Samochod
bez kierowcy

Rok temu amerykanska DARPA (Defense Advanced Research Projects Agency), dzia-
fajaca w strukturach Departamentu Obrony USA, po raz pierwszy zorganizowata za-
wody bezzalogowych samochodéw. Wtedy najlepszy model przejechat kilkanascie

kilometrow, a inny spalit sie tuz po starcie. W tym roku byto zdecydowanie lepie;j.
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ARPA druga edycje

konkursu postanowifa
rozegra¢ na pustyni Mojave
w Nevadzie. Ze 193 zgloszo-
nych projektéw jury wybralo
do finatu 23 samochody. Au-
ta mialy do pokonania trasg
o dtugosci ponad 200 kilome-
tréw. Caly dystans przejecha-
fo tylko 5 pojazdéw (1 nie wy-
startowal w ogéle, 17 uleglo
awarii na trasie), a najlepszym
okazat si¢ model z Uniwersy-
tetu Stanforda — przerobiony
Volkswagen Touareg o nazwie
Stanley (fot. 1). Na przebycie
ponad 200 kilometréw potrze-
bowat on niespetna 7 godzin,
a przecigtna predkos¢ podrézy
wyniosta 30 km/h.

Trasa przejazdu zostala
przekazana konstruktorom
kilka godzin przed startem
i przebiegala w urozmaiconym
terenie (po piasku, wéréd ka-
mieni i glazéw, dnem suche-
go jeziora, w tunelu). Od mo-
mentu ruszenia pojazdy bez
kierowcéw musiaty by¢ stero-
wane automatycznie, a trasg
wyznaczaé — na podstawie in-
formadji z systeméw GPS, zy-
roskopéw, radaréw, czujnikéw
przechytu i oprogramowania
nawigacyjnego.

wycieski Stanley wyko-
rzystuje do wyznaczania
pozydji trzy odbiorniki GPS
NovAtel ProPak-LBplus (je-
den okre$la wspétrzedne
w uktadzie UTM, a dwa od-

grywajg role elektronicznych
kompaséw), pozycyjna jed-
nostke inercyjng (wyznacza
katy przechylu bocznego,
wzdtuznego i obrotu). Z tych
dwoch rodzajéw urzadzen
ywychodzi” z czestotliwoscia
100 Hz informacja o 6-para-
metrowej pozycji pojazdu.

Oprécz systeméw wyzna-
czania pozycji Stanley jest
takze wyposazony w inne
urzadzenia pomiarowe, ktére
przekazuja informacje o ota-
czajacym go $rodowisku:

® Jaser SICK krétkiego za-
siegu; widok do przodu na
25 m; stuzy do wykrywania
na drodze przeszkéd o wy-
sokosci ponizej 15 cm;

® kolorowa kamera krétkie-
go zasiegu; widok do przodu
i ku dotowi; stuzy do wizual-
nej identyfikacji rodzaju pod-
foza (trawa, piasek, kamienie,
asfale itp.);

® dwa systemy radarowe
dalekiego zasiegu; widok do
przodu do 200 m; wykorzy-
stywane s3 do wykrywania na
drodze przeszkdd o duzych
rozmiarach.

ane $rodowiskowe sa na

biezaco transformowa-
ne do ukladu wspéirzednych
UTM i w wyniku integracji
ich z danymi pozycyjnymi juz
w samochodzie powstaje tzw.
mapa przejezdnosci (fot. 2).
Zaznaczane s3 na niej trzy ro-
dzaje drogi: przejezdna (biata),
nieprzejezdna (czerwona), nie-
znana (szara). Mapa taka ge-

ON COURSE : MILE 1.48
VELOCITY: 11.2 MPH

LOCITY. 11.2 M8
ADOF LIMIT: 10.0 MPH
TRAJ SPEED: 10.0 MPH

nerowana jest z czgstotliwoscia
8-75 Hz i na biezaco poréw-
nywana z wgrang do oprogra-
mowania nawigacyjnego mapa
korytarza przejazdu (fot. 3).
Rozbudowane i wspétpracu-
jace ze soba aplikacje steruja-
ce zainstalowane sa na 6 kom-
puterach z procesorami Intel
Pentium M (fot. 4) i dzialajg
w systemie Linux. Informacje
ze wszystkich rodzajéw czujni-
kéw sg analizowane i przetwa-
rzane na sygnal przekazywany
do kontrolera (fot. 5) steruja-
cego kierunkiem i predkoscia
jazdy.

P rzerdbki seryjnego volks-
wagena do postaci Stan-
leya kosztowaly Uniwersytet
Stanforda ponad pé! milio-
na dolaréw. Jednak praca by-
fa warta zachodu. Za wygra-
nie zawodéw DARPA zespé6t
zdoby} nagrode w wysokosci

2 milionéw dolaréw, a ame-
rykanski Departament Obro-
ny — technologi¢ warta kil-
kadziesiat milionéw, ktéra
w przysztosci bedzie zapew-
ne stosowana w dziataniach
zbrojnych.
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