a pfislusSnym zatizenim umisténym na silni¢ni siti — tedy vzdjemna kooperace. Diky témto
informacim mohou fidi¢i v€as zareagovat na varovani, bezpecné zvladnout necekanou situaci
a zabranit tak pripadné dopravni nehodé — zvlasté pfri jizdé za snizené viditelnosti. Uplatnéni
kooperativnich systém( ITS v praxi je naptiklad v tzv. preferenci vozidel. Néktera vozidla si zasluhuji
vySsi pozornost, napriklad vozidla integrovaného zachranného systému nebo vozidla verejné osobni
dopravy. Nejedna se pouze o preferenci vozidel prostrednictvim svételného signalizacniho zafizeni na
kfizovatkach, nybrz také o varovani vozidel pfed hrozici kolizi vozidel na kfizovatkach (varovani fidicim
vozidel zahybajicich vpravo nebo vlevo) nebo na mistech, kde se jizdni pruh vyhrazeny pro vozidla MHD
a jizdni pruh pro ostatni vozidla sbihaji v jeden. To soucasné vyuzivané systémy preference vozidel
MHD neumoznuiji.

3 Stupné automatizace silni¢nich vozidel

Automatizace silni¢nich vozidel se déli do celkem Sesti Urovni, od vozidla, které je vybaveno varovnymi
systémy a fidi jej pouze fidi¢, pres vozidlo vybavené parkovacimi asistenty, asistenty pro udrZovani
vozidla v uréeném jizdnim pruhu nebo asistenty pro udrzeni vzdalenosti mezi danym vozidlem a vozidly
vpredu. U takto vybavenych vozidel sice uvedené tidici funkce probihaji automaticky, nicméné fidic
musi byt schopen kdykoliv prevzit fizeni. Poslednim krokem postupného vyvoje asistencnich systém
fizeni je pata, nejvyssi, tfida autonomnich vozidel, kdy ¢lovék sam aktivuje systém a pouze zada cil
cesty. Vozidlo je automaticky fizeno do zvoleného cile cesty, fidi¢ pfitom neni potreba - neexistuje.

BEZ AUTOMATIZACE ° [ (]
, 0 - vozidlo nefidi automaticky systém, ale vylu¢né fidi¢ w w w n/a
Dopravni 3 P . .
situace - mohou oviem byt zafazeny varovné subsystémy
n ASISTENCE RIDICE S
sledovana . e s (] ° ° nékteré
v yex - fidi¢ musi byt schopen kdykoli fidit .
fidicem 1 . Tt A Ve et rezimy
- automaticky mohou probihat i sloZitéjsi fidici funkce 'n‘ 'n‘ e

(adaptivni tempomat, parkovaci asistent ...)
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CASTECNA AUTOMATIZACE

z - Fidi¢ musi zasahnout, kdyZ automaticky systém selhava r::;t::e
- automat fidi, zrychluje i brzdi jizdyy

- pfi zasahu fidice se systém deaktivuje

* SAE = Society of Automotive Engineers (Celosvétové profesni sdruzeni védc(, inZenyrl a odbornik(i se zamérenim na dopravni prostiedky,
které jsou schopny se s vyuzitim vlastniho pohonu pohybovat po zemi, na vodé, pod vodou, ve vzduchu i v kosmickém prostoru. Organizace
je také respektovanou standardizacni organizaci v oblasti automobilového primyslu. Pivodné vznikla jako Asociace automobilovych

inZzenyr().

Soucasna osobni vozidla komeréné
dostupnd na trhu odpovidaji,
v zavislosti na typu vozidla a drovni
technické vybavy, stupni
automatizace urovné 1-3 s tim, Zze dle
Umluvy o silniénim provozu pfijaté
8. 11. 1968 ve Vidni (tzv. Videnska
Umluva) a Ceského pravniho radu je
za fizeni vozidla vidy a za jakychkoliv

But am | just a vision? No, I'm already a reality.

okolnosti zodpovédny fidic.
v nékter\'/ch stitech svéta, zejména Obrdzek: MD (zdroj: https://www.youtube.com/watch?v=0xp7RoDjénY)
v USA, provozuji vyrobci vozidel a technologické firmy v testovacim provozu dopravni prostfedky
urovné 4-5. Provoz téchto vozidel byl mozny az po predchazejici Upravé regulacniho ramce tak, aby
bylo viibec umozZnéno testovani téchto vozidel na vybranych uUsecich silni¢ni sité s béZznym provozem.
Nékolik set takovych vozidel za pritomnosti fidie se zvlastnim opravnénim najezdilo jiz nékolik miliond
vozokilometri. Probiha nebo probéhlo také nékolik testl autonomnich minibust, kdy ve Svycarském
Sionu nebo rakouském Salzburgu jsou provozovany elektro minibusy bez Fidi¢e. Jde spise
o ,turistickou atrakci“, nikoli o soucdst pravidelné dopravy. Na obr. vpravo je jeden ze dvou
autonomnich elektro minibusl s kapacitou pro 11 cestujicich jezdici v rlznych typech silni¢niho
provozu rychlosti do 20 km/h, tato vozidla provozuje Svycarsky narodni autobusovy dopravce PostAuto
Schweiz AG. Ojedinéle probéhly jiz testy osobnich vozidel vybavenych autonomnimi systémy na trovni
3 — 4 jiz v Evropé (Francie, Spanélsko). Jednotlivé stupné automatizace jsou charakteristické
technologiemi, kterymi je vozidlo vybaveno.
Dale jsou uvedeny priklady systému v danych stupnich.
Uroveni 0
e Hlidani mrtvého uhlu (akusticka nebo vizualni vystraha v ptipadé, kdy se fidi¢ chysta opustit
jizdni pruh a zaroven je v mrtvém Ghlu zpétného zrcatka vozidlo);
e Parkovaci asistent (akusticka nebo vizudlni vystraha, je-li vozidlo pfi parkovacim manévru pfilis
blizko jiného vozidla);
e Hlidani jizdy v daném jizdnim pruhu (vystraha, opusti-li vozidlo jizdni pruh bez zapnuti
smérového svétla);



e Hlidani prekazek na vozovce pfed vozidlem (opét pouze vystraha).
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UROVEN O
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DOPRAVNI
SITUACE
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MOZNOSTI
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REAKCE NA
DYNAMICKOU
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SITUACI

Obrdzek: MD (zdroj: http://connectedautomateddriving.eu)

Uroveri 1

e Adaptivni tempomat (udrZuje predem urcenou rychlost a zaroven se pfizplsobuje rychlosti
vozidla pred nim);

e Parkovaci asistent (zde jiz systém automaticky ovlada plynovy a brzdovy pedal a rovnéz
volant);

e Udrzovanijizdy vdaném jizdnim pruhu (systém zasdhne do fizeni v pfipadé, kdy vozidlo opusti
jizdni pruh bez smérového svétla);

e Autonomni nouzové brzdéni (ochrana pfed srazkou vozidla s chodcem a pomalu jedoucim
nebo stojicim vozidlem).
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Obrdzek: MD (zdroj: http://connectedautomateddriving.eu)



Uroven 2
e Systém pro automatické fizeni vozidla v koloné (aktivni pouze pfi nizkych rychlostech);
e Systém pro automaticky parkovaci manévr (ovsem fidi¢ musi zasdhnout, kdy?Z je potfeba).

UROVEN 2

SLEDOVANI
DOPRAVNI
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Obrdzek: MD (zdroj: http://connectedautomateddriving.eu)

Uroven 3

s v

e Systém pro automatické fizeni vozidla na dalnicich (véetné pfedjizdéni);

e Autonomni nouzové brzdéni véetné vyhybani (ochrana pfed srazkou vozidla s chodcem a
pomalu jedoucim nebo stojicim vozidlem);

e Systém pro automatické fizeni vozidla béhem tzv. ,misuse” (feseni koliznich situaci).

UROVEN 3

SLEDOVANI
DOPRAVNI
SITUACE

‘] MOZNOSTI
| SYSTEMU
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REAKCE NA
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SITUACI

Obrdzek: MD (zdroj: http://connectedautomateddriving.eu)



Uroven 4

e Systém pro automaticky parkovaci manévr (fidi¢ uz nemusi zasahnout v pripadé potreby);

e Systém pro automatické Fizeni vozidla na dalnicich véetné slozitéjsich ukon.

o UROVEN 4
SLEDOVANI
DOPRAVNI{
SITUACE

MOZNOSTI
SYSTEMU

RiZENT
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REAKCE NA
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DOPRAVNI
SITUACI

Obrdzek: MD (zdroj: http://connectedautomateddriving.eu)

Uroveri 5

s vr

e Systémy pro plné automatické fizeni vozidla, které jsou schopné zvladat veskeré ukony ridice.

» UROVEN 5
SLEDOVANII
DOPRAVNI

SITUACE -

MOZNOSTI
SYSTEMU

RiZEN{
VOZIDLA

REAKCE NA
DYNAMICKOU
DOPRAVNI
SITUACI

Obrdzek: MD (zdroj: http://connectedautomateddriving.eu)

Trend rozvoje autonomnich vozidel nejde zastavit, nicméné i v budoucnu bude existovat smiseny
provoz autonomnich vozidel s manualné fizenymi vozidly. Vzhledem k primérnému stafi vozového



parku v CR okolo 15 let, Ize predpokladat smiSeny provoz s vozidly na Grovni 0 po zhruba nésledujicich
30 let.

4 Nezbytné vozidlové technologie a systémy

Autonomni vozidlo, obdobné jako ¢lovék pfi fizeni, musi shromazdovat informace, na zakladé nich se
rozhodovat a provadét pfrislusSny manévr. PIné autonomni vozidla bez fidice budou muset byt
vybavovana spolehlivymi komplexnimi systémy. Aby takovy komplexni systém mohl nahradit fidice,
bude muset umét neustale sledovat dopravni situaci pomoci senzord (kamery, radar, ultrazvuk aj.),
a tim ziskdvat informace. Dale musi byt schopen na zakladé ziskanych informaci situaci vyhodnotit
(rozpoznani dopravniho znaceni, chodce, prekazky na vozovce apod.). Nasledné se musi rozhodnout o

akci, kterou na zékladé vyhodnocené situace uskutecni.

Pro vyhodnoceni situace a nasledné rozhodnuti jsou jiz zapotiebi algoritmy, které budou muset byt
vytvoreny a odzkouseny tak, aby vozidlo bylo schopno reagovat na kazdou dopravni situaci, a to véetné
autonomniho fizeni béhem kolizni situace (toto jiz hranici s oblasti umélé inteligence).

Dnesni moderni vozy se vyznacuji nes¢etnym mnozstvim asistencnich systéma, diky kterym je mozné
predejit dopravnim nehodam. Tyto systémy vyZzaduji rlizné technologie nahrazujici smyslové vjemy
fidi€e, instalované ve vozidle, které jsou pfedpokladem rovnéz pro provoz autonomnich vozidel. Je ale
potrfeba podotknout, Ze podle analyzy Centra
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Obrdzek: MD (zdroj: Think Act - Autonomous Driving by Roland Berger
Strategy Consultants)
Vsechny tyto technologie jsou dnes dostupné a vyuZivaji se pro nejriznéjsi vozidlové systémy.
Napriklad radar je jiz dnes v modernich vozech soucasti adaptivniho tempomatu. Kamerové systémy
pak slouZi k rozpoznani scény v okoli vozidla a spolu s prisluSnymi algoritmy je mozné rozpoznat
prekazku pred vozidlem (chodec, stojici vozidlo apod.), pfipadné lIze také rozpoznat svislé a vodorovné

dopravni znaceni.



Je nezbytné, aby autonomni vozidlo znalo svou polohu v redlném c¢ase. Soucasti takového vozidla by
tedy mél byt rovnéz pfijimac globalniho navigacniho druzicového systému (GNSS) pro stanoveni

polohy a planovani trasy. Mezi systémy GNSS se fadi americky GPS, evropsky Galileo (EGNOS), rusky
GLONASS a ¢insky COMPASS.

Prijem signal( druZic v oblastech s vysokou zastavbou (centra velkych mést) byva ale obvykle
nedostatecny pro relativné presné stanoveni polohy vozidla, tudiz by autonomni vozidlo mélo kromé
GNSS prijimace byt vybaveno i jinymi senzory pro urceni polohy na jiné bazi nez na bazi ptijmu
druZicovych signal(. Jde o akcelerometr, gyroskop apod. Také tyto systémy jsou v soucasné dobé
v modernich vozech jiz implementovany. SlouZi jako doplnék v pfipadech, kdy se vozidlo nachazi v
oblasti, kde neni mozné signdly z druZice pfijimat (napf. tunely, hromadné garaze, Uzké ulice lemované
vysokymi budovami aj.). V nékterych lokalitdch se zvlast slozitou infrastrukturou bude nutné doplfiovat
globalni navigacni systém upresnujicim lokalnim polohovym systémem.

Pro planovani jizdy a vlastni fizeni jsou zakladnim predpokladem aktudlni prostorova data v dostatecné
kvalité. Jedna se o digitalni mapové podklady, které budou muset byt oproti v soucasnosti pouzivanym
detailnéjsi, presnéjsi a vzdy aktualni.
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Obrdzek: MD (zdroj: https://www.novatel.com/industries/autonomous-vehicles/#technology)

Autonomni vozidlo se nepohybuje po silni¢ni siti samo. Je nutné také identifikovat jina vozidla v okoli
autonomniho vozidla, jejich polohu, rychlost a smér jizdy. Aby vozidlo mohlo komunikovat s ostatnimi
vozidly, pfip. s infrastrukturou, mélo by byt rovnéz datové propojené. Z tohoto dlvodu je nezbytna
obousmérna datovd komunikace se zafizenimi umisténymi na dopravni infrastruktuie nebo s jinymi
vozidly, pfipadné s ostatnimi ucastniky silni¢niho provozu.

5 Spolehlivost a bezpecnost autonomnich vozidel

Autonomni vozidla musi byt navrZena a vyrobena takovym zplsobem, aby byla zajisténa bezpecénost
dopravniho provozu. Nejde pouze o dodrzovani pravidel silnicniho provozu, ale také o to, jakym
zpUsobem bude vozidlo vyhodnocovat dopravni situaci, vzhledem k tomu, Ze k bezpecnosti pfispiva
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i to, Ze u vozidla s manudlnim nebo c¢astecné autonomnim fizenim by fidi¢ mél byt schopen urcitym
zplUsobem predvidat (napf. snizi rychlost, kdyzZ uvidi déti na chodniku hrat si s mi¢em, pripadné vidi-li
osobu se snizenou schopnosti pohybu nebo orientace). V pfipadé, Ze provoz autonomnich vozidel bude
na bazi elektrickych vozidel, a tedy bezhluc¢ny, bude tfeba vénovat pozornost zajisténi bezpecné
interakce a sdileni pozemnich komunikaci se zranitelnymi Gcastniky, zejména v pripadé slabozrakych a
nevidomych (napf. varovani chodcll pred takovymto pfrijizdéjicim vozidlem).

Dalsi, velmi duleZitou zaleZitosti tykajici se provozu plné autonomnich vozidel je kyberneticka
bezpecnost, tedy ochrana proti zaimérnému vniknuti do informacnich systém zvenci a pripadnému
naruseni a zneuZiti. Vozidlo pak mlze byt vyuZito ke spachani teroristického utoku (dalkové navedeni
vozidla s vybusninami) nebo mize byt dalkové prevzata kontrola nad napadenym vozidlem. U datové
propojenych vozidel by také méla byt zajisténa ochrana osobnich Gdajl, tudiz je velmi dudleZité, aby
probihal pfenos pouze anonymizovanych udajt.

Vzhledem k tomu, Ze provoz autonomnich vozidel bude zavisly na technologiich a systémech, muze
nastat situace, kdy tyto technologie selZou, tzn., Ze nebudou napfiklad fungovat senzory nebo selze
prvek, jehoz funkce je nutnou podminkou pro provoz autonomniho systému (napr. poskozeny tlumic
pérovani). Toto by pak byl problém v pfipadé, kdy ve vozidle jiz nebudou ovladaci prvky pro fizeni.

Situace, které mohou ovlivnit provoz autonomnich vozidel, mohou byt také na strané dopravni
infrastruktury, a to v pfipadech, kdy jiZ nelze naptiklad rozeznat vodorovné ¢i svislé dopravni znaceni.
Dopravni znacky byvaji ¢asto poniceny, posprejovany nebo mohou byt zakryty vegetaci. V takovém
pripadé je vozidlové senzory nebudou schopny detekovat, natozZ rozeznat.

Mélo by se také vzit v Gvahu, Ze jednotlivé komunikacni technologie riznych vyrobct by mély byt
interoperabilni, standardizované a zabezpecené. Kdyby tomu tak nebylo, nebude mozné zajistit napfr.
obousmérnou komunikaci mezi vozidly, a tim tedy zajistit bezpecnost provozu autonomnich vozidel.

Nicméné aby byla zhodnocena bezpecnost a spolehlivost autonomniho vozidla, musi nejprve béhem
testovacich jizd najet tisice aZ miliony kilometrd, na kterych budou testovany situace v realném

provozu.

Je tfeba také doresit otazky postupll ovéfovani a testovani automatickych jizdnich funkci, nastaveni
klicovych ukazatel( vykonnosti a otazky certifikace. Déle je tfeba stanovit zasady, které budou
uplatiovany pfi provozu vozidel - pocinaje zkuSebnim provozem - a pti schvalovani technické
zpUsobilosti automatizovanych vozidel.

6 Testovani autonomnich vozidel

Oblast autonomnich vozidel a kooperativnich systém( ITS jsou velkou vyzvou pro oblast automobilové
elektroniky, ITS, systému druZicové navigace a digitalnich map. Pro tento cil jsou pouZité technologie
prelomovymi a zdsadnim zplUsobem zméni pojeti dopravy, zejména fizeni a organizovani silni¢niho
provozu. Je nezbytné pokracovat ve vyvoji, testovani a vyhodnocovani bezpecnosti a prinos novych
specializovanych komponent a technologii, které umoini prechod z nynéjsich fazi prototypu
autonomnich vozidel vytvorenych prestavbou z lidmi fizenych vozidel na udrzitelnou vyrobu
bezpecnych a plné autonomnich vozidel, které budou predstavovat novy zplsob dopravy.

Soucasnha pravni GUprava neomezuje pouziti automatizovanych vozidlovych systéma, pokud maze fidic
kdykoli deaktivovat automatizované funkce a prevzit fizeni do vlastnich rukou. Naprosto jina situace je
u zcela autonomnich vozidel bez fridice. PIné autonomni vozidla bez fidice budou vybavena
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komplexnimi systémy, které musi byt spolehlivé, odolné vici porucham a rovnéZ kybernetickym
utokdm.

Z technického hlediska lze fici, Ze jiz existuje cela fada systém, které umoznuji provoz autonomnich
vozidel. DileZité je ale tyto systémy otestovat v realném provozu jako jeden komplexni systém, nikoli
separatné. Dale je nezbytné vytvofit algoritmy, na jejichz zdkladé bude vozidlo schopné vyhodnotit
situaci a rozhodnout o nasledné akci. Tedy, i kdyZ jsou moderni technologie jiz dostupné, je stale
zapotrebi mit na paméti, Ze dulezZité je také to, jak systém situaci vyhodnoti a jak se zachova.

Trend rozvoje autonomnich vozidel je zfejmy, nicméné jesSté mnoho technickych otazek neni vyfeseno,
a to véetné otdzek tykajicich se zabezpeceni, odolnosti proti porucham apod., a je nutné je ovérovat
v realnych (nebo témér realnych) podminkach silni¢niho provozu. Systémy autonomniho fizeni musi
byt dostatecné robustni.

Zajisténi spolehlivosti (bezpecnosti) systému autonomnich vozidel je klicové, protoze chybna funkce
systému by mohla mit za nasledek ohroZeni nebo dokonce i zmareni lidskych Zivot(. Z tohoto divodu
je nezbytné ovérovat shodu se souvisejicimi technickymi normami, tedy provadét prislusné zkousky
vhodnosti systémi autonomnich vozidel a vypracovavat protokoly z méreni jednotlivych zkousek
s definovanym postupem méreni, aby se potvrdilo jak tyto celky nebo i jednotlivé ¢asti autonomnich
vozidel dosahly poZzadovanych parametrd. Tyto Ufedni dokumenty budou slouZit jako podklad pro
vydani certifikatu shody. Timto pristupem se zaruci kompatibilita mezi jednotlivymi systémy na lokalni,
regionalni, narodni nebo evropské drovni.

V soucasné dobé ale jesté nejsou zdaleka dokonceny vsechny potfebné technické normy. | kdyz bude
zalozen, akreditovan a notifikovan certifikacni orgdn a bude zaloZena zkusebni laboratot, tak pro tato
pracovisté nejsou k dispozici vSechny nezbytné predpisy a postupy jak provadét zkousky vhodnosti pro
ovérovani systémua autonomnich vozidel.

Jak bylo zminéno vySe, mnoho technickych otdzek jesté neni vyfeSeno, a proto je nutné autonomni
vozidla ovérovat nejen v realnych (nebo témér realnych) podminkach silni¢niho provozu, ale také
prostiednictvim pocitacovych simulaci. Na stejné drovni jako je fyzické, redlné testovani musi byt
postaveno virtuadlni testovani. Musi byt zajiStény podminky pro testovani fyzickych systémi( ve
virtudlnich prostredich — napf. aplikace technologii ,Hardware in loop*“.

Testovani technologického feseni autonomnich vozidel s vy$si Urovni automatizace je nutné testovat
na testovacim polygonu a obdobnych lokalitach s cilem potvrzeni o¢ekdvanych parametrl jednotlivych
reSeni, v¢. komunikacnich, pro autonomni vozidla. Spolu s autonomnimi vozidly je tfeba testovat také
komunikacni infrastrukturu s poZzadovanymi funkcionalitami a komunikacnimi scénari.

Je tfeba navrhnout a realizovat zkusebni traté a zafizeni pro testovani redlnych scénar( silniéniho
provozu (napf. na dalnici a na silnici mimo mésto a v komplexnim méstském prostredi), testovani
realnych scénarl komunikace mezi vozidly a vozidel s dopravni infrastrukturou.

Je nezbytné, aby se kromé testovaciho polygonu pro autonomni vozidla slouziciho jako akreditovana
laboratof, provadélo testovani (plné) autonomnich vozidel v realném silni¢nim provozu v oblasti, ktera
bude vybavena pfislusnou technologii pro toto testovani (napt. odpovidajici sit mobilnich komunikaci
apod.). Testovani v redlném provozu v riznych typech silni¢niho provozu (jednak na vybranych typech
konkrétnich vozovek od jizdy ve mésté /v intravilanu/, pfes jizdu na vozovkdch mimo mésto /v
extravilanu/, aZ po jizdu na dalnici, a dale v systematicky vybranych celych oblastech jako napf. ¢tvrt
mésta s urcitou charakteristickou infrastrukturou) pfispéji k ziskani novych poznatk( a dovednosti pro
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vylepSeni nebo vyvoj novych autonomnich vozidel, jejich komponent nebo pro stanoveni rozsahu
sluzeb.

Do vlastniho testovani v redlném provozu je tfeba zapojit nejen verejny sektor z Urovné statu, ale také
z Urovné mést, prip. krajd. Toto zapojeni by nemélo probihat jen formou diskuzi a konzultaci, ale také
ve formé plnohodnotného Ucastnika pilotniho/testovaciho provozu.

V soucasné dobé se v méstském silniénim provozu testuji autonomni vozidla urovné 5 (tzn. bez fidice),
pricemz tato vozidla (ve vSech pripadech se jedna o autonomni elektro-minibusy s obsaditelnosti do
15 cestujicich) se v méstském provozu pohybuji relativné malou rychlosti (do 20 km/h). V pfipadé
ddlnic je situace odliSna. V soucasné dobé nejsou autonomni vozidla dostate¢né bezpecna na to, aby
se mohla autonomné pohybovat v dalni¢nim provozu. V soucasné dobé je mozné testovat na dalnici
vozidla arovné 2/3, nikoli 4/5. Dlvodem je také skutecnost, Ze pokud by ve mésté pfi 20km rychlosti
autonomniho vozidla doslo k chybé, resp. kritické kolizni situaci, je mozné kolizi vzhledem k rychlostem
vozidel v méstském provozu odvratit. Na dalnici je dovolen jen provoz motorovych vozidel a jizdnich
souprav, jejichZz nejvyssi povolena rychlost neni nizsi nez 80 km/hod. P¥i takovychto rychlostech je
vysoké riziko pfi nezvladnuti kritické kolizni situace. Z tohoto pohledu je v souc¢asnosti mozné testovat
funkci ,autopilota”. Nicméné je tfeba pfipravit podminky pro testovani autonomnich vozidel Urovné
4/5.

V této souvislosti je mozné pro uvedené testovani vyuzit komunikacni infrastrukturu budovanou
v ramci projektu ,,C-ROADS Czech Republic”. V ramci tohoto projektu bude na nékterych uUsecich ¢eské
dalnic¢ni sité vybudovana pro testovaci provoz infrastruktura pro technologii ITS G5 (5.9 GHz) a dale
infrastruktura pro technologii LTE-V (Vehicle) urcena pro komunikaci mezi vozidly (V2V) a rovnéz
vozidel s dopravni infrastrukturou (V21) s cilem ovéfit funkcnost technologie LTE-V v realnych
podminkach (funkce a parametry souvisejici s provozem technologie) a dale testovat konkrétni
vybrané sluzby vyuzivajici systémy C-ITS (tzv. use-casy).

Ucelem testovéni a pilotniho provozu autonomnich vozidel je ovéFit technickou Zivotaschopnost této
nové technologie v provoznim prostredi. Aktivity zamérené na provoz autonomnich vozidel v redlném
prostredi silniéniho provozu nebo v prostiedi se simulovanym rozhranim se stavajicimi systémy prispéji
k ziskani novych poznatkd a dovednosti pro vylepseni nebo vyvoj novych autonomnich vozidel, jejich
komponent nebo pro stanoveni rozsahu sluzeb. Zkusenosti a vysledky z praktického testovani na
zkuSebnich tratich nebo testovani v redlném silniénim provozu budou mit hlavni podil na tom, jaké
konkrétni legislativni tpravy budou pro provoz autonomnich vozidel navrieny.

7 Prinosy zavadéni autonomni dopravy

Hlavni pfinos vychazi z predpokladu, Ze automatické vozidlové systémy zvysuji bezpecnost silni¢niho
provozu. Vozidlové jizdni asistenty zvysSuji bezpecnost silni¢niho provozu, rozpoznaji fidicovu unavu pfri
monoténni jizdé po dalnici, hlidaji fidice pred vyjetim z jizdniho pruhu, pfed narazem do vpredu
jedouciho vozidla ¢i snizuji riziko srazky vozidla s chodci. Automatizovana jizda v kolonach mize fidice
zbavovat stresu, ktery je pfi¢inou mnoha incidentd nebo nehod. Zcela autonomni vozidla bez fidice
pfinesou naprosto novou situaci v organizaci dopravy, zejména verejné osobni dopravy, ale tfeba i
v méstské logistice. Co se tycCe logistiky, dnes se vyuzivaji autonomni vozidla ve skladech a logistickych
aredlech. Kromé téchto aredll se mohou autonomni vozidla uplatnit tfeba pfi rozvaice zboZi na
poslednim uUseku distribuce (tzv. ,last mile”) v centrech mést. Autonomni (elektro) minibusy mohou
slouzit jako napajece k velkokapacitnim linkdm méstské hromadné dopravy nebo jako napajece z fidce
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obydlenych venkovskych oblasti k terminalim regionalni vefejné osobni dopravy. Autonomni autobusy
jezdici po stanovené trase, ale i autonomni osobni automobily, které budou slouzit jako taxi na
zavolani, mohou pfrispét ke snizeni kongesci ve velkych méstech. Je tfeba pocitat také s tim, Ze
populace starne. Autonomni minibusy mohou zajistit pomérné komfortni dopravni sluzby pro osoby
se snizenou schopnosti pohybu nebo orientace, a to jak pro seniory, tak pro lidi na vozicku. Soucasné
se dé ocekavat snizeni problémid dopravy v klidu, se kterymi se potykaji vSechna vétsi mésta a
aglomerace na svété, nebot lidé jiz nebudou nuceni vozidlo vlastnit, ale pouze budou vozidlo vyuZivat
jako sluzbu mobility.

Pfinosy technologie autonomnich vozidel je mozné predpokladat jak ve vlastnim silni¢énim provozu, tak
v dalsich celospolecenskych aspektech véetné konkurenceschopnosti ¢eského pramyslu.

8 Uskali zavadéni autonomni dopravy

Vyhody, ale také negativni dopady autonomnich vozidel je tfeba jesté studovat. Autonomni doprava
s sebou nese i dalsi zatim nevyresena témata spojena s etickymi a spolecenskymi otazkami. Jednou
z velkych otazek je, jaky socialni dopad bude mit autonomni doprava na ¢lovéka? V budoucnu nebudou
vSechna silni¢ni vozidla plné autonomni. V této souvislosti je tfeba resit situaci, kdy ridi¢ ma bez
prodleni pfevzit fizeni vysoce nebo plné autonomniho vozidla, pokud ho na toto systém upozorni nebo
pokud zjisti nebo si uvédomi, Ze zminény systém neni mozné pouzivat (napr. poskozeni pneumatiky
béhem jizdy). Zcela zasadni je okamizik prevzeti fidicich funkci vozidla ridicem, tedy ukonceni
autonomniho rezimu tizeni a prechod na ryze manualni fizeni ovladané fidicem. Tento prechod musi
byt bezpecny. Aby mohl byt bezpecny, musi si fidi¢ udrzovat zkusenost s reSenim dopravnich situaci.
To bude ale obtizné dosazitelné, protoZze s postupujici automatizaci bude zkusenost klesat. Zasadni je
také otazka interakce vozidel na rlizné drovni automatizace, kdy bude napfiklad mozné ,zneuzivat”
predvidatelného jednani vozidel s vysSim stupném automatizace.

DuleZitou otazkou jsou také faktory lidské psychiky, které budou pravdépodobné ovlivriovat lidské
jednani a adaptaci na autonomni fizeni. Jde totiz o jiny styl celkového pristupu k fizeni vozidel. Mezi
hlavni faktory lidské psychiky spojené s adaptaci na autonomni fizeni je spoléhdni se na technologie.
Na jedné strané technologie a asistenc¢ni systémy mohou poskytovat podporu pro bezpecnéjsi jizdu,
na druhou stranu ale vyvolavaji vétsi pocit bezpecnosti, coZ mlze vést k riziku naprostého spoléhani se
na zminéné technologie. Rovnéz je pro fidice obtiznéjsi byt ,,in the loop*“, coz prodluzuje reakéni dobu.
Nastupem automatizace jsou nahrazovany rutinni ¢innosti fidice, mize dochazet k nepozornosti a
nesoustfedénosti na dopravni situaci béhem jizdy a dale ke sniZovani fidi¢skych schopnosti
zplsobené nedostatkem praxe v fizeni vozidla nebo nedostate¢nym tréninkem. Je otazkou, jak ¢lovék
pfi ztraté navykl a operativnosti zvladne predvidat rizikové situace v silnicnim provozu a zasahnout do
jejich feseni, bude-li tfeba. V této souvislosti bude nezbytné informovat patficnym zplsobem
motoristickou verejnost, aby si uvédomovala vyhody, ale i uréita omezeni autonomniho fizeni.
Napfriklad v letecké dopravé muize autopilot zvladat vsechny bézné situace od vzletu po pfistani zcela
automaticky, nicméné i pres to jsou v kokpitu stale ovladaci prvky letadla véetné pritomné posadky,
ktera prebird kontrolu nad letadlem v krizovych situacich vyzadujicich zkusenosti pilota.

Zavedeni technologie autonomniho tizeni nema dopad jen na fidi¢e autonomniho vozidla, ale i na
ostatni ucastniky silni¢niho provozu, ktefi budou muset byt na chovani téchto vozidel pfipraveni. Je
tfeba v maximalné mozné mife podporovat vzdélavani vefejnosti a zajistit vzdélavani ridicl, prip.
dalsich ucastnik( silniéniho provozu, o technologiich datové propojenych vozidel, kooperativnich
systém( ITS a autonomniho fizeni, aby mohli reagovat na postupny vyvoj novych technologii. Toto
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s ve

vzdélavani by se mélo zajistovat nejen v autoSkolach pti vzdélavani ridich pred ziskanim fidiéského
opravnéni, ale i prostfednictvim celoZivotniho vzdélavani Fidicd nebo tematicky zamérenych
informacnich kurzi a osvétovych kampani. Dale by méla byt v autoSkoldch moznost praktického

o

vyzkouseni téchto technologii s cilem |épe si osvojit navyky a dovednosti. Takovyto pristup pomuze
vytvorit potfebnou informovanost a zaroven pomuze odstranit psychologické bariéry pfi pouzivani
téchto novych prelomovych technologii, stejné jako motivovat uzivatele k jejich pouzivani (spravnym

zplsobem).

S ohledem na postupujici automatizaci procesl je také nutné zabyvat se vycvikem pro mimoradné
situace, kdy technika selze. Pokud by tato otazka nebyla v budoucnu reSena, postupujici automatizace
by mohla zpUsobit stav, kdy dopravni zaméstnanci budou zafizeni jen uZivat, zcela se na néj spoléhat a
kvuli chybéjici zkuSenosti s praci se systémy bez automatického vyhodnocovani a rozhodovani viibec
nepoznaji, ze doslo ke kritické situaci, kterou musi pochopit a zvladnout. Zvladani takovychto kritickych
a nebezpedénych situaci je — zejména v pripadech profesionalnich zaméstnancl — mozné trénovat na
zarizenich, které co nejrealistictéji napodobuji mimoradné situace. Timto pfistupem se zabrani poklesu
schopnosti zvladat kritické situace kvuli nedostatku praxe.

Soucasna pravni Uprava stanovuje, ze ve vozidle musi byt osoba, kterd ovlada pfislusné ridici prvky
vozidla. Je zohlednén pouze fyzicky Ucastnik silnicniho provozu, nikoli zafizeni, které neni ovladano
Clovékem. Je zfejmé, Ze pro masové nasazeni autonomnich vozidel musi byt upraveno mezinarodni
pravo i narodni legislativa tak, aby provoz autonomnich vozidel byl viibec mozny. Musi byt také pfesné
stanovena odpovédnost za technickou zdvadu na autonomnim vozidle, odpovédnost v pfipadé
dopravni nehody a odpovédnost za zplsobenou skodu.

Technologie datové propojenych a autonomnich vozidel a kooperativnich systéma ITS umoznuji sbér
a prenos dat o stavu vozidla a dalsich udajd souvisejicich se silni¢énim provozem, které mohou mit
povahu osobnich (daji, nebo v pfipadé jejich zneuziti mohou slouZit k Uumysinému ohroZeni
bezpecnosti uZivatel( (napfr. ridic¢). Proto je nutné zajistit, aby tato data byla zabezpecena a tedy
nenapadnutelna a sdilend jen pro vymezené Ucely. Co se tyCe ochrany osobnich udajd, kterd je velmi
zasadnim prvkem pro nasazeni datové propojenych a autonomnich vozidel do realného provozu, je
mozné spatfit analogii ve verejné sluzbé eCall (112), ktera tuto problematiku Uspésné vyresila a Ize tak
stavét na zkuSenostech s ochranou osobnich Gdaji v oblasti eCall. Bezpecnost v oblasti datové
propojenych a autonomnich vozidel je kritickym bodem. Pokud nebude zajisténa dostatecna
bezpecnost systémd, které maji zajistovat funkce sbéru, uchovavani a pfenos dat v redlném case, pak
zde existuje riziko kybernetické kriminality a teroristickych utok.

Dulezitym aspektem je rozsifeni typld dopravnich nehod v souvislosti se zavadénim autonomnich
vozidel. Aplikace autonomnich systémd povede bezesporu ke zvySeni bezpecnosti silnicniho provozu.
Presto nelze zcela vyloucit vznik dopravnich nehod. Pfi vzniku dopravni nehody s ucasti jednoho ¢i vice
vozidel vybavenych autonomnimi systémy pljde o velmi komplikovanou situaci, kde vysetfeni
a stanoveni pri¢iny dopravni nehody a nasledné kvalifikovani pravni odpovédnosti bude slozity proces.
Klicovou roli musi sehravat vyzkum dopravnich nehod, kde stavajici metodika hloubkové analyzy
dopravnich nehod musi byt rozpracovanad o nové metody schopné analyzovat budouci dopravni
nehody s Ucasti vozidel vybavenych autonomnimi systémy. Zaroven tyto metody bude nutné pfipravit
pro poutziti u Sluzby dopravni policie k Setfeni dopravnich nehod.

Dalsi dlleZitou otazkou spojenou se zavadénim autonomnich vozidel, ke které je zatim obtizné se
vyjadrit, je zména fungovani dopravniho systému a s tim souvisejici dopad na zaméstnanost (napf.
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nahrazovani profesiondlnich fidicG vozidly s autonomnim ftizenim drovné 5). | kdyZ tato zména
nenastane ihned a lze ji o¢ekdvat v prlbéhu pfistich 10 let, je tfeba tuto otazkou fesit. Je nutné se také
zabyvat neprimymi, zejména socialnimi a ekonomickymi dopady automatizace.

V oblasti zavedeni autonomni dopravy existuje cela rada dalSich otazek, jimiz je nutné se zabyvat, aby
spolecnost na tuto zménu byla pripravena. Autonomni vozidla predstavuji bezesporu vyznamnou a
nevyhnutelnou inovaci v automobilovém primyslu. Dopad na ekonomiku, mobilitu a spole¢nost jako
celek budou dalekosahlé. Jestli tento dopad bude tak pozitivni, jak se ofekava, zUstava nicméné
vzhledem k mnoha rizikim a nejasnostem spojenych s jejich implementaci, otazkou.

9 Pozadavky na dopravni a komunikac¢ni infrastrukturu

V soucasné dobé jesté neni presné stanoveno, jaké jsou pozadavky na fyzickou dopravni infrastrukturu
umoZznujici podporovat vyssi urovné automatizované jizdy (4 a 5). Neni jeSté ziejmé, jaké uUpravy
stavajici silni¢ni infrastruktury (vé. proménného dopravniho znaceni, svételnych signall apod.) bude
vyzadovat vySSi Uroven automatizované jizdy. Budou nutné uUpravy stavajiciho svislého nebo
vodorovného dopravni znaceni? Bude pro zavedeni plné autonomnich vozidel nutné v nékterych

pripadech provést stavebni Upravy, aby se zabranilo nékterym koliznim situacim?

i
6
il

cozemil GPS/Galileo

vysilani

Obrdzek: MD (zdroj: http://czechspaceportal.cz)

Vybavovani vozidel systémy vyuZivajicich kooperativni systémy ITS a nastup autonomnich silni¢nich
vozidel pfinasi zvySené ndaroky na prenos dat. Efektivni a optimalni provoz autonomnich vozidel je
zavisly na dostupné komunikacni infrastrukture, ktera umozni pfimou komunikaci mezi vozidly
v masivnim méfitku a zdroven komunikaci vozidel s dalSimi zafizenimi na dopravni infrastrukture (Ci
digitalni infrastrukturou obecné) obéma sméry. Tato oblast vyZaduje SirSi dohodu a naslednou
standardizaci mezi zainteresovanymi subjekty (vyrobci vozidel, telekomunikacni operatoti a dalsi) na
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vzajemné kompatibilnim technologickém teseni. Tato SirSi dohoda na komunikacénich standardech
musi obsahovat i jejich nasazovani v case (4G / 5G, frekvence, kapacita atd.), a to s ohledem na
evropské Ci celosvétové standardy a trendy v této oblasti. Je tfeba identifikovat sekundarni data
produkovana touto komunikaéni infrastrukturou a specifikovat jejich mozné vyuziti v dalSich oblastech
souvisejicich se zvySovanim plynulosti a bezpecnosti silni¢niho (a i jiného dopravniho, napt. drazniho)
provozu.

Dale je tfeba resit garantované chovani komunikacni sité v okamziku zcela mimoradnych a kritickych
situaci, jako jsou hromadné dopravni nehody, dopravni kongesce (naptf. nadmérné zatizeni BTS —
zakladnové stanice) a s tim souvisejici preference informacnich kanal(, apod.).

10 Problematika rozvoje autonomnich vozidel v ramci
mezinarodnich organizaci a instituci Evropské unie

Digitalni technologie v poslednich letech vyznamnym zplsobem ovliviiuji fungovani dopravniho
odvétvi. DlleZitou prioritou je zajistit, aby Videriska a Zenevska umluva o silni¢nim provozu umoznily
vyuzivani datové propojenych a automatizovanych vozidel na verejné silnicni siti. Videriska amluva
o silniénim provozu klade svymi ustanovenimi (zejména clanek 8) prekazky v rozvoji a nasazeni
technologii propojenych a automatizovanych vozidel. Vidernska umluva o silnicnim provozu stanovuje
povinnost, ze kazdé vozidlo v pohybu nebo kazda souprava vozidel musi mit fidi¢e. Pficemz fidi¢ musi
byt osoba, ktera ma télesné a psychické schopnosti vést vozidlo. Pracovni skupina WP1 Evropské
hospodarské komise OSN zaméfend na bezpecnost silnicniho provozu provadi analyzu Videnské
umluvy o silniénim provozu formou konzultaci s experty neformalni rady zminéné pracovni skupiny,
ktera ma fici, do jaké miry omezuje tato Umluva rozvoj a nasazeni technologii propojenych a
automatizovanych vozidel a jaké jsou Feeni pro Upravu Videriské Gmluvy. Clenské staty se shoduiji
v tom, Ze ¢lanek 8 Videnské umluvy musi byt zménén tak, aby umoznoval fizeni vozidel nejen fidicem
ale i automatizacnimi systémy — nezavislymi ¢i do urcité miry zavislymi — na interakci s fidicem.

Vzhledem k technologickému rozvoji byla neddvno na mezinarodni Urovni nastolena otazka, zda je
tfeba ¢ekat na zmény pfrislusnych predpist nékolik let, anebo zda neni vhodnéjsi testovat autonomni
vozidla za stavaijicich legislativnich podminek a postupné — v zavislosti na zménach predpisl — testovaci
podminky rozSifovat na vyssi Urovné automatizace. Tento ndzor podporuji a podle néj postupuji
vyspélé staty v oblasti autonomniho fizeni.

Problematika datové propojenych a autonomnich vozidel je prioritou Evropské komise a Rady EU.
Spole¢ny evropsky pfistup je naplfiovan prostfednictvim ,Strategie EU pro systémy C-ITS“, ktera
navazuje na Amsterodamskou deklaraci a vychazi z doporuceni a zavérl neformalnich setkani na
vysoké drovni, skupiny GEAR 2030 (Skupina na vysoké urovni pro automobilovy pramysl), Kulatého
stolu k datové propojenému a automatizovanému fizeni a expertni platformy ,Platforma C-ITS“.
Platformy C-ITS se Gcastni zastupci prdmyslu, akademické sféry a statni spravy ¢lenskych statd EU,
priemzZ jeji zavéry jsou duleZité pro stanoveni evropského regulacniho rdamce a pro testovani
a nasazeni technologii propojenych a autonomnich vozidel v redlném silni¢nim provozu.

Nizozemské predsednictvi Rady EU (ve vykonu predsednictvi v prvni poloviné 2016) se rozhodlo
stanovit problematiku propojenych a autonomnich vozidel za jednu ze svych priorit a za timto ucelem
iniciovalo pfrijeti Amsterodamské deklarace s nazvem ,Cooperation in the field of connected and
automated driving“. Ta byla podepsana vSemi evropskymi ministry dopravy v dubnu 2016. Na zakladé
této deklarace byla definovana spole¢na agenda (sméry, cile a potreby) EU pro rozvoj a nasazeni

17



propojenych a autonomnich vozidel v Evropé jednotnym zplsobem tak, aby byla zajisténa bezpecnost,
spolehlivost a kontinuita sluzeb napfic ¢lenskymi staty EU.

Prostrednictvim zminéné deklarace evropsti ministfi dopravy podpofili rozvoj tohoto trendu (na jehoz
Spici jsou v soucasnosti predevsim USA a Japonsko) v Evropé. Text deklarace ma za cil podniknout dalsi
konkrétni kroky pro vytvofeni center specifickych znalosti a za spoluprace EU, ¢lenskych statd,
pramyslu a akademické sféry stimulovat rozvoj propojenych a autonomnich vozidel a kooperativnich
systém ITS harmonizovanym zplsobem. Tato znalostni centra by méla byt propojena jak na zakladé
vzajemné vymény informaci a znalosti, tak i konkrétnich testovacich projektd, coZ je akcentovano
v deklaraci jako podnécovani preshranic¢ni vymény informaci a vzajemné spoluprace. Vzhledem k tomu,
Ze téma ,(Castecna i Uplnd) automatizace v silnicni dopravé” neni zcela dofeseno, vyzyva ministerska
deklarace k identifikovani a feSeni pripadnych pravnich, etickych (pfip. jinych) prekazek ovliviiujici dalsi
rozvoj automatizace v dopravé. Dale je vyzdvizen vyznam standardizace v této oblasti. Rozvoj
automatizace by mél byt postupny a mél by vychazet z praktickych zkuSenosti z ovérovacich nebo
realnych provozl, které budou na evropské (pfeshranicni) Urovni vzajemné vyménovany, s cilem
zajistit do budoucna interoperabilitu systém.

Clenské staty EU se podpisem uvedené deklarace mimo jiné zavézaly k tomu, Ze identifikuji a odstrani

legislativni prekazky pro testovani a nasazeni datové propojenych a autonomnich vozidel do provozu.

Evropska komise se v rdmci Amsterodamské deklarace zavazala k vytvoreni evropské strategie pro
datové propojena a autonomni vozidla. V navaznosti na jeji podpis evropskymi ministry dopravy
v dubnu 2016 bylo Evropskou komisi zpracovano a dne 30. listopadu 2016 vydano ,Sdéleni Evropskému
parlamentu, Radé, Evropskému hospodarskému a socialnimu vyboru a Vyboru regionll — Evropska
strategie pro kooperativni inteligentni dopravni systémy: milnik na cesté ke kooperativni, datové
propojené a automatizované dopravé”. Evropskd komise se rovnéz zavazala vytvofit evropsky
regulaéni ramec pro datové propojena a automatizovana vozidla, na zdkladé kterého si ¢lenské staty
dale specifikuji narodni podminky pro tato vozidla.

Doprava diky kooperativnim inteligentnim dopravnim systémim (C-ITS) tvofi uceleny, vzdjemné
provazany systém, tvoreny vozidly, inteligentni dopravni infrastrukturou a fizenim silni¢niho provozu.
Cilem ,Strategie EU pro systémy C-ITS” je zabranit roztfisténi vnitiniho trhu v této oblasti, dosahnout
soucinnosti s dalSimi iniciativami EU, umozZnit koordinované zavedeni sluZzeb C-ITS v roce 2019 a timto
krokem také umoznit nasazeni technologie pro automatizované fizeni vozidel. ,Strategie EU pro
systémy C-ITS” je zamérena na nasledujici oblasti: 1) priority pro zavedeni sluzeb C-ITS; 2) bezpecnost
komunikace v ramci C-ITS; 3) zaruky ochrany soukromi a udajl; 4) komunikacni technologie
a frekvence; 5) interoperabilita na vSech Urovnich; 6) posuzovani shody; 7) prdvni rdmec a mezinarodni
spoluprace. Evropska komise planuje, Ze v roce 2018 zverejni dokument ohledné posuzovani shody C-
ITS jako tzv. delegovany akt podle smérnice ¢. 40/2010 o ITS — jedna se o specifikaci podle § 39a odst.
2 zakona ¢. 13/1997 Sb., o pozemnich komunikacich, v platném znéni.

Klicovym prvkem harmonizace poskytovani sluzeb C-ITS tak, aby byly vyuZitelné jednotlivymi uzivateli
bez ohledu na stat, ve kterém praveé cestuji, je vyvoj spole¢nych technickych specifikaci, které budou
slouzit jako zaklad pro vSechny pilotni provozy, jakoZz i pro preshranicni testovani s cilem prokazat
interoperabilitu nasazenych sluzeb C-ITS. Vysledkem spoleéné aktivity stata CR, Rakouska a Némecka,
zvlasté spolkové zemé Dolni Sasko bylo vytvoreni ,,Platformy C-ROADS".

Tato platforma sdruZuje staty realizujici jak projekty C-Roads (CR, Rakousko, Némecko — spolkové zemé
Dolni Sasko a Hesensko, Slovinsko, Belgie / Vlamsko (Flandry) a Francie), tak staty realizujici projekt
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InterCor, zaméreny spiSe na vyuZiti kooperativnich systém pro silni¢ni nakladni vozidla (Nizozemské
kralovstvi, Spojené kralovstvi Velké Britanie a Severniho Irska, Belgie / VIdamsko (Flandry) a Francie).
S ohledem na zajisténi preshranicni interoperability budou v ramci Platformy C-ROADS technicky
harmonizovany tzv. sluzby ,C-ITS Day-1“, a to na zakladé spoluprdce pilotnich oblasti C-Roads
a InterCor. Platforma C-ROADS je oteviena nejen pro staty zapojené do projektl C-ROADS a InterCor,
ale také pro ostatni ¢lenské staty EU. VSechny zpracované technické specifikace pro nasazeni sluzeb C-
ITS na silni¢ni siti budou verejné dostupné.

Na Urovni EU také probihaji jednani v ramci strukturalniho dialogu vysoce postavenych predstaviteld k
problematice datové propojenych a automatizovanych/autonomnich vozidel. Ucelem téchto
strukturdlnich dialogli je poskytovat konkrétni doporuéeni Radé EU pro dopravu, telekomunikace
a energetiku, ktera na zakladé téchto doporuceni bude navrhovat spolecné s Evropskym parlamentem
legislativni rdmec v oblasti autonomnich a datoveé propojenych vozidel, ktera je zdsadni pro rozvoj této
oblasti a ktera v soucasnosti neni na urovni EU vytvorena.

Na konci zafi roku 2016 se zastupci evropského automobilového priamyslu a telekomunikacénich
spole¢nosti dohodli na vzniku nové aliance ,European Automotive-Telecom Alliance” (EATA), ktera
sdruzuje celkem 37 spolecnosti véetné telekomunikacnich operatorl, dodavatell automobilovych
komponent, automobilovych vyrobcl a prodejcl. Cilem jejich spoluprice je zejména propagace
a rozsifeni propojeného a digitalizovaného svéta automobill v EU. Aliance se shodla na tom, jak by
meéla vypadat pocatecni testovaci faze. V té se zaméri na tfi hlavni oblasti. Prvni je automatizované
fizeni, mezi které je mozné zaradit testovani technologii typu dalkové fizené parkovani ¢i autopilot pro
jizdu na dalnici. Druhou je bezpecnost silnicniho provozu a efektivni fizeni dopravy. Treti oblasti je pak
digitalizace dopravy a logistiky. U¢elem pilotnich programd je zjistit, jakou cestou by se jednotlivé
spolecnosti mohly v blizké budoucnosti vydat a do jakych technologii maji investovat. Testovani by
meélo osvétlit, jaké oblasti je treba legislativné upravit nebo jak také upravit stavajici dopravni i digitalni
infrastrukturu. EATA je pfipravena spolupracovat i s dalSimi sektory a také s platformou C-ROADS.
V soucasnosti se EATA zaméruje na 2 pripady rozsahlych pilotnich projekt(: autopilot pro fidice na
délnici a konvoj nakladnich vozidel. V budoucim obdobi se EATA zaméfi na rozsifeni pouziti aplikaci
digitalni konektivity (vice use-cases), na nové technologie, na mobilni technologii G5 a na systémy

hybridni komunikace.

V prdbéhu Regionalniho digitalniho summitu, ktery byl usporadan Ministerstvem narodniho
hospodarstvi Madarska spole¢né s Ministerstvem narodniho rozvoje pro ministry zemi V4 (CR,
Slovensko, Polsko a Madarsko), Némecka a Rakouska, bylo dne 17. listopadu 2016 v Budapesti
podepsano memorandum o porozumeéni , Cross-border co-operation of Central Europe” tykajici se
koordinace spoluprace v dopravé s ohledem na elektromobily a autonomni (silni¢ni) vozidla

a podminky preshranicni digitalni infrastruktury.

S odkazem na zminéné memorandum o porozuméni EATA hodla rozsifit spolupraci se zemémi V4.

11 Podpora rozvoje autonomnich vozidel ve svété

Autonomni doprava je aktudlni téma, kterému je vénovana pozornost na celém svété. Nejdale v této
oblasti jsou USA, Japonsko a Jizni Korea, které aktivné spolupracuji se zemémi Evropy.

Pro USA je autonomni doprava dllezitym tématem. Néktefi Americané zavedeni automatizované
dopravy vidi stejné revolucni, jako bylo napfiklad zavedeni mobilnich telefonl nebo internetu.
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Stat Nevada byl prvnim statem, ktery povolil v roce 2011 provoz autonomnich vozidel. Od té doby
dalsich sedm statd — Kalifornie, Florida, Louisiana, Michigan, Severni Dakota, Tennessee, Utah
a Washington, D. C. schvalily pravni predpisy tykajici se autonomnich vozidel. Florida v roce 2016
rozsifila pfedpisy o povoleni provozu autonomnich vozidel na verejné silnicni siti a definovala
pozadavky tykajici se testovani autonomnich vozidel a pfitomnosti fidice ve vozidle. V dalSich statech
USA jsou predpisy pro oblast autonomnich vozidel v riznych stadiich projednavani.

Americké zakonodarstvi je v oblasti vyvoje autonomnich vozidel o velky kus napred pred zbytkem
svéta. Federalni ministerstvo dopravy USA (US Department of Transportation) vydal v zari 2016
Federalni politiku pro autonomni vozidla, ktera je rozdélena do 4 sekci: pokyny pro automatizovana
vozidla, statni politika, stavajici regulacni predpisy, nové predpisy a instituce.

Podle souc¢asného amerického zakona, vyrobci nesou odpovédnost za vSechna vozidla, ktera vyrobi pro
pouziti na verejnych silnicich v souladu se vSsemi platnymi federalnimi bezpecnostnimi standardy
motorovych vozidel (FMVSS). Proto, pokud je vozidlo kompatibilni v ramci stavajicich norem a dodrzuje
konvencni konstrukci vozidla, v soucasné dobé neexistuje zadna konkrétni federalni pravni prekazka,
aby autonomni vozidla nebyla nabizena k prodeji. Je proto nutné definovat a zlepsit pravni opatreni
autonomnich vozidel by méla byt feSena predevsim tyto témata: zdznam udajd a sdileni, ochrana
osobnich Gdajl, bezpecnost systému, kyberneticka bezpecnost, rozhrani ¢lovék-stroj, odolnost proti
narazu, spotiebitelské vzdélavani a odborné pripravy, registrace a certifikace, situace/chovani po
autonehodé, federalni, statni a mistni zakony, etické aspekty, funkéni design domény, detekce udalosti
a reakce, minimalizace rizika a metodika hodnoceni.

Rozdéleni odpovédnosti za provoz motorového vozidla mezi federalnimi organy a organy jednotlivych
stat( USA podle dokumentu Federalni politika pro autonomni vozidla:

- povinnosti federalniho uradu NHTSA (National Highway Traffic Safety Administration - Narodni
urad pro bezpecnost silni¢niho provozu):
o Nastaveni FMVSS pro nova motorova vozidla a jejich zafizeni (vyrobci je musi prokazat, nez
jsou vozidla uvadéna do prodeje),
Kontrola norem FMVSS,
Vysettovani, fizeni odvolani a ndpravu tykajici se bezpecnosti motorovych vozidel spojené
s jejich vadami na celostatni Urovni,
o Vzdélavani vefejnosti o bezpecnosti motorovych vozidel,
o Vydavani norem a pokyn( pro vyrobce;
- povinnosti instituci jednotlivych stat(:
Udélovani licenci a registrace motorovych vozidel v jejich jurisdikcich,
Prijimani a prosazovani dopravnich zakon( a predpisQ,

o

o Provadéni bezpecnostnich inspekci dle volby a potfeb jednotlivych statd,
o Pojisténi motorovych vozidel a odpovédnosti.

Tyto obecné oblasti odpovédnosti by mély zlstat témér beze zmény i pro autonomni vozidla. DOT a
federalni vlada jsou odpovédné za kontrolu motorovych vozidel a vybaveni vozidla. Staty jsou
odpovédné za kontrolu spojenou s fidicem a za nékteré aspekty provozu motorového vozidla. Staty by
mély zhodnotit jejich aktualni zakony a predpisy a vyresit zbytecné prekazky pro bezpecné testovani a
zahdjeni autonomniho provozu. Cile statni politiky v této oblasti nemusi byt jednotné se zdkony a
predpisy napfi¢ vSiemi staty USA, ale cilem by méla byt dostate¢na provazanost pravnich predpist a
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politik, aby se zabranilo rozporu s federalnimi zakony, coz by mohlo branit inovacim a tim i plynulému
zavedeni automatizovanych technologii vozidel.

Velmi dobrym prikladem proaktivniho pfristupu ke kybernetické bezpecnosti vozidel je opatreni
federalniho ministerstva dopravy USA, které prostifednictvim NHTSA vydalo smérnici ke kybernetické
bezpecnosti. Ta uréuje vyrobcim automobilll, jaka opatfeni maji pfijmout, aby si vozidla i v pfipadé
hackerského utoku zachovala plnou funkénost.

12 Podpora rozvoje autonomnich vozidel v zemich sousedicich
s CR

12.1 Némecko

Spolkové ministerstvo dopravy a digitalni infrastruktury (Bundesministerium fiir Verkehr und digitale
Infrastruktur, dale jen ,,BMVI“) vypracovalo Strategii pro autonomni a datové propojena vozidla, ktera
byla Spolkovou vladou schvalena v roce 2015. Pro Uspésnou implementaci této strategie byl pod
zastitou BMVI zfizen ,Kulaty stll pro autonomni vozidla” sdruzujici zastupce vefejného sektoru,
pramyslu a akademické sféry, jehoz hlavni oblasti plisobnosti je problematika odpovidajiciho pravniho

ramce.

Strategie se zaméruje na potencial datové propojené a autonomni dopravy. Pfinosy ze zavedeni datové
propojené a autonomni dopravy jsou rozdéleny do Ctyf konkrétnich oblasti: 1) dopravni Ucinnost;
2) zvyseni silni¢ni bezpecnosti; 3) snizeni emisi z dopravy a 4) Némecko jako vice kompetitivni misto
pro hospodarskou cinnost a atraktivnéjsi misto pro inovativni podnikani. Pro naplnéni téchto cild ma
slouZit soubor opatreni, kterd jsou zamérend na nasledujici klicové oblasti: infrastruktura, legislativni
prostiedi, ochrana dat a kybernetickd bezpecnost, inovace a konektivita. Strategie identifikuje
predevsim vysokorychlostni datovy prenos a komunikaci v redlném case. Investice do digitalni
infrastruktury maji zajistit univerzalni pokryti s rychlosti 50MBit/s do roku 2018, které Spolkova vlada
povazuje za prozatimni cil a hodla se dale zaméfit na rozvoj siti 5G.

V oblasti legislativy Strategie vyzdvihuje nutnost pfizplsobeni mezinarodniho pravniho ramce, a to
konkrétné Viderniské umluvy pfijaté v roce 1968 definujici pojem ,fidi¢“. Ddle je podle Strategie tfeba
zvysit maximalni povolenou rychlost pro automatické fidici systémy ze stavajicich 10 km/h na 130 km/h
a upravit také podminky pro automatickou zménu jizdnich pruhd. Mezi nastolena témata patfi rovnéz
otazka narodniho pravniho ramce, vycviku fidi¢ a proces schvalovani a technickych kontrol.

Sbér, zpracovani a inteligentni propojovani mobilnich a prostorovych dat je dalsi z témat
identifikovanych Strategii. Konkrétné se zabyvéa otazkou vytvoreni datovych cloud( a aplikaci pro
vyuziti dat a také prenosu informaci v redlném case prostrednictvim radiového digitalniho standardu
DAB+. Mezi dalsi dotéené oblasti patii propojeni svételnych signalizacnich zafizeni a proménnych
dopravnich znaceni, systém( ITS a co nejpresnéjsi systém digitdlnich map predstavujici kliCovy
predpoklad pro zavadéni autonomnich vozidel. Pozornost je vénovana rovnéz kybernetické
pokraCovat tak v soucasném trendu. V této souvislosti je zminovana pracovni skupina Evropské
hospodarské komise OSN pro inteligentni dopravni systémy a autonomni fizeni, kterd se témito
otazkami rovnéz zabyva. Pfipomenuta je rovnéz nutnost rozsitit mezinarodni normu ISO 26262
s ohledem na nové vyvijené technologie. V problematice ochrany dat se Strategie vénuje predevsim
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potfebé vétsi anonymizace a pseudoanonymizace dat a co nejsirsi informovanosti uzivatell o zplsobu
sbéru, zpracovani a uchovavani dat, k cemuz je nezbytné mit moznost dat souhlas.

V lednu 2017 predlozila Spolkova vlada Spolkové radé k projednani novelu zdkona o provozu na
pozemnich komunikacich, kterou tak reaguje na technicky a technologicky rozvoj v automobilové
dopraveé a z ného vyplyvajici situace, kdy technické systémy v konkrétnich situacich budou moci zcela
prevzit fizeni vozidla. Jako hlavni divod pro predloZeni tohoto navrhu se tedy uvadi pokrocily stupen
technického vyvoje v oblasti vysoce nebo plné autonomniho fizeni. V dlvodové zpravé je rovnéz
zminén nynéjsi stav v oblasti asistencnich systém(l a progndza dalSiho vyvoje, tedy pfebirani funkci
autonomnimi systémy. Samotny navrh zahrnuje - oproti stavajicimu zakonu o provozu na pozemnich
komunikacich - také umoznéni provozu motorového vozidla s vysokou nebo plné autonomni funkci
fizeni vozidla v pfipadé, Ze jsou splnény pfislusSné pozadavky a naplnén ucel. V této souvislosti je
uvedena definice vozidla s vysoce Ci pIné autonomni funkci fizeni. Stanoveny jsou také povinnosti fidice
spocivajici v prevzeti fizeni vozidla v momenté, kdy ho k tomu systém sam vybidne, Ci v pfipadé, Ze
zaniknou podminky nezbytné pro autonomni funkce. Zaroven navrh obsahuje navysSeni maximalni
Castky pro odskodnéni v disledku pouZiti vysoce ¢i plné autonomni funkce fizeni z 5 miliond EUR na
10 milion EUR. Navrh zdkona se rovnéz zabyva otazkou zpracovani dat zaznamovym zatizenim, kterd
budou uchovavana po dobu tfi let.

12.2 Rakousko

Spolkové ministerstvo dopravy, inovaci a technologii (Bundesministerium fiir Verkehr, Innovation und
Technologie, dale jen ,BMVIT") pfijalo v cervnu 2016 dokument nazvany , Automated — Connected —
Mobile: Action Plan Automated Driving“, ktery se zaméruje na problematiku autonomniho fizeni
a souvisejicich dopadl. Mezi né dokument fadi pfedevsim snizeni po¢tu dopravnich nehod (az o 95%),
snizeni poctu parkovacich mist (aZz 0 60%) Ci zvySeni ucinnosti pohonnych hmot (o asi 20%). Dokument
stanovuje jako hlavni cil zajistit mobilitu bezpecnéjsi, CistSi a ucinnéjsi, a to nejen ve strednédobém
horizontu, ale také z hlediska dlouhodobé perspektivy. K naplnéni cild jsou vytycena kli¢ova opatfeni,
ktera spocivaji v podpore kompetenci pro autonomni a datové propojena vozidla a ve zlepsSeni
ucinnosti, bezpecnosti a dopadu na Zivotni prostredi (véetné dlouhodobého dopadu na méstské
planovani). Pro jejich Uspésnou realizaci budou zahrnuty do tohoto procesu vsechny zainteresované
strany, tj. zastupci primyslu, akademické a vyzkumné sféry, statni spravy a samospravy na vsech
urovnich. Konkrétné byly vytvoreny Ctyfi pracovni skupiny k nasledujicim tématlim: 1) testovaci
infrastruktura a pravni ramec; 2) systémova architektura; 3) scénare a pfipady pouziti (use cases);
4) digitdlni infrastruktura. Mezi opatfeni, kterd zajisti uvedeni autonomniho fizeni do praxe, patfi
umoznéni testovacich jizd, vytvoreni testovaciho prostiedni pro systematické a dlouhodobé testovani
a také vytvoreni kodexu pro podminky tohoto testovani. Dale pak opatreni spocivaji ve vyhlaseni
tendru na evaluacni studie a v obecné roviné vytvoreni financniho portfolia prostfednictvim posileni
synergii a spoluprace v ramci existujicich programi véetné podpory mezinarodni spoluprace. Mezi
opatreni se také radi posileni digitalni infrastruktury, a to prostfednictvim vybaveni testovacich
zafizeni, zvySeni presnosti digitdlnich map, rozsifeni systém( C-ITS a také integrace digitalni
infrastruktury do Akéniho planu ITS. Zahrnuta jsou rovnéz opatreni k zajisténi védecké expertizy pro
vyvoj novych technologii a ustanoveni AustriaTechu, organizace vlastnéné BMVIT, jako rakouského
kontaktniho bodu pro autonomni a datové propojené fizeni.

Dokument rovnéz stanovuje harmonogram a vyhled ¢innosti, které budou smérovat k postupnému
zavadéni autonomniho a datové propojeného fizeni do praxe. Mezi né patfi v prvé fadé adaptace
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pravniho prostredi, rozsifeni digitalni infrastruktury a rozsifeni konceptu na dalsi typy dopravy (véetné
jejich vzajemného propojeni), posileni mezinarodni spoluprace, integrace uspornych a energeticky
nenarocnych systému a také zvySovani povédomi o vysledcich.

V cervnu 2016 vydalo Spolkové ministerstvo dopravy, inovaci a technologii Strategii pro kooperativni
systémy ITS (Strategie C-ITS), kterd si klade za cil integrovat autonomni fizeni do rakouského
dopravniho systému. Strategie predstavuje prehled aktualniho stavu v oblasti v€etné mezinarodnich
projektd a moznosti budouciho rozvoje. V Gvodu definuje C-ITS a Urovné komunikace V2X, V2l a V2V a
standard CAM pro vyménu dopravnich dat mezi automobily. Jako hlavni Ucel systému C-ITS definuje
Strategie zajisténi bezpecnosti provozu prostfednictvim zasilani varovnych zprav fidi¢lm ve velmi
kratkych Casovych intervalech, a tim sniZovani stresu vyvarovanim se nebezpecnych situaci v provozu.
Jako konkrétni priklady implementace C-ITS jsou uvadény tzv. sluzby Day 1 s cilem plynulejsi dopravy,
stalého dopravniho toku a zvySeni bezpecnosti provozu. V oblasti mezindrodni spoluprace strategie
zminuje ITS koridor Rotterdam — Frankfurt — Viden, ktery je prikladem spoluprace vimplementaci mezi
Rakouskem, Némeckem a Nizozemim. Strategie dale predstavuje vybrané projekty z Francie (SCOOP),
Spojenych statl americkych (Vehicle Infrastructure Integration), Japonska (Intelligent Access Program)
¢i Australie (Transport Certification Australia). Strategie C-ITS definuje také cile pro nasazeni C-ITS
systému v Rakousku, a to konkrétné v podobé vylepsenych dopravnich informaci pro fidice, nahrazeni
statickych dopravnich senzorl anonymizovanymi daty z vozidel ¢i vyuZiti mobilnich siti pro Siteni C-ITS
sluZeb Fidicim. Do roku 2020 jsou stanoveny kvantitativni a kvalitativni cile, jejichZ pInéni ma podpofit
koordinace mezi vSemi Ucastniky procesu, mezinarodni spoluprace, vymeéna informaci, testovani a
ovérovani a také odpovidajici komunikace s verejnosti.

13 Podpora rozvoje autonomnich vozidel a $ance pro CR

Rozvoj autonomni mobility neni jen ulohou vlady, resp. statu. Bez partnerstvi verejného sektoru,
pramyslu, akademické a vyzkumné sféry, neni moiné tohoto cile dosdhnout. MozZnosti statu
k ovliviiovani realizace autonomni mobility do praxe tvofi legislativni podminky, pfidélovani
financnich zdrojli na projekty ve verejném zajmu a Ffizeni a koordinace prirezovych aktivit

prostfednictvim prislusnych organd statni spravy.

V dnoru roku 2017 se v Mladé Boleslavi uskutecnilo setkani zastupcl automobilového primyslu
s premiérem a nékterymi ¢leny vlady CR nazvané , Kolokvium o budoucnosti automobilového priimyslu
v CR“. Sdruzeni automobilového primyslu (AutoSAP) zde predstavilo aktudlni trendy v automobilovém
primyslu a jejich vyznam pro CR. Cilem tohoto jednani bylo pFitdhnout pozornost vlady k nastupujicim
trend@im, jako jsou alternativni pohony, digitalizace a rovné? autonomni vozidla. Clenové vlady
deklarovali odhodlani hledat spole¢nd reseni a spolu s pfedstaviteli primyslu a dalSimi partnery
pfipravit ,Pakt pro budoucnost automobilového primyslu” spolu s akénim planem obsahujicim
opatreni, ktera posili konkurenceschopnost ¢eského automobilového priimyslu i v budoucnu.

13.1 Narodni strategie pro rozvoj datové propojenych a autonomnich vozidel a
kooperativnich systémi ITS

Vldda CR dne 15. dubna 2015 schvélila svym usnesenim ¢&. 268 Akéni plan rozvoje inteligentnich
dopravnich systém( (ITS) v CR do roku 2020 (s vyhledem do roku 2050) jako strategicky dokument
resortu dopravy pro oblast vyuZiti nejmodernéjsich technologii:

a) detekénich — napf. indukéni smycky, kamerové systémy, kolejové obvody, pocitace naprav,
tratova cast automatického vedeni vlaku (napf. magneticky informacni bod), plovouci
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vozidlo (informace o situaci v dopravnim provozu pomoci vozidel vybavenych GNSS/GSM)
apod.,

b) diagnostickych — napt. systémy odhalujici vazné zavady jedoucich Zelezni¢nich vozidel jako
je horkobéznost, systémy (prostrednictvim méficich a diagnostickych vozidel a zatizeni atd.)
shromazdujici informace o stavu (provozuschopnosti) jednotlivych oblasti Zelezni dopravni
cesty, tj. Zzelezni¢niho svrsku, Zelezni¢niho spodku, napajeci soustavy, trakéniho vedeni,
sdélovaci a zabezpecovaci techniky, systémy druzicové radarové interferometrie (InSAR) pro
sledovani nezadoucich pohybl anebo deformaci dopravnich infrastruktur nebo jejich ¢asti
(napf. mostd) apod.,

c) informacnich — informacni systémy pro fidie, pro cestujici, pro dispecery, pro osoby
neslysici piktogramy, meteorologické informace apod.,

d) fidicich — napf. Centralni dispecerské pracovisté SZDC (fizeni Zelezni¢niho provozu),
pracovisté Narodniho dopravniho informacniho centra v Ostravé (napf. liniové fizeni
silnicniho provozu prostfednictvim proménného dopravniho znaceni nebo zatizeni pro
promeénné informace),

e) zabezpecovacich technologii — napf. zabezpecovaci zatizeni pro bezpecné provozovani

drahy a drazni dopravy (v€etné zabezpecovaciho zatizeni na bazi GNSS), v silni¢ni dopravé
se v soucasné dobé jedna o tzv. kooperativni systémy ITS zajistujici komunikaci vozidla
s ostatnimi vozidly nebo s inteligentni dopravni infrastrukturou apod. a

f) vyzkumné-vyvojovych a rozvojovych Cinnosti perspektivnich modernich technologii jako

napf. rozvoj robotickych vozidel.

na bazi inteligentnich dopravnich systém( (ITS), globalnich navigac¢nich druzZicovych systémi
(GNSS) a systém( pozorovani Zemé (EO — Earth Observation) — zejména tzv. digitalni mapy,
meteorologické informace a systémy pro sledovani nezadoucich pohybd anebo deformaci dopravnich
infrastruktur.

Uvedeny akéni plan obsahuje také systémové a prlrezové vyzkumné-vyvojové opatreni ¢. 9.6.6:
,Podporovat vyzkum a vyvoj v oblasti automatizovanych a autonomnich systémud schopnych
operativné reagovat na mimoradnosti vyskytujici se na infrastrukture, jejichz prvky budou soucasti
vozidel i infrastruktury, napf. vytvaret podminky pro vznik kooperativnich systém( ITS zajistujici
spolupraci mezi infrastrukturou a naviga¢nimi systémy autonomnich vozidel apod.”

Klicovym tématem digitalniho rozvoje v dopravé je oblast komunikacni infrastruktury, kterd ma
nadresortni charakter. Rozvoj této oblasti je stanoven v , Aktualizovaném Akcnim planu pro rozvoj
digitalniho trhu“. Mezi rozvojova opatieni patfi dalSi rozvoj siti elektronickych komunikaci podél
dopravni (silniéni a Zelezni¢ni) sité v CR, zejména ve spolupraci s provozovateli mobilnich siti 3G-4G (V&.
jejich technologickych variant a v budoucnu také 5G) a dale analyza moznosti vyuziti verejnych
a neverejnych sluzeb provozovatell siti elektronickych komunikaci operujicich na frekvencich 5,8
a 5,9 GHz vyuzivanych pro ITS systémy (napf. elektronicky mytny systém, kooperativni ITS systémy
atd.) za ucelem zajisténi plné a spravné funkcénosti stavajicich ¢i nové budovanych ITS systém( na
silni¢ni infrastrukture (geograficky rozsah zahrnuje extravilan i intravilan). Hlavnim cilem opatreni je
vybudovani vhodné komunikacni infrastruktury, ktera zajisti prenos dat v poZzadované kvalité a Case
a zajisténi vzajemné kompatibility jednotlivych systém( a popf. zajisténi dedikovaného frekvencniho
pasma pro potreby ITS systém.
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Senat Parlamentu CR dne 8. bfezna 2017 vydal 119. usneseni Senétu k ,,Evropské strategii tykajici se
spolupracujicich (kooperativnich) inteligentnich dopravnich systém( (C-ITS), milnik na cesté
ke spolupracujici, (datové) propojené a automatizované mobilité“. Senat podpofil tuto evropskou
strategii s tim, Ze ji povaZuje za dobry zaklad pro koordinované zavadéni C-ITS v EU. Dale Senat
upozornil, ze pro efektivni fungovani C-ITS bude nutné vybudovat vhodnou telekomunikacni
infrastrukturu, ktera zajisti pfenos dat v poZzadované kvalité a Case; soucasné povazuje za dllezité, aby
kmitoctova pasma pouzivana v rdmci C-ITS neposkozovala uZivatele souc¢asnych kmitoctovych pasem,
a aby jim podle stanoviska Senatu v pfipadé uvolnéni ¢i redukce soucasnych pasem byly poskytnuty
patticné kompenzace. Dale je podle Senatu nezbytné zajistit pri provozu C-ITS vysoky standard ochrany
osobnich Gdaji a také dostatecné zabezpeclit komunikaci v rdmci sluzeb C-ITS pfed ptipadnymi
kybernetickymi utoky.

13.2 Podpora rozvoje kooperativnich systémi ITS prostrednictvim konkrétnich
vyzkumnych a realiza¢nich projekti

Zakladem pro identifikaci prekazek a navrhy pro jejich odstranéni jsou znalosti ziskané na zakladé
praktickych zkusenosti.

CR je v oblasti kooperativnich systém(l ITS pomérné aktivni. Ke dni 31. 12. 2013 byl dokoné&en narodni
projekt s nazvem ,ZvySeni bezpecnosti silnicniho provozu pomoci vozidlovych spolupracujicich
systém zajistujici komunikaci vozidla s ostatnimi vozidly nebo s inteligentni dopravni infrastrukturou
(projekt BaSIC), ktery pro Ministerstvo dopravy financovala Technologickd agentura CR
prostfednictvim programu BETA. Jednim z (kold projektu bylo navrhnout opatfeni pro zavadéni
kooperativnich systéma ITS v podminkach CR. V rdmci tohoto projektu bylo také provedeno pilotni
testovani komunikace mezi vozidly a mezi vozidlem a infrastrukturou. Usek vhodny pro pilotni
ovérovani byl na DO (SOKP — silni¢ni okruh kolem Prahy) mezi Vestcem a Jesenici (km 80 — 3,6) kde je
umisténo celkem 6 portald LRD a 1 portél ZPI/PDZ. Pro redIné ovéfeni byly vybrany nésledujici aplikace:
- zobrazovani aktudlnich informaci z proménnych dopravnich znacek (umisténych na portalech) na
displeji ve vozidle, tj.:
o liniové fizeni dopravy (LRD);
o zafizeni pro proménné informace / proménné dopravni znaceni (ZPI/PDZ);
- informovani o pohybu vozidel integrovaného zachranného systému (1ZS) se spusténym vystraznym
zarizenim (VRZ) na displeji ve vozidle.

CR v soucasnosti za¢ind realizovat projekt ,C-ROADS Czech Republic”, jeho? cilem je ve spolupraci
s ostatnimi evropskymi projekty C-ROADS a InterCor technicky harmonizovat a spolupracovat pfi
zavadéni kooperativnich inteligentnich dopravnich systému (C-ITS).

Cile projektu vychazeji z vysledkll a doporuceni zavéreéné zpravy zpracované platformou Evropské
komise pro kooperativni systémy dne 21. ledna 2016 a naplriuji opatfeni z cild Akéniho planu rozvoje
inteligentnich dopravnich systém (ITS) v CR do roku 2020 s vyhledem do roku 2050 schvéaleného
usnesenim vlady ze dne 15. dubna 2015 ¢. 268.

Nejedna se o vyzkumny projekt, ale o pilotni zkusebni a zavadéci projekt systéma C-ITS s terminem
dokonceni praci 31. 12. 2020. Projekt je spolufinancovan z Nastroje pro propojeni Evropy (CEF
Transport) z viceletého pracovniho programu Evropské unie.

Koordindtorem projektu je Ministerstvo dopravy. Partnery projektu jsou RSD CR, SZDC, AZD Praha
s.r.o., CVUT v Praze Fakulta dopravni, Brnénské komunikace a.s., 02 Czech Republic a.s., T-Mobile
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Czech Republic a.s. a INTENS Corporation s.r.o. K aktivni Uc¢asti na projektu se zavazala také spolecnost
SKODA Auto a.s., Dopravni podnik Ostrava a.s. a Plzefiské méstské dopravni podniky, a.s. Dale se na
projektu bude ucastnit Vodafone Czech Republic a.s., a to v ramci konzultaci technického reseni.

Co se tyce rozsahu projektu, na silniéni siti ve sprdvé RSD bude instalovdno nejméné
50 jednotek/zatizeni na dopravni infrastrukture a nejméné 90 vozidel udrzby nebo privésnych vozikid
RSD bude vybaveno pfislu$nou vozidlovou jednotkou. Sluzbami C-ITS budou vybaveny Useky délnice
D1 mezi Prahou a Brnem, D5 mezi Prahou a Rozvadovem az na hranici se SRN/Bavorskem, D11 mezi
Prahou a Hradcem Kralové a D52 mezi Brnem s pokracovanim az na hranici s Rakouskem. Celkova délka
silniéni sité RSD pro testovani C-ITS dosahuje 360 km. Na dalni¢ni siti budou testovany minimalné
nasledujici aplikace C-ITS: varovdni pred pracemi na silnici (zejména krdatkodobymi), pomalu jedouci
nebo odstavené vozidlo (napf. vozidlo Udriby nebo privésny vozik RSD), pfiblizujici se vozidlo I1ZS se
zapnutym vystraznym zarizenim, kongesce pred vozidlem, zhorsené povétrnostni podminky. Pro
testovani se budou vyuzivat také mobilni sité. Predpoklada se testovaci provoz technologie LTE-V
(Vehicle) urcené pro komunikaci mezi vozidly (V2V) a rovnéz pro komunikaci vozidel se zafizenimi na
dopravni infrastrukture (V2I).

Statutarni mésto Brno prostiednictvim jim vlastnéné spolecnosti Brnénské komunikace a.s. v uzké
spolupraci s RSD CR nastavi v rdmci projektu systematicky pfistup k zavadéni kooperativnich systémd
ve mésté a vytvofi podminky pro jejich efektivni nasazeni. Cileno bude zejména na optimalizaci
dopravnich tokll na paternich a tranzitnich komunikacich na zemi mésta Brna.

VyuZiti systéma C-ITS se bude testovat také v méstské hromadné dopravé, a to konkrétné v Plzni
a v Ostravé, kde se dopravni podniky zavdzaly poskytnout pro ucely testovani sva vozidla
a infrastrukturu. V pripadé Ostravy bude také testovano varovani ridice silni¢niho vozidla jedouciho
k technicky nezabezpelenému prejezdu pred pfrijizdéjici tramvaji na jednokolejné meziméstské
tramvajové trati (linka ¢. 5).
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Testovani na Zelezni¢nich prejezdech SZDC s cilem zvysit bezpecnost a sniZit tak pocet zranénych
a usmrcenych lidi v disledku stfetu vlaku se silnicnim dopravnim prostfedkem informovanim Fridica
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vozidel v blizkém okoli prejezdu o blizicim se vlaku. Dva Zelezni¢ni prejezdy (1 vybaveny svételnym
prejezdovym zabezpecCovacim zafizenim bez zdvor a 1 vybaveny svételnym PZZ se zavorami)
v Pardubickém kraji budou vybaveny tak, aby ridic silni¢niho vozidla byl vozidlovym systémem varovan
o vystraze davané prejezdovym zabezpelovacim zatizenim signalizujicim uzavieni Zelezni¢niho
prejezdu pred blizicim se vlakem.

Projekt ,,C-ROADS Czech Republic“ se nebude zabyvat pouze vlastnim technickym navrhem,
implementaci a pilotnim provozovanim kooperativnich systémi, ale tento provoz bude vyhodnocen
pro stanoveni technickych specifikaci, pro vytvoreni podklad( k evropskym normativnim dokumenttm
a pfipadné i pro oblast pravnich predpis(, oblast testovani a zavadéni bezpecnostnich prvkl pro C-ITS
systémy.

Projekt ,,C-ROADS Czech Republic” prispéje béhem 3-5 let k rozsifeni kooperativnich systému ITS na
tzemi CR. Ziskané zku$enosti z projektu C-ROADS Czech Republic budou slouZit k identifikaci prekazek
a k ndvrhim na odstranéni legislativnich prekazek pro datové propojena vozidla a kooperativni
systémy ITS. Projekt C-ROADS ma velmi vyznamny dopad na stanoveni podminek pro budouci rozvoj
a nasazeni konceptu datové propojenych vozidel v CR a kooperativnich systém ITS.

14 Prioritni oblasti podpory rozvoje autonomni mobility

Soucasné pravni prostiedi CR umoZfiuje s uréitymi legislativnimi podminkami testovani vozidel
s ¢aste¢né automatizovanym Fizenim na silniéni siti CR, pfiéem? testy probihaji i na uzavfenych tsecich
vyhrazenych vyhradné pro vyzkum a vyvoj. Automobilovy prlmysl spolu s vyzkumnym sektorem
neustdle pracuje na rozvoji konceptu ¢astecné automatizovanych a autonomnich vozidel a aktivné
spolupracuje s Ustfednimi organy statni spravy v této otazce.

Vldda CR povaZuje koncept ¢aste¢né automatizovanych a autonomnich vozidel za pfinosny mimo jiné
pro zvyseni bezpecnosti v silni¢ni dopravé a je si védoma potreby vytvorit legislativni rémec pro dalsi
rozvoj tohoto konceptu a jeho nasazeni do komercniho provozu. Ministerstvo dopravy vytvorilo
v dubnu 2017 platformu pro autonomni vozidla, do které pozvalo zastupce automobilového primyslu,
akademické sféry a vyzkumného sektoru. Vznik narodni platformy pro autonomni vozidla tak reaguje
na potiebu vytvofit pravni prostiedi v CR pro ¢asteéné automatizované a autonomni vozidla, a to
zejména posouzenim potieb na zménu stavajici legislativy tak, aby umoznovala testovat stavajici a
budouci technologie pro automatizaci fizeni silni¢nich vozidel a jejich nasazeni v silni¢cnim provozu.
Dale musi byt upraveny osnovy vyuky a vycviku autoskol tak, aby budouci fidici ziskali potfebné znalosti
k ovladani vozidel, jejichz fizeni je astecné Ci pIné automatizované. Musi byt vytvorena mezinarodni
pravidla pro posuzovani shody s technickymi pozadavky (od povinné homologace, pfes nepovinné
schvalovani zakaznickych zkousek a validovani pomocnych funkci jako napf. ,,misuse”) a technickou
inspekci ¢aste¢né automatizovanych a autonomnich vozidel.

Musi byt vytvoren jednotny systém popisujici a vysvétlujici jednotlivé funkcnosti autonomniho fizeni
vozidel a ten jako Zivy dokument pribézné aktualizovat. Tento systém popisu funkénosti autonomniho
fizeni je tfeba zpracovat ve srozumitelné podobé pro motoristickou a odbornou verejnost.

Je tfeba také posilit stavajici vyzkum dopravnich nehod tak, aby byl této schopen definovat metody
pro hodnoceni jednotlivych funkénosti autonomniho fizeni vozidel pfed a v pridbéhu dopravni nehody.
Vytvaret na tomto zdkladé podklady pro budouci praci dopravni policie pfi Setfeni budoucich
dopravnich nehod.
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Odpovidajici finan¢ni podpora vystavby a rozvoje infrastruktury pro autonomni mobilitu, véetné
testovacich trati a pilotnich provoz, je klicovym opatfenim nejen pro rozvoj autonomni mobility, ale i
pro zvy$eni konkurenceschopnosti CR.

V soucasné dobé jesté neni presné stanoveno, jaké jsou pozadavky na fyzickou dopravni infrastrukturu
umoZznujici podporovat vyssi Urovné automatizované jizdy (4 a 5). Dale jesté neni ziejmé, jaké Upravy
stavajici silni¢ni infrastruktury (vé. proménného dopravniho znaceni, svételnych signall apod.) bude
vyzadovat vyssi Uroven automatizované jizdy. Efektivni a optimalni provoz autonomnich vozidel je také
zavisly na dostupné komunikacni infrastrukture, ktera umozni pfimou komunikaci mezi vozidly
v masivnim méritku a zaroven komunikaci vozidel s dalSimi zafizenimi na dopravni infrastrukture (Ci
digitalni infrastrukturou obecné) obéma sméry. Rozvoj dopravni infrastruktury a jeji vybaveni
odpovidajicimi zafizenimi je v kompetenci verejného sektoru a do této oblasti by mély smérovat
verejné financni prostredky.

Stanoveni potfebné vyse financnich prostfedk( na dpravu fyzické i digitdlni vrstvy dopravni
infrastruktury neni v soucasné dobé moiné, protoZe se teprve vytvari pozadavky na provoz
autonomnich vozidel (i té nejvyssi Urovné, tedy bez ridice).

| kdyZ nelze v tuto chvili stanovit predpokladany objem financnich prostredkd, ktery bude znam az po
dokoncéeni studii navrzenych v kapitole ,,Navrh zdkladnich krokd pro dalsi rozvoj autonomni mobility”,
je nezbytné upozornit na skutecnost, Ze rozvoj autonomni mobility bude vyzadovat finan¢ni podporu
vefejného sektoru a Ze je tfeba pruzné reagovat pfi sestavovani prislusnych rozpoétl na vznikajici
potreby provozu autonomnich vozidel jako napf. vybaveni testovaci oblasti odpovidajicimi zafizenimi
pro testovaci Ci pilotni provoz nebo financovani projektdl autonomni mobility navazujicich na
teoretické vysledky projektt vyzkumu, vyvoje a inovaci.

Dale je tfeba vzit v ivahu skutecnost, Ze jak nezbytné koncepcni a legislativni podminky pro nasazeni
autonomnich vozidel do provozu, tak nezbytné investic¢ni akce na pfislusné Upravy dopravni i digitalni
infrastruktury, bude muset realizovat verejny sektor. Ministerstvo dopravy se nemdizZe zbavit
odpovédnosti za realizaci klicovych zékladnich krokd rozvoje autonomni mobility. V ramci Ministerstva
dopravy tak vznikd zcela nova agenda, kterd klade vysoké naroky na nové pracovni cinnosti.
Zaméstnanci podilejici se na zajisténi této agendy musi disponovat potifebnymi odbornymi znalostmi,
mit vysokou znalosti mezioborovych souvislosti a také potfebnou praxi. Oblast autonomni mobility je
komplexni a natolik rozsahla, Zze nelze ji obsahnout s aktualnimi kapacitami Ministerstva dopravy.
Z tohoto dlvodu bude v roce 2018 Ministerstvo dopravy Zadat o navyseni o 5 systemizovanych mist
v platové ttidé 14, jejichz hlavni napIni bude problematika autonomni mobility jako uceleného systému
pro provoz bez obsluhy (fidice) a realizace souvisejicich opatteni, véetné tvorby dil¢ich koncepci a
legislativy spojenych s automatizaci v dopravnich oborech a zajiSténi mezinarodni spoluprace.
Detailnéjsi naroky na pozadavky na sluzebni mista souvisejici s problematikou autonomni mobility
budou stanoveny v materidlu , Akéni pldn autonomniho tizeni“, ktery bude pfedloZen viadé CR do 30.
6. 2018. Pokud by tato noveé vznikajici agenda nebyla na MD adekvatné personalné podporena tak, jak
je tomu v ostatnich statech, CR nebude schopna reagovat na trendy ovliviujici rozvoj automobilového
pramyslu, na kterém je hospodarstvi CR zavislé, co? se ve vyhledu promitne do vyraznych ztrat pro
statni rozpocet CR.

V mezinarodnim srovnani patii CR v souc¢asné dobé k zemim, které se aktivné zapojuji do rozvojovych
projektd tykajicich se datové propojenych vozidel, kooperativnich inteligentnich dopravnich systému
(C-ITS) a autonomniho fizeni. Prvni autonomni vozidlo, ve kterém sedél fidi¢ schopny v pripadé potreby
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okamzité prevzit fizeni vozidla, jezdilo uz v zafri 2015 na dalnici mezi Prahou a Libercem. V kontextu
autonomni mobility je tfeba vzit v Uvahu také datové propojena vozidla a vozidla propojena se
zatizenim na silnicni siti - tedy tzv. kooperativni inteligentni dopravni systémy (C-ITS). Systémy C-ITS
vCasné varuji fidice pred nahle vzniklou nebezpecnou situaci v silnicnim provozu tak, aby se plné
sousttedil a byl pFipraven na jeji fedeni, napt. zabranéni narazu do vozidel udriby RSD nebo varovani
pred vjetim vozidla na prejezd v dobé vystrahy apod. Planuje se, ze v dalSim obdobi budou tyto
informace vyuzity k pfimému ovlivnéni chovani vozidla napf. automatické brzdéni nebo uUplného
zastaveni. V ramci projektu ,C-ROADS Czech Republic”, ktery je spolufinancovan z Nastroje pro
propojeni Evropy (CEF Transport), se v obdobi 2017 — 2020 nasazuji systémy C-ITS na uzemi CR. Na
usecich mezi silni¢cnim okruhem kolem Prahy po Plzen na dalnici D5, do Hradce Kralové po dalnici D11
a do okoli Brna po dalnici D1 budou na dalni¢ni infrastruktufe umisténa zafizeni, ktera vysilaji signaly
a poskytuji informace vozidlim, ¢imZ bude vytvoren zaklad platformy pro testovani vysoce
automatizovaného az autonomniho tizeni. Pokrocilé mobilni sité (napfr. LTE, LTE-V, LTE-B a 5G) budou
ovéfeny a pilotné nasazeny na vybranych dalni¢nich Usecich, véetné Usek( smérem k hranici
s Némeckem (D5-A6 smér Mnichov) a Rakouskem (I/52-A5 smér Viden). Projekt je dale zaméren na
meéstskou infrastrukturu v Brné, na vyuziti C-ITS pro dopravni podniky Ostravy, Plzné (zajem zapojit se
do projektu projevily také dopravni podniky Prahy a Karlovych Var() a také na testovani systému C-ITS
na dvou zabezpecenych Zeleznic¢nich prejezdech v Pardubickém kraji.

V ramci projektu ,,URSA Czech Republic”, ktery je také spolufinancovan z CEFu, bude od roku 2018
testovano vyuziti C-ITS pro poskytovani aktualnich informaci o volnych parkovacich mistech fidi¢im
nakladnich automobill, a to na parkovistich Klimkovice a Antosovice v blizkosti Ostravy na obou
stranach ddlnice D1. Pilotni nasazeni mé ovéfit moznost rovhomérnéjsiho vyuziti kapacity zminénych
parkovist.

V soucasné dobé se dale projednava moznost realizace preshrani¢niho ¢esko-slovenského projektu
testovani vozidel s automatizovanym fizenim na dalnici D2 mezi Brnem a Bratislavou. Ve druhé
poloviné roku 2017 budou znamy technické i legislativni podminky, za kterych bude moziné tento
preshranic¢ni projekt realizovat.

Zajem o testovani autonomnich vozidel ve mésté projevila dosud mésta Usti nad Labem a Mlada
Boleslav, kterd maji zajem vymezit na zakladé svych kompetenci trasy na Uzemi mésta, které budou
vybaveny pfislusnou technologii pro testovani autonomnich silni¢nich vozidel. Ministerstvo dopravy
aktualné zvazuje moznosti, jak tyto snahy podpofrit.

V této souvislosti dale bude do konce prvniho pololeti roku 2018 projednana moznost testovani vysoce
automatizovanych vozidel na Gseku dalnice D8 mezi Usti nad Labem k hranici s Némeckem (D8-A17
smér Drazdany), popf. i na jinych dalni¢nich usecich.

Pravdépodobné v prvni poloviné roku 2018 bude také zadana studie proveditelnosti testovaciho
polygonu (zkuSebnich trati) a zafizeni pro testovani readlnych scénari silniéniho provozu, komunikace
mezi vozidly a komunikace vozidel s dopravni infrastrukturou, a to vcetné analyzy trhu, odhadu

poptavky a vyhodnoceni efektivity a udrzitelnosti testovani datové propojenych vozidel, vozidel
vybavenych kooperativnimi systémy ITS a systémy automatizovaného fizeni a autonomnich vozidel.

15 Klicové zakladni kroky pro dalSi rozvoj autonomni mobility

V soucasné dobé jsou ze strany verejného sektoru vyspélych zemi nastavovany podminky a procesy
pro rozvoj autonomni mobility. Aby CR s timto trendem drZela krok a nezGstavala pozadu, stoji pied
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nutnosti na vzniklou situaci urychlené reagovat a podniknout sérii klicovych zakladnich krokd, mezi

které se radi:

1.

Zpracovani Ak¢niho planu autonomniho fizeni, ktery bude definovat:

- vizi acile CR v oblasti autonomniho Fizeni,

- navrh opatreni vedouci k jejich naplnéni,

- navrhy na pripadné zmény pfrislusné legislativy,

- navrhy na regulaci spektra pro provoz elektronickych komunikaci, ochranu osobnich udaji a
bezpecnosti, tedy ochranu uZivateld datové propojenych a autonomnich vozidel pred
kybernetickou kriminalitou a teroristickymi Gtoky,

- odhad financ¢nich nakladd (a mozné zdroje financovani) potfebné k realizaci cil( a opatfeni,

- provedeni Cost-effectiveness analysis (jedna se nejen o reflexi aktualniho stavu ve svété, ale i
o konkretizaci ptinost pro CR),

- navrh ¢asového harmonogramu realizace konkrétnich akci:

a) zpracovani odbornych studii a dikladné rozpracovanych navrhi pravnich dprav,

b) pravidla pro nakladani s daty generovanymi vozidly (poskytovani tretim stranam,
zabezpeceni),

c) dostupnost bezpecnych a dostatecné vykonnych a spolehlivych komunikacnich feseni,

d) laboratorni testovani, pocitacové simulace, testovani v praxi v uzavienych prostorech a
v redlném provozu,

e) doporuceni pro rozsah studie proveditelnosti testovaciho polygonu (zkusebnich trati) a
zafizeni pro testovani realnych scénarl silnicniho provozu, komunikace mezi vozidly a
komunikace vozidel s dopravni infrastrukturou, a to v€etné analyzy trhu, odhadu poptavky
a vyhodnoceni efektivity a udrzitelnosti testovani datové propojenych vozidel, vozidel
vybavenych kooperativnimi systémy ITS a systémy automatizovaného fizeni a
autonomnich vozidel;

Podpora testovani a provozu autonomnich vozidel na veiejnych pozemnich komunikacich
v rtiznych typech silni¢niho provozu (ve mésté, mimo mésto a na dalnici apod.) aZ do urovné
automatizace 4 a rozvoj potfebné infrastruktury (nap¥. odpovidajici sit mobilnich komunikaci
apod.) a podpora testovani a provozu autonomnich vozidel na parkovaci plose silnicnich vozidel
(napf¥. parkovaci diim);

Aktualni stav poznani a zkuSenosti na strané vyrobc( vozidel, vyrobcl systém( automatizovaného
fizeni vozidel véetné dodavatel(l a provozovatelll dopravnich infrastruktur, neumoznuje jesté
implementovat jednodusSe opakovatelna fesSeni autonomnich vozidel ¢i inteligentni dopravni
infrastruktury. CR pfitom v soucasné dobé neposkytuje dostate¢né podminky pro to, aby tato
feSeni mohla byt déle testovdna a rozvijena. Pokud ma CR vyuiit nastupu trendu
automatizovaného fizeni vozidel, a podpofit tak rozvoj domacich vyrobcul, prilakat vyrobce ze
zahranici ¢i dale posilit rozvoj mobility a jeji bezpecnosti, je zapotiebi vytvofit odpovidajici
podminky pro testovani.

Spole¢né s testovanim v uzavieném prostredi je vzhledem ke komplexnosti realného provozu
nezbytné testovat autonomni vozidla a feSeni inteligentni dopravni infrastruktury zejména na
verejnych komunikacich. Toto testovani je klicové jak z hlediska samotného vyvoje autonomnich
vozidel, tak i z hlediska testovani jejich nasazeni, pficemzZ oba druhy s sebou pfinasi obdobné
pozadavky na kvalitu dopravni infrastruktury, dopravniho znaceni, na souvisejici systémy a postupy
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organizace a fizeni dopravy, vyuziti nejmodernéjsich informacnich, komunikacnich a telematickych
systémU a bezpecnostni koncepty.

Z davodu zajisténi komplexni a efektivni nabidky testovani bude pro zdjemce o testovani
autonomnich vozidel potfeba pfipravit ucelené portfolio pozemnich komunikaci a oblasti, které
musi soucasné spliovat definovana kritéria. Pro opakovatelnost testovani bude také tfreba dodrzet
minimalné u vybranych testovacich Usek( konstantni kvalitu (nap¥. droven dopravniho znaceni).

Zpracovani studie proveditelnosti pro testovani technologického feseni autonomnich vozidel na
testovacim polygonu

V soucasnosti chybi v CR a stfedni Evropé polygon, ktery by umoZfioval testovat v uzavieném
prostiedi autonomni vozidla, ale i provadét jizdni zkousky vozidel jak osobnich, tak i nakladnich a
autobus(. V Evropé a ve svété v posledni dobé vznikaji jak specializované polygony pro autonomni
vozidla (napf. Mcity v Michiganu, Sim City v Némecku, Cetran v Singapuru) nebo kombinované
polygony (napt. Asta Zero ve Svédsku).

Testovaci polygon je dllezitym prvkem jak pfi vyzkumu, vyvoji, tak i schvalovani vozidel
vybavenych pokrocilymi asistencnimi systémy az po vozidla autonomni. Zemé, které se podafi ve
stfedni Evropé nejdrive vybudovat kvalitni a rozsahem vyznamny testovaci polygon s dobrym
logistickym umisténim, bude mit podstatnou konkurencni vyhodu. V neposledni fadé testovaci
polygon umozni ¢&lenstvi CR v organizaci spotiebitelskych testd EuroNCAP, kterd se mimo
hodnoceni pasivni bezpecnosti vénuje i hodnoceni soucasnych pokrocilych asistenc¢nich systému
fidice, tedy systému Urovné 1 a 2.

Testovaci polygon by mél vzniknout na zdkladé vyhodnoceni pozadavkd vyzkumu (univerzity),
vyvoje (vyrobci vozidel a jejich komponent(), tak i testovacich organizaci. Mél by brat v potaz v
soucasnosti zndmé pozadavky na testovani pokrocilych asistencnich systému ridice, budoucich
autonomnich vozidel zamérenych pro jizdu na dalnici, v méstském provozu a v extravilanu a v
neposledni radé by mél umoznovat i dynamické zkousky vozidel.

DuleZitou otazkou bude zajisténi potfebné Urovné utajeni.

Polygon umozni testovani vozidel a jejich komponentll od prvotnich fazi vyvoje az po jejich
schvalovani v CR a podpofi vyzkum a vyvoj v oblasti autonomnich vozidel v CR. Vyznamné také
zvysi atraktivitu CR jak u v CR lokalizovanych firem, tak i zahraniénich v oblasti testovani a vyvoje,
coz jsou cCinnosti s vysokou pridanou hodnotou. Dale prispéje k urychleni vyvoje a rozvoje
autonomnich vozidel v CR.

Testovaci polygon by mél zaroven spliovat podminky pro soubézné virtudlni testovani a dale
nabizet moZnosti pro testovani komponenti technologiemi jako je Hardware-in-the-Loop.

Cilem opatteni je vytvorit koncept testovaciho polygonu a podpofit jeho realizaci. Pro podporu
realizace testovaciho polygonu bude tfeba zpracovat studii proveditelnosti — dokument, ktery
zhodnoti redlnost stavby polygonu v podminkdch CR s doporuéenim dalsiho postupu
implementace polygonu.

Jednani se sousednimi staty o spolupraci na preshrani¢nim testovani autonomnich vozidel,
o jejich zavadéni do silnicniho provozu a spolupraci v oblasti autonomni mobility formou
spolecné fesenych projektt
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Rozvoj autonomni mobility je bezprostfedné svazan s mezinarodnimi aktivitami, a to at uz jsou
vykonavany pouze na Gzemi CR nebo i v zahraniéi. Mezinarodni spoluprace ma zasadni vyznam pro
obousmérny prenos know-how a stimulaci rozvoje kooperativnich systému ITS a autonomni
mobility. U¢ast na mezinarodnich védecko-vyzkumnych a implementacnich projektech je pro CR
velmivyznamna a je proto nutné mezinarodni spolupraci nejen podporovat, ale nasledné i vyuZivat
pro Fedeni problémd. Spoluprace by méla byt rozvijena také ve standardizaci. CR by se v rdmci
mezinarodni spoluprace pro oblast datové propojenych vozidel, kooperativnich systému ITS a
automatizovaného fizeni méla primarné zaméfit na sousedni staty. Jiz v soucasné dobé
Ministerstvo dopravy jedna se Slovenskem, Némeckem a Rakouskem o moznych spolecnych
krocich pfi testovani autonomnich vozidel. V téchto jednanich je tfeba pokraCovat a nasledné
pripravit a realizovat spolecné projekty. Jako dobry pfiklad mezinarodni spoluprace v této oblasti
je moZné uvést spolupraci CR s Dolnim Saskem. Dne 21. 9. 2015 bylo v Berliné podepsano
memorandum o porozuméni mezi Ministerstvem dopravy CR a Ministerstvem hospodaistvi, prace
a dopravy (MWAV) Dolniho Saska s cilem zesilit spolupraci v oblasti ITS a GNSS. Na zakladé tohoto
memoranda byl pripraven evropsky projekt (resp. sada projekt() tykajici se kooperativnich
systém( ITS, a to konkrétné projekt ,C-ROADS Czech Republic”, ktery je spolufinancovan z Nastroje
pro propojeni Evropy (CEF Transport). Vysledkem spoleéné aktivity statl Ceské republiky, Némecka
(iniciované Dolnim Saskem) a Rakouska byla vytvorena ,Platforma C-ROADS", mezi jejiz hlavni cile
patii vyvoj spolecnych technickych specifikaci, které budou slouzit jako metodicky zaklad pro
vsechny pilotni projekty/provozy C-ROADS, jakoZ i pro preshranic¢ni testovani s cilem prokazat
interoperabilitu nasazenych sluzeb kooperativnich systém ITS.

16 Dalsi opatreni pro rozvoj autonomni mobility

Kromé klicovych zdkladnich krok( stanovenych v predchozi Casti je tfeba pro rozvoj autonomni

mobility realizovat i dalsi opatreni:

1. Modernizace a rozsifeni komunikaénich kanalli pro pfenos dat/informaci ke koncovému

uzivateli takovym zplUsobem, aby byla data pfenasena bezpecnym zptsobem, v poZadovaném
case a kvalité, a to prostfednictvim veiejné (v nékterych pfipadech i soukromé) komunikaéni
sité.

Se vzrlstajici penetraci vozidel vyuzivajicich kooperativni systémy ITS a nasledné také s postupnym
nasazovanim autonomnich silni¢nich vozidel se zvysi naroky na prenos dat a jejich zabezpeceni.
Z tohoto dlivodu je potifeba pfijmout opatfeni tykajici se dalsiho rozvoje siti elektronickych
komunikaci (telekomunikacni infrastruktury).

Stanoveni poZadavkd na sady prostorovych dat (digitalnich map), které by umoznily provoz
autonomnich vozidel, zplsob a proces jejich publikace, aktualizace a spoluprace s jinymi zdroji
dat potfebnymi pro zajisténi provozu autonomnich vozidel. Uréeni polohy s dostate¢nou
presnosti, kvalitou a spolehlivosti, naroky na pfijimace GNSS.

Znalost narokd na urceni polohy a na digitalni mapy jsou zakladnim predpokladem pro autonomni
fizeni. Bez znalosti dostatecné presné polohy v souradnicovém systému s urcitou minimalni mirou
pravdépodobnosti spravnosti a jejiho promitnuti v dostate¢né presné digitalni mapé se vsemi
potfebnymi atributy nelze autonomni vozidla provozovat, resp. nelze zajistit plynulou a bezpecnou
jizdu.
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Digitadlni mapa predstavuje informacni zaklad, ktery bude dopliiovan daty ze senzor( vozidla.
Aktudlné vyuzivané digitalni mapy (navigacni podklady) byly vytvoreny za odliSnym tGcelem a fada
atribut nezbytnych pro spravnou a bezpec¢nou aplikaci algoritm( pro autonomni fizeni v nich neni
obsaZena.

V pripadé digitalnich map je tedy tfeba stanoveni poZadavkl na datovy model a geometrii, vztazné
méritko, evidované prvky mapy vc. atributll a hodnot, kterych by atributy mély nabyvat; stanoveni
zpUsobu sbéru a validace dat, zplsobu a procesu aktualizace sad prostorovych dat vé. hodnot
atributd, stanoveni ¢asovych a technickych narokd na publikaci datovych sad, pfipadné sluzeb nad
témito datovymi sadami zaloZenych. Stanoveni narokl na interoperabilitu, rozhrani a zpUsob
prejimaniinformaci od kooperativnich systéma ITS a senzorll autonomniho vozidla, definice priorit
pro rozhodovani dle zplsobu pofizeni prostorové informace; problematika garance datovych sad
prostorovych dat a zabezpeceni komunikace pfi aktualizaci a publikaci datovych sad a pfi
poskytovani sluzeb. Aktualizace musi probihat v garantovaném reZimu on-line zpracovani
pozadavk( na zmény a aktualizaci trvalych Gprav.

V pfipadé urceni polohy bude primarni vyuziti GNSS. Sekundarnimi a zaloznimi systémy pro uréeni
polohy pak budou jiné metody, napf. inercidlni senzory, dalkomérna cidla atp. V pripadé GNSS se
jedna o naroky na prostorovou, zejména horizontalni pfesnost, spolehlivost (integritu) v¢. systému
varovani jejiho nedodrzeni, rychlosti urceni polohy pfijimacem (TTFF), zabezpeceni, Cili odolnost
GNSS pfijimace vici ruseni (jamming) a rozpoznani podvrzeného signélu (spoofing a meaconing).
V kontextu prostredi, ve kterém se vozidlo bude nachazet, bude nutné stanovit naroky na
minimalni dostupnost GNSS signalu, kterd se odviji od poctu viditelnych a pfijimacem
rozpoznatelnych druzic na obloze a na kontinuitu, Cili schopnost systému urcit polohu v urcité
kvalité po urcitou dobu bez preruseni. V pfipadé nedostate¢nosti samotného GNSS feseni bude
tfeba navrhnout vyuZiti augmentacénich systémi, které by splnéni potfebnych narok( zajistily.
V pfipadé narokd na GNSS pfijimace bude tfeba navrhnout jejich minimalni citlivost na pfijem GNSS
signalu.

Posilit vyvoj a vyzkum v oblasti autonomni mobility

Aktudlni nastroje na podporu vyzkumu, vyvoje a inovaci v CR nejsou zpravidla zaméfeny na
konkrétni oblasti a poskytuji podporu plosné. MoZnosti stanoveni priorit jednotlivych vyzev a
pripadné bonifikace nejsou dostate¢nou zarukou, Ze pravé dana oblast bude podporena. Je tedy
tfeba upravit stavajici podplirny nastroj a zaméfrit jej na autonomni mobilitu, ¢i pro tyto ucely
vytvofit podpdrny ndstroj novy. Tyto kroky nejenze poukdaZi na to, e pro CR je tato oblast prioritni
(s ohledem na piinos pro jeji hospodaFstvi) a pomohou zvysit zajem o CR v zahraniéni v podobé
prilivu dalSiho zahranic¢niho kapitdlu, ale zejména pomohou rychlejSimu rozvoji technologii z
oblasti autonomniho fizeni a feSeni s tim souvisejicich aspektu. Pravé toto by mohlo zajistit ¢eskym
subjektlm, popr. ceskému prostiedi obecné, konkurenéni vyhodu pred subjekty z ostatnich statd.
Pravé to CR potFebuje, aby byla schopna dohonit ty staty, které jsou v této oblasti dale ¢i naopak
zvysit naskok pred ostatnimi staty. Rovnéz by to CR umoznilo vice se profilovat v téch oblastech,
ve kterych ma nejvétsi potencial.

Dale je zde cela rada otazek spojenych se zavadénim vozidel s automatizovanym tizenim a
autonomnich vozidel do praxe, které je treba zodpovédét. Jedna se zejména o otazky pravni,
spolecenské a etické. Zodpovézeni pravé téchto otazek, se kterymi se ostatné potykaji i dalsi staty,
ale i zkoumani dalsich oblasti je pro dalii rozvoj autonomniho Fizeni v CR klicové. Pfisluiné
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odpovédi totiz pomohou uzpGsobit pravni fad CR a vytvorit v CR takové prosttedi, které bude s
ohledem na Siroké mozZnosti testovani a nasledné nasazovani autonomnich systému do praxe vice
atraktivni nejen pro ceské subjekty, ale také pro subjekty zahranicni (vidéno pohledem
zahrani¢nich investic). Aktudlni nastroje vyzkumu, vyvoje a inovaci v CR pro napliiovani podobnych
vyzkumnych potreb stdtu jsou nicméné v soucasné dobé financné vyrazné omezeny a jsou navic
zaméreny obecné, coZz znamena, ze musi pokryt celé spektrum potreb rezortd. Je tedy pro posileni
realizace téchto potreb pfizplsobit stavajici program verejnych zakazek ve vyzkumu, vyvoji a
inovacich, nebo pro tyto ucely vytvorit nastroj zcela novy.

Podpora pfeshranicni spoluprace — pfipravenost k vyméné dat se zahrani¢nim (se sousednimi
zemémi), definovani rozhrani pro vyménu a sdileni dat

Oblast datové propojenych vozidel, kooperativnich systém( ITS a automatizovaného fizeni je
celosvétové ovliviiované primyslové odvétvi, které vzhledem ke své geografické komplexité, ale i
Sirokym zajmOm rlznych ucastnikl, vyZaduje stanoveni zakladnich pravidel a parametrd pro
vyrobky, technologie systémy a sluzby. Pfislusné vybaveni na dopravni infrastrukture i
v dopravnich prostfedcich musi byt navzajem kompatibilni, a to jak na narodni uUrovni, tak i
v mezindrodnim provozu. Koncovy uZivatel (napf. fidi¢) ocekdva kontinudlni zajisténi sluzby po
celou dobu svoji cesty bez ohledu na misto, kde se pravé nachazi, pficemz mize pouzivat dopravni
infrastrukturu rdznych vlastnikd (napt. rakouska dalni¢ni sit ASFINAG, ¢eskd dalniéni sit RSD, sit na
uzemi Prahy, Ostravsky apod.). Tato skute¢nost podtrhuje nutnost technicky propojit vySe zminéné
systémy a také potiebu koordinovaného budovani téchto systému na mezinarodnich standardech.
Duisledkem koordinace neni nafizovani pouziti konkrétni technologie, ale stanoveni poZzadovanych
systémovych parametr(, standardizovanych rozhrani. V této souvislosti je tfeba dobre definovat
vyznam vymeénovanych dat a informaci, kterym jednoznaénym zplsobem rozumi vSechny
zapojené systémy. Rovnéz tak je tfeba na zakladé vzajemné dohodnutych postupl rlznych
soukromych a verejnych subjekt( ,informacné” podporovat a zajistit kontinuitu sluzeb mezi
jednotlivymi systémy na lokalni, regionalni, narodni nebo evropské trovni. Z tohoto dlivodu je pro
CR pfinosné zapojit se do evropskych aktivit a iniciativ s pfeshrani¢nim rozsahem, v ramci kterych
se na zakladé pilotnich projektld formuluji spolecné navrhy fesSeni pro dalsi rozvoj datové
propojenych vozidel, kooperativnich systému ITS a pro rozvoj automatizovaného fizeni.

Dale rozvijet vyzkum dopravnich nehod v podobé spolecného projektu odborniki v dopravni
bezpecnosti a specialistd v automobilové technice s cilem umoznit analyzu novymi metodami,
Setfit a rekonstruovat dopravni nehody s ucasti vozidel vybavenych autonomnimi systémy.

Tento vyzkum v CR sice existuje a plIni svoje Ukoly formou hloubkové analyzy dopravnich nehod
pro stavajici Uroven vsech prvkd silniéniho provozu. V soucasné dobé nicméné zapojené subjekty
nejsou pripraveni zkoumat, analyzovat a Setfit nehody s Ucasti vozidel vybavenych pokrocilymi
bezpecnostnimi systémy (ADAS / ITS a adaptivni systémy). Je tedy nutné pfipravit podminky pro
zkoumani dopravnich nehod s ucasti vozidel vybavenych adaptivnimi a autonomnimi systémy, v
ramci vyzkumu vytvofit a otestovat ndstroje pro zkoumani a Setfeni budoucich dopravnich nehod,
zajistit dlouhodobou udrzitelnost vyzkumu dopravnich nehod a zajistit snadnéjsi pristup k ziskanym
udajlm. Také je tfeba zajistit informovanost laické a odborné vefejnosti o chovani autonomniho
vozidla v situaci vedouci k dopravni nehodé.
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