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Navrh a konstrukce simulatord

Tvorba scénaru a virtudlni reality

(modelovani vozu, budov, tras, vybaveni, fyzikalniho modelu,
pocasi, ...)

Experimentalni a teoreticky vyzkum v
oblasti DVI (Driver - Vehicle - Intaction) @ HMI
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Koncept
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Koncept ,,FULL" simulatoru
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Standardni testovaci trat

Lehky asek

e

| PFiblizny
. polomér oblouki
. v lehké casti

" R>=4km

ObtiZny Usek

O £

» Lehky Usek - z pohledu ridice se jevi jako
témeér rovny Usek, predepsana rychlost =
80 resp. 90 km/h

» Obtizny Usek - Usek s velmi prudkymi
zatackami, polomér oblouku cca 300m,
predepsana rychlost = 50 km/h
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Specialni testovaci trat pro konkrétni experiment - TUNEL

Profil testovaci traté

OPEN ROAD TUNNEL OPEN ROAD

CVUT v Praze, Fakulta dopravni, K1620 Ustav Fridici techniky a telematiky, Driving
Simulation Research Group (DSRG)



Specialni testovaci trat pro konkrétni experiment - Dalnice

Profil testovaci traté
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- HMI (1VIS, ergonomie, ...) ;s::‘t)i“,eéd?—v'll'it:,:e‘l)ko'niho

- Unava (ospalost)
- Vlivy pusobici na chovani fidice
(design tunelu, zel.prejezdy, billboardy, ...)

Unava Fidi¢a

Testovani ergonomie a
ovladani riznych ,, In-car"
systémi

Testovani ridicova chovani na zeleznicnich
prejezdech
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expertni analyza
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« Méreni a zpracovani zakladnich psycho-fyziologickych
(o] - V.
parametru a veliCin

« Zaznam, zpracovani a analyza dat ze simulatoru
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Psycho-fyziologicka data

« M&Feni reakénich ¢asd =
« Eye-tracking (fidi¢av fokus,
pohyby oci a mrkani) DkaH
« EEG, EMG, EOG '
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’

Pro sledovani oCi (bodu na ktery se zkoumana osoba
kouka)

Systéem ,tmavé zornicky" - oko je osvétlovano IR led.
Zornicka temér vSechno svétlo pohlti(na rozdil od panenky
a bélma). Kamera citliva na IR snima oko. Cerna plocha je
brana jako zornicka. Systéem k vyhodnocovani obrazu
vyﬂloddnotl tvar elipsy(zornicky) a z néj pak odvodi smeér
pohledu
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Priklad parametrt ziskanych z dat ze simulatoru

» Rychlost vozu

 Trajektorie vozu a odchylka vozu od idealni trasy

(geometricky idealni)
« Zména jizdniho pruhu

« Poloha jednotlivych pedall (reakce na brzdé & plynu)
« Aktualni stav jednotlivych ovlddacich prvkd uvnitf

vozZu

» Uhel natocCeni volantu
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CAR POSITION vs. REF.SPLINE POSITION
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Parametry sledované u dat ze simulatoru

(s vyuzitim plovouciho okénka).

e Bézné statistické parametry
(rozptyl, smérodatna odchylka,
primér, apod.)

e Frekvence korekénich pohybl
Time-to-Line Cross
Distance-to-Line Cross

Pricna rychlost vozu
Vzdalenost extrémd jednotlivych
korekcénich zasahd

e Spektralni analyza

e adalsi.
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with disturbing with disturbing
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without disturbing without disturbing

relative occurrence
relative occurrence

10 15 20 25 30 35
Mean value =11.8458 Mean value =22.9674
Median value =12.1432 Median value =24.1567

Variance =2.6047 Variance =14.0497
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increase decrease than required
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Normalised heartbeat frequency, Subjective evaluation
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Za pozorn
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