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Co to znaczy - pojazd autonomiczny?

Brak 
automatyzacji

Kierowca wykonuje 
wszystkie zadania 

związane 
z kierowaniem 

pojazdem

0

Wspomaganie 
kierowcy

System jest w stanie 
kontrolować pojazd 

wzdłużnie lub 
poprzecznie

1

Częściowa 
automatyzacja

System jest w stanie 
kontrolować pojazd 
zarówno wzdłużnie 
jak i  poprzecznie

2
Warunkowa 

automatyzacja
Kierowca wykonuje 

zadania związane 
z dynamicznym 

kierowaniem 
pojazdem. W razie 

potrzeby może 
oddać kontrolę

3

Wysoka 
automatyzacja
Pojazd jest w stanie 
sam bezpiecznie się 

prowadzić. Kierowca 
nie musi monitorować 

sytuacji na drodze. 

4

Pełna 
automatyzacja

System jest w stanie 
poradzić sobie 

w każdej sytuacji 
drogowej. Kierowca 
nie jest niezbędny.

5

System automatycznego kierowania pojazdem złożony jest 

z oprogramowania i warstwy sprzętowej, które wspólnie 

są w stanie kierować pojazdem w sposób bezpieczny

System automatycznego kierowania pojazdem złożony jest 

z oprogramowania i warstwy sprzętowej, które wspólnie są w stanie 

kierować pojazdem w sposób bezpieczny
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Jak widzi otoczenie pojazd autonomiczny? 
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Jak zbudowany jest typowy pojazd autonomiczny? 

Źródło: UBER Advanced Technologies Group

Boczne i tylne kamery 
zapewniają pełny obraz 
otoczenia

Antena zamontowana 
na dachu zapewnia 
dokładne 
pozycjonowanie GPS i 
możliwość 
bezprzewodowej 
transmisji danych

Zamontowany na dachu jeden LIDAR 
umożliwia uzyskanie trójwymiarowego 
skanu 360 stopni

Rząd kamer przednich monitorujących krótki i 
długi dystans w zakresie pojazdów, pieszych, 
rowerzystów, sygnalizacji świetlnej i oznakowania.

Szereg czujników 
radarowych wokół 
pojazdu radarowy 
zapewnia detekcję w 
zakresie 360 stopni Komputer centralny pozwala 

na przetwarzanie danych z 
czujników w czasie 
rzeczywistym
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Gromadzenie i przetwarzanie danych przez pojazd AV
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Główne wyzwania wdrożenia pojazdów autonomicznych

• Certyfikacja i dopuszczanie pojazdów do ruchu

• Legislacja na poziomie krajowym

i międzynarodowym

• Zapisywanie i dzielenie się danymi z pojazdów

• Bezpieczeństwo systemów

• Cyberbezpieczeństwo

• Szkolenia i edukacja użytkowników

• Prywatność danych

• Kwestie etyczne

Źródło: US Departament of Transportation, NHTSA
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Jak testować pojazdy autonomiczne?

Warunki symulacyjne umożliwiają 
przejechanie milionów kilometrów w 

standaryzowany sposób

Symulacja
Tory testowe umożliwiają testowanie 

pojazdów AV w bezpiecznych warunkach 
i w relatywnie standaryzowany sposób

Tory testowe
Testy na drogach publicznych to przede 

wszystkim zbieranie danych 
z funkcjonowania pojazdów AV i ich 

późniejsza analiza

Drogi publiczne

www.pegasusprojekt.de

Proving Ground Tests

Verification of the implementation with selected test cases in real 
conditions of a proving ground

VUT Vehicle Under Test
TSV Traffic Simulation Vehicle
SCT Soft Crash Target

Basic parameters:
TSV dynamic movable entity 
SCT static movable entity
3 lanes

Test case A Traffic jam tail end:
• SCTs in lanes 1 and 3 with v = 0 km/h represent the 

tail end of a traffic jam.
• TSV, followed by VUT with ~2 s distance, drives with 

~80 km/h in lane 2. 
• TSV decelerates ~123 m in front of SCTs with ~2 m/s² 

and stops beside the SCTs.
Test case B Lane change:
• SCTs in lanes 1 and 3 with v = 0 km/h represent the 

tail end of a traffic jam.
• TSV, followed by VUT with ~2 s distance, drives with 

~80 km/h in lane 2.
• TSV changes lane into lane 1 behind the SCTs and 

stops. VUT accelerates in lane 2.

SCT 1 0 km/h

VUT TSV TSV

SCT 2 0 km/h

0 km/h

1

2

Δt ~2 s

80 km/h

~123 m

~-2 m/s2

3

SCT 1 0 km/h

VUT TSV

TSV

SCT 2 0 km/h

0 km/h
1

2

Δt ~2 s

80 km/h

3

A

B

SCT 1

TSV

VUT

SCT 2

Measured data A traffic jam - TSV:

Measured data B lane change TSV:

Traffic jam tail end

Lane change

PROVING GROUND - GENERIC
APPROACH AND CONTROL CENTER

Testing and Safeguarding – Stand 18
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Jak testować pojazdy autonomiczne?
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Pokrywa śnieżna w Europie, Kanadzie i USA

Styczeń - grubość pokrywy śnieżnej [cm]
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Testowanie w różnych warunkach drogowych i otoczenia

Obszar miejski Obszar pozamiejski Autostrady i trasy „S” Warunki pogodowe Warunki oświetlenia
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Sytuacje trudne do przewidzenia

Czy to są  
wszystkie 
możliwe 

sytuacje?



Pojazdy połączone
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Z archiwum…
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Zalety komunikacji V2P i V2X

Niewidoczny korek we mgle

Uszkodzony
pojazd za zakrętem

Uprzywilejowany
pojazd za budynkiem

Nieczytelne 
znaki drogowe we mgle



Polska 
perspektywa

Geneza utworzenia CK:PAP
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Konferencja ITS: Autonomiczna przyszłość transportu drogowego

Warszawa, 19 września 2017 r. 



17

GOSPOSTRATEG - NCBiR

Projekt AV-PL-ROAD

Celem projektu jest stworzenie rekomendacji dla polskiej administracji publicznej 

pozwalających na wypracowanie ram prawnych, które umożliwią poruszanie się 

pojazdów autonomicznych w warunkach polskiej infrastruktury drogowej

Politechnika

Warszawska
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ckpap.its.waw.pl
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Klaster CK:PAP i warsztaty legislacyjne



Dziękujemy za uwagę

Marcin Ślęzak, Małgorzata Pełka
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