Ministerstvo dopravy

Akéni plan autonomniho rizeni



Obsah

1 ZAKLADNI POJIMY ...courereieereiiireeeisseeessssessssseessssnesesssessssssssssssesssssesssssessssssesssssessssssassnne 4
2 U Y1 0 1 0 6
2.1 SHRNUTi DOSAVADNIHO VYVOJE PRIPRAV NA AUTONOMNI RIZENTV CR ceveeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeenanns 7
2.1.1 Platforma pro autonomni VOZIdla........cccuueeiiriiiiii i 8

2.1.2 Narodni studie o informovanosti a postojich ¢eské verejnosti k tématu

AUEONOMNICH VOZIAE! ... 8

2.1.3 VyzKumneé a rozvojOVE ProjeKLY ..ccueeeeieiiiieeeriiie ettt e 9
2.1.4 Testovani autonomnich VOZIidel..........coouiiiiiiiiiiiieeeeee e 11
2.2 PRINOSY PRO SPOLECNOST ..cteeeteiauunrrretereresesaannrerteeeesssasasnsrereseessssasannsnenesesssssannnnreneeesessenas 11
2.2.1 Zvyseni ucinnosti dopravniho SyStEMU........cccviiiiiiiiiie e 11
2.2.2 Zvyseni bezpelnosti V AOPIraVE .......ciiiiciieee et e et e e saae e e e vae e e 12
2.2.3 ZlepSeni dostupnosti dopravy a sluzeb mobility........cccceecviieiiiiiieeiiiiee e, 13
2.2.4 SNIZENT EIMIST ...ttt ettt e e st e e st e e st e e st e e saneeesanee s 13
2.3 SANCE A HROZBY PRO PRUMYSL A PRO DOPRAVNI SYSTEM .......ceverereeereeeersssesesesesesesesesesesesenanns 13
2.3.1 Posileni inovaéniho potencidlu a pramysiu v CR ......oeevveeieeeeeeeeeeee e 14
2.3.2 Ztrata pozice v automobilovem VWVO]i V CR ......oveeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeee e 14
2.4 ZAHRANICNI AKTIVITY SOUVISEJICI S PODPOROU ROZVOJE AUTONOMNIHO RIZENT ..coovuviiiiiiiiiieines 14
3 CILE AKCNTHO PLANU ...ttt sttt sss et sss s sssnssssssnes 18
4 OPATRENI, KTERA JE TREBA REALIZOVAT ......cccoevuruieirinenssiestsssssssssssessssssesssssnssssseses 20
4.1 DOPRAVNI A TECHNICKA INFRASTRUKTURA. ....cttiiiutttetiiirreeesiitttesssireeessibneeessiraeesssnreeesssannaas 20
4.1.1 Polygon pro testovani autonomnich vozidel .........ccccoeieeeeiiiieieee e, 20
4.0.2 SHNICNT SIE c.eenee ettt ettt st b ettt et e bt saeen 20
4.1.3 Datova kKomuNiKagni Sit........eeierieiiinierieieeese e 22
4.1.4 Urcovani polohy (lokalizace) a ¢asova synchronizace ..........ccccoeceeeeeeciieececciineeens 23
LB RS D oY1= )Y o 114 g T (o1 | P PUUURE 24
4.1.6 Presné mapoVe podklady ..o e 26
4.1.7 BIM —informacni modelovani staveb ..........ccoooiiiiiiiiiiiiin 27
4.1.8 RiZeNT SIHNIENTNO PrOVOZU......cvieiiieieeeeeeeee ettt ettt ettt es 28
4.2 PRAVNI PREDPISY A NORMALIZACE......uteeiiiirrieiairteeeesiiteeessiretesssnaeeessennneeessnraeesssnnseessanneeas 31
4.2.1 Mezindrodni Pravini FAMEC.......ci it e e e seerrre e e e e e e e e et rea e e e e e e e e eennnes 34
4.2.2 Normativni ProStEedi CR ........c.ceeieeevereeieeeeieeeeeseeeeeee et ess e seseesenns 34
4.3 ETICKE OTAZKY 1.uevrieeiiiiteee ettt e ettt e s sttt e et e e st e e e s emb et e e s s bae e e s s aeeesembaeeeeennaeeesannnees 40



YA U 1LY IRV A A/ Y N 41

4.4.1 POAPOra VYZKUMU @ VYVOJE c...ueviieiiiiiiiee ettt stte e site e st e e s ssnaee e s savaeeessanneeesnnns 41

4.4.2 Vyzkum dopravnich NENOM ........cooiiiiiiiiiiie e 42
4.5 PODPORA VZDELAVANT..ceuutitte ettt ettt e et s et e seaaestanesetasetsasetansesnstansetnesesnsetanssesnssseneseen 43
ST © LYY/ =5 NN 44
ZAVER ...eeeeeeeeeeeeeeeeeeseeeseeessssesseessseesssassssessssssssesssssssssessssssnsessssssssesssssssssssssssneessssns 45
PRILOHY ...eeeeieiieeeeseeiesseeeseessssessesssssssssesssssesssssssssssesssssssssssssssessssssssessessssnsssssssnnsessas 47
PRILOHA €. 1: STUPNE AUTOMATIZACE RIZENT VOZIDLA «.cvvuveeteeieneeieeeetneetaneesseeesneessnesesnsessnsersnneres 47
PRiLOHA €. 2: DELEN{ POZEMNICH KOMUNIKACi Z POHLEDU PROVOZU AUTONOMNICH VOZIDEL .............. 49
PRILOHA €. 3: POUZITE ZKRATKY tevutevuneeenneetsnsereneeeenneesnesersnseesnesssnesessesersnsesssessnssssnesessssessnsersnneees 50



1 Zakladni pojmy

Ridi¢i, ktefi uz nemusi mit ruce na volantu a nohy na pedalech, a automobily, které zjidt'uji,
co se déje v bezprostifednim okoli kolem vozidla a diky senzorim, kameram, skenerim sleduji
situaci v silniénim provozu a automaticky vyhodnocuji dopravni situaci: to slibuje
automatizované fizeni.

I pln¢ autonomni vozidlo (resp. vozidlo s ptislusnou urovni automatizovaného fizeni) bude
provozovano na silni¢ni siti (siti pozemnich komunikaci), na které plati pravidla silni¢niho
provozu. V kontextu prichodu autonomnich vozidel dojde v budoucnu k apravam pravidel
silni¢niho provozu, aby v dasledku této upravy byl umoznén provoz autonomnich vozidel.

Silniéni provoz je systémem dynamickym. Aby byl zajistén bezpecny provoz a
bezproblémovy chod systému jako celku, musi jednotlivi Uc€astnici vzajemné interagovat.
Neni mozné, aby se ostatni fidi¢i nebo Ucastnici silnicniho provozu museli dovtipit, jaky
manévr provede plné automatizované vozidlo, anebo nasledné reagovat na téZzce
predvidatelny manévr, ktery toto vozidlo jiz provedlo.

V soucasné dob¢ se pii diskuzich o budoucnosti silni¢ni dopravy (ale i dalSich druhti dopravy)
pouziva pojem ,,autonomni vozidlo* a ,,automatizované fizeni“. Pod t€émito nazvy se zejména
v médiich vefejnosti predstavuji vozidla vybavena riiznou urovni automatizace. Vzhledem k
tomu, ze technologie automatizovaného fizeni stavi na diive vyvinutych asistencnich
systémech, jsou vozidla s vy$§imi stupni automatizace, popi. plné autonomni vozidla, také
n¢kdy oznaCovana jako autonomni. To muze zpUsobit zmatek. Z tohoto divodu byla
Vv evropskych zemich a v USA provedena klasifikace autonomniho fizeni.

Je nezbytné vysvétlit rozdil v zékladnich pojmech souvisejicich s problematikou autonomniho

fizeni:

- Vozidlo s automatizovanym (angl. automated) fizenim je vozidlo vybavené asistenénimi
systémy, diky kterym je mozné nékteré jizdni tkony vykonavat bez zasahu fidice (napf.
parkovaci asistent);

- PIné autonomni / robotické (angl. fully autonomous/robotic) je vozidlo, které je schopno
vnimat (snimat a vyhodnocovat stav) prostfedi a navigovat se k zadanému cili bez
lidského zasahu. Jde o vozidlo, které je navrzeno tak, aby kontinualné monitorovalo a
vyhodnocovalo stav dopravniho prostoru po celou dobu jizdy a vedlo vozidlo
k naplanovanému cili, pfi¢emz musi zajistovat vsechny bezpecnostni funkce;

- Datové propojené (angl. connected) vozidlo je datové propojené v realném Case
s okolnimi vozidly (Vehicle-to-Vehicle, V2V),

- Datové pripojené vozidlo s automatizovanym fizenim_(angl. connected and automated
vehicle — CAV) obecny pojem vymezujici fakt, ze vozidlo spliiuje dvé zakladni funk¢nosti
— obecné¢ je datove pfipojené a samo je automaticky fizeno;

- Pokud je vozidlo datové propojené v realném Case se zafizenimi umisténymi na silni¢ni
siti (Vehicle-to-Infrastructure, V21) nebo komunikuje sjinymi vozidly (Vehicle-to-
Vehicle, V2V), jedna se o kooperativni inteligentni dopravni_systémy (C-ITS).
Tradicni systémy ITS predstavuji situaci, kdy je dopravni infrastruktura piednostné
vybavovéana zafizenimi ITS (napf. liniové fizeni silnicniho provozu prosttednictvim
proménnych dopravnich znacek. Vybavovani vozidel palubnimi zafizenimi a vozidlovymi
systémy je novou cestou, kterou piedstavuji pravé kooperativni systémy ITS. Do doby,
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nez se kompletné¢ obméni vozidlovy park, star§i vozidla nebudou umoziovat datovou
komunikaci. V prechodné fazi bude silni¢ni sit’ po desitky let vybavena zafizenimi ITS
(napft. detek¢ni prostfedky, proménné dopravni znacky). Je nevyhnutelné, aby autonomni
vozidla reagovala na zatizeni ITS instalovana na silni¢ni siti.

Podle némeckého Spolkového vyzkumného ustavu silnicni sit¢ (BASt) plati pro autonomni
vozidlo nasledujici definice: ,,Vozidlo je samo fizeno bez lidského dozoru, pticemz pti poruse
ucinnosti automatizovanych funkci se samocinné prepne do rezimu, ktery je pro posadku
autonomniho vozidla a okolni G¢astniky silni¢niho provozu nejméné rizikovy.*



2 Uvod

V blizké budoucnosti lze ocekavat transformaci sektoru dopravy smérem k postupnému
nasazovani automatizovanych dopravnich systém a dopravnich prosttedkti. Datové
propojena, kooperativni a autonomni vozidla predstavuji vyznamnou a nevyhnutelnou inovaci
nejen pro automobilovy a telekomunikaéni primysl, ale podstatnym zptsobem ovlivni do
budoucna podobu a fungovani celého dopravniho systému, zvlasté silni¢ni dopravy.

Za ptedpokladu pokracovani soucasné¢ho trendu je nepochybné, ze datové propojena,
kooperativni a autonomni mobilita (Connected, Co-operative and Autonomous Mobility —
CCAM, pozn. odlisny pojem od CAV) bude znamenat radikdlni proménu nejenom v oblasti
osobni a nakladni dopravy, resp. mobility a logistiky, ale prostfednictvim technologického
rozvoje sekundarn¢ zasdhne také oblasti vyroby, poskytovani sluzeb, energetiky, vzdélavani,
zamé&stnanosti, budovani mést a Zivotniho prostiedi, a spolu s tim pfinese rovnéz S$irsi
spolecenské a environmentalni zmény.

Automatizované dopravni systémy a dopravni prostifedky povedou k optimalizaci vyuZzivani
silni¢ni sité, ke zlepSeni fizeni a optimalizace dopravnich tokti, ¢imz dojde ke snizeni (nikoli
uplné eliminaci) dopravnich problémut (napi. kongesci), ke sniZzeni nehod zpusobenych
lidskym faktorem a ke snizeni znecCiSténi zivotniho prostiedi, spotieby paliva a jizdni doby
fidice nebo cestovni doby cestujicich. Do provozu budou ve vétsi mife pravdépodobné
nasazeny také dopravni prostiedky na alternativni a nefosilni paliva. Technologicky pokrok
klade naroky nejen na primysl, ale musi na néj byt pfipraven také na vefejny sektor i celd
spole¢nost. Aby bylo dosazeno oc¢ekavanych vyhod a byla eliminovana potencialni rizika, je
nutné na tento technologicky pokrok flexibilné reagovat Upravou pravnich predpist
a zavadénim novych politik a opatfeni. Zaroven je potieba mit neustdle na paméti, zZe
technologie musi slouzit lidem, a Ze je proto nutné rozvijet diskusi jak nad etickymi otazkami,
tak i nad spolec¢enskymi dopady.

Podle zahrani¢nich studii® v celosvétovém méfitku nebudou vozidla s vysokym nebo plnym
stupném automatizace nasazena do realné¢ho silnicniho provozu dfive nez v roce 2021.
Do roku 2027 tato vozidla vyrazné neovlivni tradiéni vzorce dopravniho chovéni a vozidla
urovné automatizace 4 a 5 (takova, ktera napliiuji o¢ekavané piinosy autonomni mobility)
budou nabizena na svétovém trhu zakaznikim nejdiive mezi lety 2021 az 2040. Pfedpoklada
se, Ze pouzivani autonomnich vozidel v béZném silni¢nim provozu bude V jednotlivych
zemich EU upraveno zdkonem do roku 2025. SniZeni plivodni vysoké ceny autonomnich
vozidel pfi uvedeni nového produktu na spotiebitelsky trh se ofekava az po roce 2030.
Zavedeni systémul automatizovaného fizeni umozni 1épe tidit a organizovat silni¢ni provoz,
ktery tak bude plynulejsi. Plynule jedouci auto ma niz$i spotiebu paliva, nebrzdi a
neakceleruje, coz jsou pticiny vzniku emisi. K podstatnému sniZeni emisi by doSlo v pfipade¢,
ze by se v silni¢nim provozu pohybovala pouze autonomni vozidla Grovné automatizace 4
nebo 5, u kterych by odpadl vliv ¢loveka-tidi¢e na fizeni vozidla. Ale i v budoucnu se budou
V silni¢nim provozu pohybovat vozidla s manualnim fizenim. Ke snizeni emisi diky uzivani
autonomnich vozidel (pfedevsim v elektrické trakci) mize dojit ale az potom, co bude jejich
pocet v celkovém vozidlovém parku ptedstavovat z celosvétového hlediska podstatny podil,
tedy ne dfive nez v roce 2040.

(I Napt. viz Todd Litman, Victoria Transport Policy Institute: AutonomousVehicle Implementation Predictions -
Implications for Transport Planning, publikovano 18. 7. 2017



Ackoliv neni dnes pfesné¢ znamo, jak autonomni technologie promeéni stavajici dopravni
systém a zpusob poskytovani sluzeb mobility a logistiky, je mozné s velkou mirou jistoty
konstatovat, ze pii vSech o¢ekavatelnych scénafich vyvoje se budeme v piistich nékolika
desitkach let potykat se ,,smiSenym® prostiedim vozidel s riznym stupném automatizace
a vozidel fizenych fidi¢i s niz§imi nebo dokonce Zadnymi stupni automatizace.

Vyse uvedend proména bude postupnd, nikoli piekotna. Napt. neni mozné pocitat s vizi, ze
V kratkém ¢asovém horizontu budou do provozu nasazeny plné autonomni autobusy, které by
nahradily provoz na zelezni¢nich tratich s velmi nizkou intenzitou provozu, jak se v posledni
dobé objevovalo v médiich.

Material ,,Akcni plan autonomniho fizeni® se tyka primarné autonomni mobility v silni¢ni
dopravé a autonomnich vozidel. Autonomni mobilita V Sir§Sim smyslu muze zahrnovat i jiné
druhy dopravnich prostiedki a zafizeni, jako jsou mj. autonomni letadla, respektive
,bezpilotni €1 ,,dalkové fizend* letadla. Jakkoli témata a zavéry zahrnuté v tomto materialu
mohou mit v tomto smyslu jisty pfesah do riznych oblasti, material neptedstavuje ucelenou
koncepci pro autonomni aspekty jinych druhii dopravy, neZz je doprava na pozemnich
komunikacich.

2.1 Shrnuti dosavadniho vyvoje pfiprav na autonomni fizeni v CR

V roce 2017 se podatilo rozvinout intenzivni a dlouhodoby dialog se zastupci automobilového
primyslu a zainteresovanymi ministerstvy s velmi konkrétnim vysledkem. Vlada CR na névrh
Ministerstva dopravy (MD) schvalila svym usnesenim ¢. 720 ze dne 11. fijna 2017 material
,»Vize rozvoje autonomni mobility”. Dokument se zabyva hlavnimi tématy spojenymi
s autonomni dopravou a jejim postupnym uvedenim do realného provozu v CR. Material
doporu¢il zakladni kroky pro dal$i rozvoj autonomni mobility v CR. Mezi tyto zakladni kroky
patfi zpracovani Akéniho planu autonomniho fizeni, podpora realizace testovani a provozu
autonomnich vozidel a jednani se sousednimi staty o spolupraci na preshraniénim testovani
autonomnich vozidel a o spolupraci v oblasti autonomni mobility formou spole¢né feSenych
projektu.

Tyto otazky zaroven zapadaji do $irSiho zaméru podpofit rozvoj automobilového prumyslu
vCR tak, jak jednotlivi &lenové vlady CR deklarovali na vladnim kolokviu, které se
uskuteénilo 16. 2. 2017 v Mladé Boleslavi. Vlada CR a Sdruzeni automobilového primyslu
AutoSAP dne 25.9.2017 spoleéné podepsaly zasadni dokument k posileni budouci
perspektivy  ¢eského automobilového primyslu — Memorandum o budoucnosti
automobilového primyslu. Krom& zminéného memoranda schvilila vlada CR svym
usnesenim ¢. 686 ze dne 25. 9. 2017 Akeni plan o budoucnosti automobilového primyslu v
CR ,,Cesky automobilovy primysl 2025“. Ustiednimi tématy zminéného Memoranda jsou
elektromobilita, autonomni fizeni a digitalizace, které jsou dulezité pro zajisténi dlouhodobé
zaméstnanosti nejen v odvétvi vyroby automobilii a usp&ny, trvale udrzitelny rozvoj CR,
pravé coby tradi¢niho vyrobce automobild, resp. dopravnich prostiedkli. V tomto akénim
planu bylo navrzeno celkem 25 opatfeni, kterd se tykaji pfedevSim infrastruktury pro
bezemisni  vozidla, standardizace apravnich aspekti automatizovaného Fizeni,
vysokorychlostniho internetu, digitalnich a mobilitnich sluzeb avyzkumu a vyvoje pro
automobilovy pramysl.

Na rozvoji autonomni mobility se bude v pfevazné mife podilet soukromy sektor. Aktivity
vetfejného sektoru budou muset mit jasné vymezené rozhrani s aktivitami soukromého sektoru
jak po strance technické (aby byla zabezpecena technickéd kompatibilita a interoperabilita



systémi), tak po strance organizacni a pravni, aby vécné souvisejici aktivity (napfr.
projekty, investi¢ni akce) na sebe pokud moZno navazovaly. Z tohoto diivodu ztidilo MD
v dubnu 2017 ,,Platformu pro autonomni vozidla“, do které vedle spravnich tradu ptizvalo
zastupce automobilového primyslu, akademické sféry a vyzkumného sektoru.

2.1.1 Platforma pro autonomni vozidla

V ramci ,,Platformy pro autonomni vozidla“ vzniklo 5 pracovnich skupin, které sestavily
stanoviska a doporuceni pro dalsi rozvoj autonomni mobility v silni¢ni doprave.

Pracovni skupina 1 ,Pravni aspekty* ramcové definovala oblasti, kterych se zavadéni
autonomnich vozidel mize dotykat z hlediska pravnich piedpisi: testovani vozidel a jejich
provoz, ochrana osobnich udaji, odpovédnost a homologace. Na jejich zaklad¢ byly ve
spolupraci s pravnimi experty rozpracovany konkrétni navrhy Gprav pravnich predpisi.

Pracovni skupina 2 ,,SpoleCenské a etické otazky* identifikovala hlavni témata dopadi
rozvoje autonomni dopravy na spolecnost, aspekty autonomnich vozidel (odpovédnosti za
Skody, etické otazky), komunikaci mezi fidi¢i a interakci a dopady na jednotlivce — kvalitu
Zivota, nové sluzby mobility apod.

Pracovni skupina 3 ,,Technologie autonomniho tizeni“ se zabyvala technologiemi dopravniho
prostfedku (snimani, akéni €leny, rozhrani), spolehlivosti a bezpe¢nosti autonomnich vozidel
(funk¢ni Casti, sestava), interakei mezi fidicem a zatizenimi ve vozidle, pozadavky tykajici se
pfevzeti ovladdni a fizeni vozidla fidiCem a naopak, zastupitelnosti systémi a procesi
v piipadech selhani a bezpecnou integraci autonomnich silnicnich vozidel s ostatnimi
ucastniky silni¢niho provozu.

Pracovni skupina 4 ,,Dopravni, digitdlni infrastruktura, bezpecnost a prostorova data* se
zaméfila na bezpecnost a odolnost infrastruktury, poskytovani novych mobilitnich sluzeb
(Mobility-as-a-Service), prostorova data a jejich potiebnost pro provoz autonomnich vozidel a
odpové&dnost za jejich sbér, parametry a garanci.

Pracovni skupina 5 ,,Pilotni ovéfovani a posuzovani shody* identifikovala hlavni cile pro
testovani autonomnich vozidel v CR: spolehlivost a bezpegnost autonomniho silni¢niho
vozidla, ovéfovani bezpe€nosti automatizovanych systémui a jejich zpusobilost k provozu
zkuSebni provoz a schvalovani technické zpiisobilosti silni¢nich vozidel podminky testovani
a zkuSebniho provozu autonomnich vozidel na méstskych (mistnich) komunikacich
V zastavéném Uizemi (obci) a na pozemnich komunikacich mimo obce.

2.1.2 Narodni studie o informovanosti a postojich ceské verejnosti k tématu
autonomnich vozidel

Prestoze autonomni vozidla zatim netvoii béZnou soucast dopravniho provozu, jiz samotna
piedstava, ze by tomu mohlo tak mohlo byt, vzbuzuje v lidech zajem. NadSeni i obavy. Postoj
k novym technologiim typu autonomni vozidla nebo ochota si je osvojit ma totiz
nepochybnou psychologickou slozku, kterou pfi zavadéni této technologie nelze pominout.
Na podzim 2017 Centrum dopravniho vyzkumu, v.v.i. (CDV) ve spolupraci s MD realizovalo
studii zamétenou na informovanost a postoje Ceské vetfejnosti k tématu autonomnich vozidel.
Vzhledem ke zvolené metodologii lze jeji vysledky — spolu se stanovitelnou vybérovou
chybou — povazovat za reprezentativni pro obyvatele CR ve véku 15 let a vice.

Celkem 59 profesionalné vyskolenych tazatelti se osobné dotazalo 1 065 osob ve véku od 15
let vySe. Respondenti byli do vyzkumu vybrani nahodng, pomoci vicestupiiového
pravdépodobnostniho vybéru, na podkladé seznamu adresnich bodi v CR. Vybrané



domacnosti nejdiive obdrzely informac¢ni dopis popisujici obsah a dalsi nélezitosti vyzkumu,
véetné ujisténi o hromadném zpracovani vysledkt a divérném rezimu prace s daty. Struktura
rozhovoru mezi tazateli a respondenty, tedy obsah dotazniku, tvofily otazky tykajici se bud’
pfimo autonomnich vozidel, pfipadné¢ Slo o pfibuznd témata jako postoj k novym
technologiim obecné ¢i vzorce vyuzivani piepravnich sluzeb respondenty. Za autonomni
vozidla byla ve studii povazovana ta S trovni automatizace 4 a 5 definovaného sdruzenim
Society of Automotive Engineers (SAE) — viz Piiloha ¢. 1. Jinymi slovy tazatel se vyjadioval
k takové trovni automatizace, kdy automatizovany systém fizeni prebira kontrolu nad
veskerymi ukony spjatymi s fizenim vozidla. Naptiklad nad akceleraci, manipulaci s volantem
¢i brzdénim.

Mezi ucastniky vyzkumu pievazovalo pozitivni, popi. neutrdlni hodnoceni autonomnich
vozidel, pficemz vétSina dotdzanych se o tématu autonomnich vozidel dozvédéla diive, nez na
tuto problematiku byli dotazovani v rdmci samotného prizkumu. Navzdory tomu si vétSina
respondentll nedovedla predstavit, ze by autonomni vozidla pouzivala pro potiebu kazdodenni
mobility ve smyslu jizdy do prace nebo Skoly. Pokud jde o vnimané ptinosy, nejvetsi dil
dotdzanych si s rozSifenim autonomnich vozidel spojuje vétsi miru bezpecnosti dopravniho
provozu (napf. v o¢ekdvaném niz§im poctu dopravnich nehod, ptfipadné v jejich mensi
zavaznosti, v diivéj$i reakci zachrannych slozek na nehody) ¢i vétsi efektivitu provozu
vozidla (spocivajici napt. v lepSi palivové spotiebé ¢i v menSim objemu emisi spjatych
s dopravou). Naopak starosti si respondenti délali u obtizné predvidatelnych situaci: u dopadu
selhani systému autonomnich vozidel pro bezpecnost silnicniho provozu; u interakcei
s vozidly, kterd sama nebudou autonomni; ¢i ohledné neschopnosti autonomnich vozidel
reagovat adekvatné€ v neocekavanych situacich.

2.13 Vyzkumné a rozvojové projekty

V souvislosti s datové propojenymi, kooperativnimi a autonomnimi vozidly 1ze rovnéZ uvést
konkrétni piiklady projektt, ve kterych je CR zapojena. Tyto projekty jsou zaméfeny na
aktivni pfipravu podminek pro nasazeni a nasledné testovani, ovétovani a postupné zavadeéni
kooperativnich systémti ITS (C-ITS) a automatizované silniéni dopravy v CR, a to
V mezinarodnim kontextu.

Na narodni trovni se problematikou kooperativnich systémi ITS zabyvala CR vyzkumnym
projektem MD 1sp&iné ukonfenym Vroce 2013. Ulelem projektu vyzkumu a vyvoje
Snazvem ,,ZvySeni bezpecnosti silniéniho provozu pomoci vozidlovych spolupracujicich
systému zajist'ujicich komunikaci vozidla s ostatnimi vozidly nebo s inteligentni dopravni
infrastrukturou — BaSIC* bylo ovéfeni teoretickych znalosti technické kompatibility
anasazeni modernich systémi ITS v podminkach CR, provedeni technickych a pravnich
analyz umoZiujicich nasazeni C-ITS systémi a nésledné ovéfeni pilotnim provozem na
vybrané ¢asti dalnice DO (okruh kolem Prahy).

Nasledné byl v roce 2017 vybudovan kooperativni koridor ITS na ¢eské nejvytizenégjsi dalnici
D0 mezi dalni¢nimi tahy D1 a DS5. Soucasné doslo k vybaveni nékterych vozidel udrzby (v¢.
informacnich a vystraznych vozikl) pohybujicich se po tomto koridoru technologiemi C-ITS.
Jedna se 0 vozidla ze Stiedisek spravy a udrzby dalnice (SSUD) Rudna a Mirogovice. Tento
projekt ovéfil jak technologickou piipravenost ze strany RSD CR, tak i moZnost integrace
novych technologii na stavajici zafizeni. Tento projekt velmi napomohl pii vytvoieni
implementa¢niho ramce projektu C-Roads.

Cesky projekt ,,C-Roads Czech Republic* spolufinancovany z nastroje CEF (Connecting
Europe Facility) je soucasti evropské platformy C-Roads, jejimz cilem je vytvofit mezi
jednotlivymi evropskymi projekty harmonizovany funkéni systém pro pifeshranicni vyuziti
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sluzeb C-ITS, apfipravit tak prostfedi pro nastup kooperativnich a Vv blizké budoucnosti
I autonomnich vozidel.

V ramci projektu budou na usecich mezi silni¢énim okruhem kolem Prahy, do Plzn¢ na dalnici
D5, do Hradce Kralové po délnici D11 a do okoli Brna po dalnici D1 umisténa zafizeni na
stran¢ infrastruktury, ktera vysilaji signaly a poskytuji informace vozidlim, ¢imz bude
vytvoten zéklad platformy pro testovani vysoce automatizované¢ho az autonomniho fizeni.
Pokrocilé mobilni sité (napi. LTE, LTE-V, LTE-B a 5G) budou ovéieny a pilotné nasazeny na
vybranych délni¢nich tsecich, véetné usekli smérem k hranici s Némeckem (D5-A6 smér
Mnichov) a Rakouskem (1/52-A5 smér Viden). Projekt je dale zaméfen na vyuziti C-1TS pro
méstskou infrastrukturu v Brn€. Oproti dal$im evropskym projektim z rodiny C-Roads se
projekt C-Roads Czech Republic navic zabyva problematikou vyuziti systémt C-ITS
v prosttedi MHD a na Zelezni¢nich ptejezdech. Projekt koordinuje Ministerstvo dopravy a
spolupracuje na ném 8 partnerti: AZD (s pfidruZenou spole¢nosti Radom s.r.0.), Brnénské
komunikace, CVUT, Intens Corporation, O2 Czech Republic, RSD CR, SZDC a T-Mobile
Czech Republic. Asociovanym partnerem projektu je také spole¢nost SKODA Auto,
Vodafone Czech Republic, Dopravni podnik Ostrava a.s. a Plzenské méstské dopravni
podniky, a.s. Zajem stat se asociovanym partnerem projektu projevily také dopravni podniky
hl. m. Prahy a Karlovych Vart.

Ziskané zkuSenosti z projektu budou slouzit také k identifikaci ptekazek v podobé pravnich
predpist souvisejicich s oblasti datové propojenych a autonomnich vozidel a k navrhiim na
odstranéni téchto prekazek.

V ramci projektu ,,URSA Czech Republic®, ktery je také spolufinancovan z nastroje CEF, je
od roku 2018 testovano vyuziti C-ITS pro poskytovani aktudlnich informaci o volnych
parkovacich mistech fidicim nékladnich automobill, a to na odpocivkach Klimkovice
a AntoSovice v blizkosti Ostravy na obou stranach dalnice D1. Pilotni nasazeni ma ovéfit
moznost rovnomeérngj$iho vyuziti kapacity zminénych parkovist'.

V ramci Programu bezpec¢nostniho vyzkumu pro potieby statu Ministerstva vnitra je fesen
projekt ,,Kategorizace hrozeb oteviené sluzb¢ systému Galileo a opatieni k jejich zmirnéni®.
Inicidtorem projektu a odbornym garantem projektu je MD. ReSeni projektu byl ukongeno na
konci roku 2018 a jeho vysledkem bude metodika pro testovani piijimaci GNSS na vybrané
hrozby ruseni a podvrZeni signalu.

V ramci vySe uvedeného programu je do konce roku 2019 déle feSen projekt ,,Systém pro
odhalovani nezdkonného ruSeni GNSS signalu v blizkosti strategické infrastruktury®.
Hlavnim feitelem je GNSS Centre of Excellence spolu s CVUT v Praze. Néplni projektu je
vyvoj zatizeni pro odhalovéani napadeni signalu GNSS.

V ramci programu TACR Beta 2 byl zadan projekt ,,Stanoveni narokii na uréeni polohy a na
datové sady prostorovych dat pro potfeby autonomni dopravy“, jehoz cilem je definovat
naroky, které budou kladeny na prostorovou piesnost, spolehlivost (integritu), rychlost
(TTFF) a zabezpeceni urCeni polohy autonomniho vozidla (Groven automatizace 4 a 5)
pfedevsim prostfednictvim druZicové navigace a dale na naroky kladené na digitalni mapy,
jejich podobu, format, zplisob aktualizace, povahu, kvalitu a obsah zaznamenané informace,
naroky na polohovou piesnost urc¢eni jednotlivych objektl a také na geometrii kresby digitalni
mapy jako celku.

Do feSeni vyzkumnych 1 pilotnich ovéfovacich projekt na narodni 1 mezinarodni Grovni jsou
zapojeny ceské univerzity i pramysl.
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2.14 Testovani autonomnich vozidel

MD se zabyva otazkou narodniho testovaciho polygonu pro autonomni vozidla. Smyslem
testovaciho polygonu nebude pouze testovani autonomnich a datové propojenych a
kooperativnich vozidel samotnych, ale také testovani potiebné komunikaéni sité. Obecné
musi testovaci polygon umoznovat Sirokou skalu fyzického 1 virtualniho testovani a vysokou
modifikovatelnost testovaciho prostiedi.

Nad rdamec toho se v CR diskutuji i iniciativy soukromé, regionélni, ¢i na urovni mést. Napf.
spole¢nost BMW chce v Karlovarském kraji vybudovat pro své potieby vyvojovy areal pro
testovani autonomnich vozidel. Spusténi provozu je planovano na konec roku 2022.

Statutarni mésto Usti nad Labem pfipravuje za podpory programu Re:Start’> studii

proveditelnosti K testovani autonomnich vozidel v méstském provozu. Studie byla dokon¢ena
na konci roku 2018.

V soucasné dob¢ se také zacina zpracovavat ,,Katalog testovacich oblasti pro autonomni
vozidla v bé&zném silni¢nim provozu®, jehoz dokonceni se predpoklada v zati 2019. Cilem
katalogu je umoznit testovani autonomnich vozidel v dopravnich situacich obvyklych pro
oblast stiedni Evropy. Katalog bude uréeny pro zajemce testovat v CR s tim, Ze bude mit
k dispozici seznam testovacich usekt s konkrétnimi podminkami pro toto testovani.

2.2 Pfinosy pro spolecnost

Zavadéni a rozvoj autonomni mobility bude mit celou fadu spolecenskych dopadu, které se
daji rozdélit do nekolika hlavnich skupin. V navaznosti na védecké studie a zaveéry expertnich
skupin Ize identifikovat hlavni socioekonomické implikace autonomni mobility, mezi které
patii o¢ekavané zvyseni efektivity dopravy a jeji bezpecnosti a nasledny pozitivni dopad na
zivotni prostiedi prostfednictvim sniZeni emisi. Sdilena ekonomika je taktéz oblasti, u které se
ofekavaji vyznamné zmény. Obecné urCujicim faktorem rychlosti zmén a souvisejicich
dopadi bude rozvoj digitalizace, jehoZz podstata je pro zavadéni autonomni mobility zasadni.

Spolu s pozitivnimi dopady lze predpokladat také nové vyzvy, které rozvoj autonomni
mobility jisté pfinese. V ramci Platformy pro autonomni vozidla bylo identifikovdno nékolik
oblasti, kterymi bude nezbytné se z pozice MD a dalsich spravnich Gifadi zabyvat.

2.2.1 Zvyseni ucinnosti dopravniho systému

Silni¢ni provoz muze byt plynulejsim diky jizd¢€ autonomnich vozidel v konvoji (platooning —
skupiny vozidel, které se pohybuji tésn¢ za sebou), diky ¢emuz se mize zvysit kapacita
pozemnich komunikaci, zlepSit prijezdnost kiiZovatek, sniZit dopravni kongesce a sniZit
naklady pottebné na vybudovani novych jizdnich pruhii. Provoz autonomnich vozidel miize
snizit dobu na hledani vhodného parkovaciho mista.

Zavadéni autonomni mobility je pfedpokladem pro zvySeni efektivity dopravniho systému
jako celku, a to pfedev§im s ohledem na rozvoj souvisejicich sluzeb. Kromé postupného
roz§ifovani poctu vozidel svysokym stupném automatizace, ¢i v dlouhodobém ¢asovém
horizontu i plné¢ autonomnich vozidel, vyuzivanych individualn¢, budou dle oc¢ekavani jako
prvni tyto technologie ve vétSi mife vyuzity v inovativnich mobilitnich sluzbach. Predevsim

2 Jedna se o vladou schvaleny dokument: Souhrnny akéni plan Strategie restrukturalizace Usteckého,
Moravskoslezského a Karlovarského kraje 2017 — 2018, viz opatieni C.2.5.
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V podobé feSeni tzv. prvniho nebo posledniho kilometru (téZ mile), sdilenych sluzeb nebo
efektivnéjsitho zplsobu cestovani vice druhy vefejné osobni dopravy (MaaS). Zejména
zpocatku a pii soub&hu provozu autonomnich a klasickych vozidel mohou autonomni vozidla
a jejich provoz ¢i zkousky vytvofit naopak dopravni komplikace a zhorSeni plynulosti
provozu.

2.2.2 Zvyseni bezpecnosti v dopravé

Bezpecnost v dopravé je mozné chapat bud’ jako bezpecny provoz dopravniho prosttedku po
dopravni cesté¢ (zamezeni vzniku dopravni nehody) nebo jako ochranu ucastniki silni¢niho
provozu pied protipravnim jednanim a krimindlnim chovanim.

Jednim z hlavnich pfinosii zavadéni autonomni dopravy je predevSim ocekavani zvysSeni
bezpecnosti provozu. V soucasnosti je podstatnd cast dopravnich nehod zplsobena chybou
Cloveka, kterou by narlstajici urovenn automatizace méla alesponn Casteéné odstranit.
| technologie nizSich stupiii automatizované¢ho ftizeni snizuji pravdépodobnost vzniku
dopravni nehody (zabranéni stfetu) nebo zavaznost jejich nasledkl tim, Zze je aktivovan
ptislusny systém nebo je prostiednictvim varovani poskytnuto fidi¢i vice ¢asu pro reakci.

Lidsky faktor vSak bude vzdy pfitomen, nebot’ nelze ocekavat, ze napt. v silni¢ni dopravé se
budou i vdlouhodobé perspektivé vyskytovat pouze pIné autonomni vozidla.
Pravdépodobnéjsim scénafem je kombinace plné autonomnich a ¢aste¢n¢ autonomnich
vozidel, pficemz nelze opomenout dalsi Gi€astniky silniéniho provozu. Ptesto je vSak zavadéni
autonomni dopravy vét§inoveé vnimano jako pozitivni prvek pro celkové zvySeni bezpecnosti
Vv doprave.

Ackoliv chyba fidice ptispiva k vice nez 90 % dopravnich nehod, nelze ocekavat snizeni
nehodovosti o 90 % (vedle lidské chyby je v pfed-nehodovém dgji fada dalSich okolnosti
tykajicich se stavu dopravni infrastruktury, vozidla a okolnosti vyplyvajici z momentalni
situace Vv silni¢nim provozu). Navic nesmi byt ignorovana nova rizika v¢éetné mozného selhani
systému, kyberterorismu, tendence Ucastnika silnicniho provozu chovat se rizikovéji, pokud
se citi bezpecnéji. Jelikoz selhani systému by mohlo byt smrtelné jak pro cestujici, tak pro
ostatni G¢astniky silni¢niho provozu, vSechny kritické soucasti autonomnich systémi budou
muset spliiovat vysoké standardy vyroby, instalace, opravy, zkouseni a drzby.

Z4dné technické zafizeni viak neni absolutnd spolehlivé. Absolutni bezpeénost v silni¢nim
provozu by znamenala stav, kdy nebude dochazet k Zadnému pohybu tcastnikii silni¢niho
provozu. Tento stav je ale naprosto nemyslitelny. Z tohoto diivodu je tfeba navrhovat
technicka zatizeni jak ve vozidle, tak na souvisejicich zafizenich na silni¢ni siti takovym
zpusobem, aby zadnd predvidatelnd porucha vramci fungovani systému nevedla
k nebezpecnému stavu.

Piikladem metodického ptistupu pro silni¢ni dopravu K zajisténi bezpe¢nosti miize byt zptsob
fizeni a organizovani Zelezni¢niho provozu. Absolutni srovndni neni mozné ani piesné,
protoze na rozdil od fidi¢e silni¢niho motorového vozidla jizda vlaku neni fizena pouze
rozhledem strojvedouciho (pouze V presné stanovenych mimordadnych pripadech).
Strojvedouci se nemtze samostatné rozhodnout, ve ktery okamzik uvede vlak do pohybu, a
muze s Vvlakem odjet jen v pfipade€, jsou-li splnény vSechny podminky pro odjezd vlaku.
Béhem jeho jizdy se pak musi bezpodmineéné fidit piislusnymi navéstidly.

Diulezitym prvkem zajisténi bezpecnosti zelezni¢niho provozu jsou Zelezni¢ni zabezpeCovaci
zafizeni, ktera prosla dlouhym vyvojem - od mechanickych prvki pies reléova zatizeni az po
dnesni elektronické systémy. Hlavnim tkolem zabezpecovaciho zatizeni je zajisténi bezpecné
jizdy vlaka, resp. draznich vozidel, po zelezniCni siti a zamezeni srazky s jinymi jedoucimi ¢i
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stojicimi vozidly. Nebezpecny stav v procesu fizeni Zeleznicni dopravy je situace, kterad
umoznuje, aby se pii nékteré z (pfedem) uvazovanych poruch jednotlivych prvki systému
objevil na vystupu systému pokyn nebo signal dovolujici urcitou Cinnost, pfiCemz pfi
bezporuchové ¢innosti systému by se na vystupu systému objevil pokyn nebo signal tuto
¢innost zakazujici, protoze vykondni takovéto Cinnosti by ohrozilo bezpecnost Zeleznicni
dopravy. Mimoto je tieba pocitat se situacemi, kdy dojde k poruse nédsilnou obsluhou,
umyslnym poskozenim nebo zneuzitim zafizeni.

2.2.3 ZlepsSeni dostupnosti dopravy a sluzeb mobility

Jako jeden z hlavnich piinosi autonomni mobility je vnimana dostupnost, a to jak dopravy
samotné, tak souvisejicich sluzeb, a to zejména v souvislosti se starnutim populace. Rozvoj
autonomni mobility umozni vétsi mobilitu skupin obyvatelstva, které v soucasnosti nemohou
napi. z divodu zdravotnich ¢i jinych omezeni fidit vozidlo. Autonomni mobilita by tak
v dlouhodobé perspektivé piedstavovala moznost plnohodnotného zapojeni vSech skupin
obyvatelstva do zivota a zvySeni socialni rovnosti. Zpiistupnéni sluzeb prostfednictvim
automatizace, a to i do odlehlejSich ¢i hiife dostupnych oblasti, je dal§im z cild, kterych lze
dosédhnout. Oc¢ekavanym pozitivnim dopadem je rovnéz snizeni finan¢nich nakladl, které
pfinese nartst sektoru sdilené ekonomiky, a efektivnéjsi vyuziti ¢asu.

2.2.4 Snizeni emisi

Z dosud provedenych vyzkuml je zjevny potencial piinosu autonomnich vozidel pro
snizovani emisi, hluku a dalSich dopadii na zdravi Zivotni prostfedi, ktery je svazan s tlakem
pouzivat vysSi podil bezemisnich a CistSich vozidel, sdilené¢ sluzby a pouZzivat vetfejnou
hromadnou osobni dopravu.

Dalsi ekologicko-ekonomicky piinos automatizace je zvySeni plynulosti silniéniho provozu,
diky ¢emuzZ je minimalizovan vyskyt kongesci, pfi kterych vznikaji neZadouci emise.
Konkrétni vycisleni pfinosu eliminace kongesci je ovSem obtizné. Cilem je dosahnout
ekologického provozu, ale pouhy ptechod na autonomni vozidla a zavadéni automatizovanych
systému mobility v dopravé neni jesté¢ zarukou, ze Vvramci celkového vysledku dojde
k mimotadnému snizeni emisi.

2.3 Sance a hrozby pro priimysl a pro dopravni systém

Sektor dopravy je jednou z dilezitych oblasti narodniho hospodafstvi, kterd ovliviiuje
prakticky vSechny oblasti vetfejného i soukromého zivota a podnikani, a je nutnou podminkou
pro zvy$ovani konkurenceschopnosti CR. Autonomni fizeni bez zasahu ¢lovéka predstavuje
upln€ novy zpisob organizace a fungovéani dopravniho provozu. V soucasnosti se z velké
casti jedna o teoreticky koncept (i kdyZ s jiz jeho nékterymi z ¢asti pouzivanymi prvky),
U kterého prozatim nelze pfesn¢ stanovit harmonogram jeho zavadéni do praxe. Autonomni
vozidla, automatizované fizeni, resp. autonomni mobilita, v sob&é obsahuji mnohem vice rovin
nez jen dopravni, a sice rovinu vyzkumu, vyvoje a inovaci, rovinu digitalizace, rozvoje
podnikani, legislativni, vzdélavaci, dopadii na trh prace aj. V kazdém pfiipad¢ se jednd o
nastoleny trend, ktery se dynamicky rozviji. Pfedstavuje rovné€z silny potencial rozvoje pro
subjekty Ci regiony, které se do néj ve vSech zminénych rovinach zapoji.
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2.3.1 Posileni inovaéniho potencialu a primyslu v CR

Dlouhodobou vizi CR je byt znalostni spole¢nosti, jejiz kliGovou hodnotou je védéni a jejiz
hospodaistvi je zalozeno na znalostech. Naplnéni této vize je mozné pouze v piipadé, ze se
CR soustiedi na rozvoj a posileni odvétvi zaloZenych na znalostech, tj. na vyvoj novych
technologii (high-tech) a modernich sluzeb s vysokou pfidanou hodnotou. Vyzkumné,
vyvojové a vyrobni ¢innosti spojené s autonomni mobilitou vyznamnou mérou piispéji k vyse
uvedenému dlouhodobému cili. Tyto ¢innosti s sebou piindsi rozvoj Spickovych technologii,
zvySovani technologickych a znalostnich kapacit firem. Dale stimuluji vytvafeni pracovnich
pozic v CR vyzadujicich vysokou kvalifikaci, stimuluji pfisun novych zahraniénich investic.
V souvislosti s poptavkou po kvalifikovanych pracovnich silach a potencialu realizovat
vyzkumné-vyvojové ¢innosti je tak nepfimo podporovano odborné stiedni a vysoké Skolstvi.
V CR budou pro tyto absolventy existovat subjekty, které je budou schopné zaméstnat.
Zapojeni strukturalng postizenych regiontl (napt. Moravsko-Slezsky, Ustecky kraj) do vyse
uvedenych aktivit pfispéje k rozvoji inovacni ekonomiky ve zminénych regionech.

2.3.2 Ztrata pozice v automobilovém vyvoji v CR

V soucasné dobé se vyvoj autonomnich vozidel ubira bud’ k postupné inovaci stavajicich
vozidlovych systému i vozidel jako celku nebo K vyvoji zcela nového autonomniho vozidla,
které bude vybaveno Urovni automatizace 4 nebo 5. Prvni pfistup je upfednostiiovan
souCasnymi vyrobci automobilti, ktefi maji technologické know-how v oblasti vyroby
stavajicich vozidel a implementace automatizovanych systémui. Druhy pfistup je preferovan
technologickymi firmami, které se do této doby pfimo nezabyvaly vyrobou vozidel, ale chtéji
vstoupit na trh autonomni mobility (napf. Google). Tradi¢ni automobilovy primysl nyni ¢eli
dilematu v souvislosti s rozhodovanim nejen o novych technologiich, ale také o novych
smérech vyvoje.

V souvislosti s vyvojem a testovanim autonomnich vozidel by mély byt nastaveny
mechanismy, které zajisti standardy bezpecnosti na pozemnich komunikacich, ale nebudou
brzdit vyvoj. Motivaci CR pro proaktivni p¥istup k této oblasti by méla byt potieba
maximalné vyuzit tradiéniho automobilového prumyslu a inova¢niho potencialu ¢eského
prumyslu a akademické sféry a strategické centralni polohy v Evropé a blizkosti
technologicky vyspélejsich zemi v oblasti automatizace, zejména Némecka.

V opacném piipad¢ by doSlo k postupnému ubytku poptavky po tradicnich vozidlech ze
strany zakaznikd, a tim padem samotné vyroby i1 na ni navazujicich odvétvi. S tim by souvisel
znacné negativni dopad na narodni hospodatstvi CR.

2.4 Zahranicni aktivity souvisejici s podporou rozvoje autonomniho fizeni

Automatizované systémy fizeni vozidel musi byt navzdjem kompatibilni, a to jak na narodni
Grovni, tak i v mezindrodnim provozu. Ridi¢ ocekava kontinualni zajisténi sluzby
automatizovaného fizeni po celou dobu svoji cesty bez ohledu na misto, kde se praveé nachazi.
Tato skutecnost podtrhuje nutnost koordinovaného budovani komplexnich automatizovanych
syst¢émil na zakladé mezindrodnich standardd. I kdyZz tyto standardy jsou vytvafeny na
celosvétové nebo evropské urovni, mize CR podobu standardii ovlivnit.

Velmi dulezitou oblasti mezinarodni spoluprace je problematika testovani prototypt vyrobka
nebo rozsahlych systému s cilem odzkouset jejich ocekdvanou funkcénost v redlném prostiedi.
V téchto ptipadech je poptavany vyrobek (systém apod.) ve stadiu, kdy byl dokoncen tivodni
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vyzkum problematiky (analyticka, koncep¢ni a defini¢ni faze) a vysledky vyzkumu se maji
realné otestovat pomoci prototypd v redlném prostiedi (v praxi) tak, aby byla bud’ potvrzena
spravnost navrzenych technickych parametrti, nebo aby byly vyrobky na zaklad¢ tohoto
praktického odzkouseni jesté¢ modifikovany a dale ovétovany z pohledu zaruceni pozadované
funk¢nosti.

Mezinarodni spoluprace ma zasadni vyznam pro podporu ziskavani pramyslového know-how,
pro stimulaci rozvoje a vyuzivani systému autonomni mobility. Intenzivni pieshrani¢ni
spoluprace mutize vést k zahdjeni pilotnich projektd EU, které fesi dopravni problémy
jednotlivych statli nebo regionii s pieshrani¢ni dimenzi.

Oblast autonomniho fizeni v€etné podpory vyzkumu a inovaci, a propojeni s dal§imi uzce
souvisejicimi tématy jako jsou systémy ITS, pfedstavuje jednu s hlavnich priorit, na které se
Vv soucasné dobé Evropska komise v ramci dopravy zamétuje.

V dubnu 2016 CR spoleéné se viemi &lenskymi staty EU podepsala na neformalnim zasedani
Rady EU tzv. Amsterdamskou deklaraci (celym nazvem Declaration of Amsterdam -
Cooperation in the field of connected and automated driving), na zaklad¢ které byly
stanoveny spole¢né kroky a cile ¢lenskych stati a Evropské komise pro zavadéni datove
propojenych a autonomnich vozidel (resp. vozidel s automatizovanym fizenim) zptisobem
zajistujicim bezpecnost, spolehlivost a kontinuitu souvisejicich sluzeb napti¢ ¢lenskymi staty
EU.

Evropskd komise se zavdzala v rdmci Amsterdamské deklarace vytvofit a publikovat
evropskou strategii pro datové propojené a autonomni fizeni, kterd vychazi z doporuceni
a zéveéru neformalnich setkani na vysoké trovni, expertni platformy ,,C-ITS Platform®, GEAR
2030 a Kulatého stolu k datové propojenému a autonomnimu fizeni. Déle se Evropska komise
zavazala vytvofit evropsky regulac¢ni ramec pro datové piipojena vozidla s automatizovanym
fizenim, na zaklad¢ kterého si Clenské staty dale specifikuji narodni podminky pro datové
piipojena vozidla s automatizovanym fizenim.

Amsterdamskéd deklarace dala také impuls pro vznik Strukturovanému dialogu na vysoké
urovni Kk datové pfipojenému a automatizovanému fizeni (High-level Structural Dialogue on
Connected and Automated Driving), ktery ma mimo jiné za cil usnadiiovat vyménu informaci
a navrhovat vyvoj jednotlivych ¢lenskych statt v této oblasti. Prvni zasedani se uskutecnilo
vunoru 2017 v Amsterodamu, druhé pak v zati 2017 ve Frankfurtu nad Mohanem. Tteti
zasedani tohoto dialogu, jehoz nazev se zménil na Strukturovany dialog k datové propojené,
kooperativni a autonomni mobilite, se konal ve dnech 18. a 19. 6. 2018 v Géteborgu.

Dne 17. kvétna 2018 bylo vydano Sdéleni Evropské komise ,,Na cesté¢ k automatizované
mobilité: Strategie EU pro mobilitu budoucnosti®, které reaguje na dynamické zmény
v oblasti digitalizace a automatizace a rozvoje umélé inteligence, Uzce souvisejici
s dopravnim sektorem a ovliviiujici jeho dal$i rozvoj. ZvySovani bezpecnosti je povaZovano
za jeden zhlavnich pfinosti vysoce automatizovanych vozidel, a to prostfednictvim
minimalizace negativniho vlivu selhani lidského faktoru. Rozvoj sluzeb sdilené mobility
a konceptu mobilita jako sluzba patfi k trendiim, které zavadéni vysoce automatizovanych
vozidel urychli.

Sdéleni Evropské komise se vénuje otazkam, které budou muset byt feSeny, aby byl umoznén
rozvoj technologie automatizovaného fizeni. Patii mezi né témata sdileni a ochrany dat, dopad
na trh préace, poskytovani sluzeb vyuzivajicich vysoce ¢i plné automatizovanad vozidla aj.
V této souvislosti bude nezbytné ptijmout odpovidajici regulacni ramec tak, aby se ve stfedné
az dlouhodobém horizontu samofiditelna vozidla stala soucasti dopravniho systému.
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Evropska komise zahajila proces identifikace konkrétnich piipadii pouziti automatizace
Vv dopravé, a to v osobni, ndkladni a vetfejné. Hodnocen je soucasny stav v Evropé, Spojenych
statech americkych, Cing, Japonsku a Singapuru. Pro dal$i umoznéni rozvoje technologii
a infrastruktury v ramci EU budou dle Sdéleni EK nezbytné vyznamné investice do vyzkumu
a vyvoje smeétujici k podpoie testovani, pilotnich projektl a mezinarodni spoluprace. Rozvoj
pteshrani¢nich koridorti 5G, sluzeb programu Galileo a spolehlivosti digitadlnich map patii
k tématim, jejichZz podporu bude Evropska komise prosazovat v ramci dal$iho ramcového
programu pro vyzkum a inovace. Zarovei bude vyuzit Ndastroj pro propojeni Evropy,
prostiednictvim kterého bude podpoten rozvoj digitalizace v doprave.

Pro rozvoj vnitifniho trhu umoznujiciho zavadéni automatizované mobility byl v roce 2018
piepracovan ramec schvalovani vozidel a harmonizovan pfistup k posuzovani bezpecnosti
automatizovanych vozidel. V ivahu pfitom budou brany oblasti tykajici se rozhrani ¢loveék-
stroj a piepokladanych tukolt ftidi¢e a vozidel pro rizné Grovné automatizace a také
zkvalitiovani infrastruktury. Problematika odpovédnosti a souvisejici vybavovani vozidel
zdznamovym zafizenim a jejich regulace patii k dalSimu z témat, na které se Evropska komise
v nadchdzejicim obdobi zamysli zaméfit. Predpokladem zapojeni automatizovanych vozidel
do dopravniho systému je zajiSténi spolehlivé a bezpecné komunikace mezi vozidly
a infrastrukturou a mezi vozidly navzajem a také zajisténi kybernetické bezpecnosti a ochrany
udaju.

Sdéleni EK se zabyva také socioekonomickymi dopady budouciho zavadéni automatizované
dopravy, které budou pfedmétem Komisi podporovaného vyzkumu. EK bude podporovat
rozvoj dovednosti souvisejicich s postupujicim procesem digitalizace a nutnosti reagovat na
zmeény, které s sebou piinasi.

Proto, aby mohlo byt plné¢ automatizované tizeni nasazeno (postupn¢) do ostrého provozu
abylo zcela integrovano do dopravniho systému, jsou ve Strategii EU pro mobilitu
budoucnosti stanovena vhodna podpirna opatifeni. Tato opatieni budou podrobnéji
rozpracovana podle podminek pfislusného opatieni (napt. formou pravniho ptedpisu,
podporou vyzkumné-vyvojovych nebo investi¢nich akci).

Predpoklada se, Ze vyvoj a nasazeni ptislusnych technologii a potfebné infrastruktury (napf.
dopravni, elektronickych komunikaci) bude vyZadovat vyznamné investice. VéEtSina investic
bude pochézet ze soukromého sektoru, vetejny sektor (na narodni, na krajské urovni i na
urovni mést) v nékterych ptipadech vystupuje jako investor (napt. zajisténi vybaveni dopravni
infrastruktury odpovidajicimi zafizenimi, vybaveni vozidel vefejné osobni dopravy apod.).
Z tohoto divodu EU planuje poskytovat vyznamné pobidky pro vyzkum a inovace a pro
cilené investi¢ni akce. Clenské staty a regiony maji vyuzit p¥ileZitosti ke spolufinancovéni,
které nabizi regionalni politika EU a evropské strukturalni a investi¢ni fondy.

V nejbliz§im obdobi (v pribéhu roku 2019) bude zavedena jednotna platforma EU sdruzujici
relevantni subjekty za ucelem koordinace testovani autonomnich vozidel na vefejné
pfistupnych pozemnich komunikacich a koordinace cinnosti (vefejného a soukromého
sektoru) pfed nasazenim automatizovanych vozidel do béZného silni¢niho provozu.

V pribéhu roku 2019 bude na zdkladé spoluprace EK a ¢lenskych statd vypracovan seznam
prioritnich funkci automatizovaného tizeni, kterd ma byt poskytnuta fidici (priority use-cases
list).

EK ma v roce 2019 vypracovat pokyny pro optimalizované vyuzivani pokrocilych sluzeb (t;.
vysoka presnost, spolehlivost, autentizace pozic) poskytovanych druZicovymi naviga¢nimi
systétmy EU EGNOS/Galileo pro jejich zaclenéni do navigacnich systémt vozidel, a to vcetné
odpovédnosti a bezpecnosti.
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EK ma od roku 2018 (tak je uvedeno v dokumentu) zaéit spolupraci s ¢lenskymi staty a na
metodickych pokynech pro zajisténi harmonizovaného pfistupu k vnitrostdtnimu ad hoc
posuzovani bezpecCnosti autonomnich vozidel a na vytvaieni nového piistupu k vydavani
osvédceni o jejich bezpecnosti.

EK v nejbliz§i dobé piedstavi pracovni priority EU a OSN s cilem zavést nové pravni
predpisy o bezpecnosti vozidel pro datoveé propojend/piipojend a autonomni vozidla, zejména
pro vozidla s nejvyssi trovni automatizace. EK také zintenzivni koordinaci s ¢lenskymi staty
ohledné pravidel silniéniho provozu (napt. Zenevské a Videniské umluvy), aby bylo mozné je
harmonizovan¢ pfizplsobit automatizované mobilité. EK v soucasné dobé navrhuje nové
bezpecnostni prvky pro automatizovand vozidla jako soucast revize nafizeni o obecné
bezpecnosti motorovych vozidel apozadavkli smérnice o fizeni bezpecnosti silnicni
infrastruktury. Do konce roku 2018 pfijme EK nafizeni v pfenesené pravomoci na zakladé
smérnice o inteligentnich dopravnich systémech (delegovany akt o kooperativnich
inteligentnich dopravnich systémech - C-ITS) scilem zajistit bezpeénou a divéryhodnou
komunikaci mezi vozidly a infrastrukturou, nalezitou uroven ochrany udaju v souladu
s obecnym nafizenim o ochrané osobnich daji a interoperabilitu zprav tykajicich se sluzeb
souvisejicich s bezpe€nosti a fizenim provozu.

EK navrhuje regulovat zaznamova zafizeni pro automatizovand vozidla v ramci revize
nafizeni o obecné bezpecnosti motorovych vozidel, aby bylo objasnéno, kdo fidil béhem
nehody (zda vozidlovy systém nebo fidic).

EK zvédzi moZnost vytvoieni ramce umoziujiciho sdileni tdaji o vozidlech pifi dodrZeni
pravnich ptredpisti a ochrany osobnich idaju.

EK bude sledovat avyhodnocovat stfednédobé a dlouhodobé dopady zavadéni datové
propojenych/ptipojenych a autonomnich vozidel, dale bude podporovat ziskavani novych
dovednosti, zachovani a rekvalifikaci pracovni sily.
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3 Cile Akcniho planu

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

Cely proces zavadéni autonomnich systémil vozidel, od samotného testovani jednotlivych
funk¢nosti az po redlné provozovani vozidel vybavenych autonomnimi systémy, je velmi
komplikovany proces a bude znamenat znany pierod v piistupu k vozidliim obecné.

Hlavni roli pfi vyvoji a rozvoji autonomni mobility bude hrat samoziejmé pramysl. Na
druhou stranu ne vSechny zalezitosti dokaze trh sam vyiesit. V prubéhu zavadéni
automatizovanych systémii vznikd celd tada konkrétnich otdzek, na které musi byt
jednoznacné odpovédi.

Tento dokument je vytvoien pro potieby statni spravy a tzemni samospravy pro ucely
podpory zavadéni autonomni mobility. Bude slouzit jako metodicky a podkladovy material
pro dalsi diskusi s vyrobci dopravnich prostredkti, poskytovateli sluzeb a dal§imi
zainteresovanymi ucastniky celého procesu.

Cilem Akéniho planu autonomniho Fizeni je vytvoFit takové podminky, diky nimz se CR
stane vyhledavanym centrem vyvoje a testovani autonomnich systému ve stiedni Evropé
a bude nositelem nékterych trendi autonomniho rizeni.

MD se nemtiZze zbavit odpovédnosti za realizaci kliC¢ovych zakladnich kroki pro dalsi rozvoj

autonomni fizeni.

Za timto ucelem definuje Akéni plan autonomniho Fizeni pro kaZzdou oblast konkrétni
opati‘eni, ktera bude ti‘eba realizovat. Tato opatfeni se zaméruji piedev§im na priority
stanovené pro obdobi do konce roku 2020.

CR musi v tomto obdobi primarné posilit stavajici pozici v automobilovém vyzkumu a vyvoji
a zajistit, aby byla na $picce ve vyvoji technologii autonomnich vozidel. Proto musi byt v CR
vyrazn€ zvySena podpora vyzkumu a vyvoje v dané oblasti. Zatim je relativné mala ve
srovnani se zemémi, které jsou lidry technologii pro autonomni vozidla. Napt. ve Spojeném
kralovstvi byl vroce 2015 vyzkum technologii autonomnich vozidel podpotfen 30 mil. £
aVvroce 2017 dalSimi 31 mil. £ (v pfepoctu piiblizn¢ 2 mld. K¢).

Pokud chce CR téZit z vyzkumu a vyvoje v oblasti autonomni mobility, bude muset byt
také na Spicce se zavadénim technologii automatizovaného Fizeni vozidel.

Ukolem statni spravy je prostfednictvim pfiméfené regulace pruzné reagovat na trend
zavadéni autonomnich vozidel a spolupracovat Vv této oblasti S dalSimi subjekty, a to jak
S kraji, mésty a obcemi, tak soukromym sektorem a vyzkumnymi a vzdélavacimi institucemi.
Stale se rozrustajici oblast start-upli a inovativnich trendi ve firmach orientovanych na
dopravni oblast bude bezpochyby jednim =z hlavnich hybateli pokroku. DalSim
predpokladanym hybatelem bude vefejnd osobni doprava; prikladem je vysoce autonomni
elektro minibus bez fidice (ve vozidle je pfitomen pouze operator).

Je tedy nutné vytvofit organizacni a regulacni ramec pro testovani vozidel s autonomnimi
systémy v redlném provozu, ktery bude definovat podminky pro zkousky vozidel vybavenych
autonomnimi systémy v realném provozu na riznych typech silni¢ni sité. Testovaci polygony
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musi podporovat ruzné typy simulaci (dopravnich, technickych, povétrnostnich,
komunikacnich, rozhodovacich atd.) dle definovanych scénaii asoucasné by mély
podporovat emulace telekomunika¢nich technologii vhodnych pro zajisténi komunikace mezi
vozidly a vozidly a dopravni infrastrukturou s moznosti testovani novych / inovativnich
technologii.

Prave institucim vefejného sektoru bude Akéni plan autonomniho fizeni slouzit jako zavazny
plan k dosazeni jeho cili. Pro soukromy sektor pak bude voditkem K rozvijeni téch ¢innosti, u
kterych je nezbytnd spoluprace vetejného a soukromého sektoru a dale téch ¢innosti, které
musi byt realizovany nejprve vefejnym sektorem (napf. uprava piislusnych pravnich
predpist).

S cilem reagovat na neustaly vyvoj technologii autonomnich vozidel a zajistit relevanci tohoto
dokumentu bude Akéni plan autonomniho fizeni poprvé aktualizovan v roce 2021.
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4 Opatreni, ktera je treba realizovat

4.1 Dopravni a technicka infrastruktura

4.1.1 Polygon pro testovani autonomnich vozidel

Smyslem testovaciho polygonu pro autonomni a datové propojena a kooperativni vozidla je
bezpecné a opakovatelné provadéni standardnich, nestandardnich, kritickych a potencialné
rizikovych situaci, nahrazeni testovani v realném provozu tak, aby vysledkem byla spolehliva
a statisticky vyznamna data ¢i zavéry z prostiedi funkéné neodlisitelného od reality.

Krom¢ navrhu umisténi uvedeného polygonu, navrhu stavebniho uspofadani
a technologického vybaveni testovaciho polygonu pro testovani autonomnich vozidel musi
byt také zodpovézena otdzka, zda vybudovat narodni polygon jen pro vyzkum a testovani
nebo zaroven i pro zkouSeni a schvalovani autonomnich vozidel ataké prvkl (digitalni
vrstvy) dopravni infrastruktury souvisejici S provozem téchto vozidel a dale potencialnich
synergii s dal§imi druhy testovani.

Opatieni tykajici se polygonu pro testovani autonomnich vozidel:

e Vybudovat narodni polygon vhodny pro vyzkum, testovani a schvalovani vozidel a prvki
infrastruktury mimo bézny silni¢ni provoz, dimenzovany pro vSechny tiidy vozidel.

4.1.2 Silnic¢ni sit

Pohyb autonomnich vozidel je v budoucnu piedpokladan po celé silni¢ni siti véetn¢ délnic
avtzemi obci. V souvislosti s technickym vybavenim silni¢ni sité na provoz autonomnich
vozidel existuje rozdilny pohled odbornikli z automobilového primyslu a odbornikid z odvétvi
vystavby, udrzby a oprav pozemnich komunikaci, z odvétvi silniéni dopravy a z odvétvi
bezpecnosti silnicniho provozu.

Vize odbornikti z automobilového primyslu predpoklada, Ze systémy autonomniho vozidla
zajisti, ze se toto vozidlo bude schopno rozhodovat samostatné¢ na zaklad¢ jeho internich
detek¢nich, vyhodnocovacich a rozhodovacich systémt, tj. Ze se miize pohybovat autonomné
po siti pozemnich komunikaci. Tento pfedpoklad plati v ptfipad¢ zajisténi kvalitniho vybaveni
pozemnich komunikaci svislym a vodorovnym dopravnim znaCenim, pfiznivych
povétrnostnich podminek, Zadného nebo nizkého dopravniho provozu atd.

Zcela nezavislé chovani autonomniho vozidla v silni¢nim provozu neni mozné bez interakce
S jinymi vozidly (pfip. dal§imi WucCastniky silniéniho provozu vybavenymi pfislusSnym
zafizenim jako napf. systémy ITS pro cyklisty nebo systémy ITS pro nevidomé a slabozraké).
Vozidla budou vybavena kooperativnimi systémy ITS, které zajisti datovou komunikaci mezi
vozidly navzajem a vozidly a zafizenimi (stanicemi) na silni¢ni infrastruktute. Tato datova
komunikace umozni zvySeni informovanosti vozidla o stavu silnicniho provozu, pocasi,
zptesnéni polohy atd. Bude také mozné v realném case aktualizovat mapové podklady atd.

Vyse uvedeny ,,nezavisly rezim vozidla na ostatnich ucastnicich silni¢niho provozu‘ mize byt
zvolen pfi mimotadné situaci napt. pti vypadku datové komunikaéni sité.
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Diky rozsahlosti silni¢ni a dalni¢ni sit¢ nebude mozné provozovat autonomni vozidla na celé
siti najednou, ale bude nezbytné postupovat v zdkonném umoznéni pohybu autonomnich
vozidel na pozemnich komunikacich v jednotlivych krocich, a to dle stupné jejich
automatizace.

Kli¢ovymi faktory ovliviiujicimi vyuziti sité¢ pozemnich komunikaci bude:
e Rychlost, kterou mohou autonomni vozidla jezdit;

e Bezpecnostné-technické vybaveni komunikace;

e Riziko kolize s jinym vozidlem nebo tG¢astnikem silni¢niho provozu;

e Technologické vybaveni pro komunikaci (datovy pienos) mezi vozidly;
e Piipravenost fizeni silni¢niho provozu,;

e Technicky stav pozemnich komunikaci;

e Vngjsi vlivy jako napt. pocasi, které mize negativné ovliviiovat funkce autonomniho
fizeni.

Z pohledu oc¢ekavaného postupného nasazovani autonomnich vozidel do bézného silni¢niho

provozu se predpoklada, Ze v oblasti nakladnich vozidel bude nejdfive nasazena aplikace

,platooning®, ktera umoziiuje, aby jizda datové propojenych nakladnich vozidel byla

koordinovana v konvojich s minimalnimi rozestupy. Pro technologii ,,platooning® je jiz

vytvofen obchodni model.

U osobnich vozidel se pifedpoklada, Zze do bézného provozu budou nejprve nasazena
autonomni vozidla Grovné 3. Jedna se o stupen automatizace, kdy fidi¢ muze bezpetné
odvratit pozornost od jizdnich ukond. Vozidlo zvladne situace vyzadujici okamzitou reakcli,
jako je nouzové brzdéni. Ridi¢ viak musi byt i nadale pfipraven k zdsahu b&hem uréitého
casového limitu, ktery specifikuje vyrobce. Predpoklada se, Ze nejprve bude umoZznén pohyb
téchto vozidel na dalnici. Divodem je skutecnost, Ze dalnice je budovana bez uroviiovych
ktizeni, s oddélenymi misty napojeni pro vjezd a vyjezd, ma smérové oddélené jizdni pasy
a je pristupna pouze silni¢énim motorovym vozidlim. Na rozdil od smérové nerozdélenych
dvoupruhovych silnic jsou dalnice vybaveny systémy ITS, Iépe pokryty mobilnimi
telekomunikacnimi technologiemi. Ddélnice jsou vyuzivany pro dalkovou dopravu
s n¢kolikahodinovou dobou jizdy. S ohledem na moznou Gnavu fidi¢e pfi monotonni jizdé po
dalnici by umoznéni nasazeni autonomniho vozidla tirovné 3 ptedstavovalo ptinos ke zvySeni
bezpecnosti provozu. Vyrobci automobilt predpokladaji, ze v zemich EU dojde do roku 2020
k tpravé ptislusnych pravnich ptedpisi, kterd umozni provoz autonomnich vozidel urovné 3
na pozemnich komunikacich (jejich testovani je mozné jiz v soucasnosti). V zavislosti na
hypotéze brzkého zdkonného umoznéni pohybu autonomnich vozidel Urovné 3 se
predpokladé, ze autonomni vozidla arovné 3 budou masivné nasazovana v roce 2021, vozidla
urovné 4 postupné od roku 2021 a vozidla urovné 5 pak po roce 2030.

Co se ty€e nasazovani autonomnich vozidel ve méstech, je zfetelnd vyrazna tendence zavadét
ve vétSich méstech roboticka TAXI nebo zavadét robotické elektro minibusy bez fidice
(ve vozidle je pfitomen pouze operator) znamy vefejnosti ze Svycarského Sionu (Smart
Shuttle), némeckého Berlina (Olli), rakouského Salzburgu (AutonomerMinibus) nebo nyni
také Vidn¢ (Selbstfahrenden Bus der Wiener Linien) a dalSich mést.

U smérové nedélenych dvoupruhovych silnic je nasazovani autonomnich vozidel do provozu
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a funkci silnic a z diivodu nizsi Grovné bezpecnosti (bezpecnostné-preventivni prace byly
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v minulosti pifedev§im realizovany na pozemnich komunikacich vyssich kategorii, popfipadé
na prajezdnich tsecich silnic obcemi).

Z pohledu ptipravenosti vySe uvedenych pozemnich komunikaci na provoz autonomnich
vozidel svyssi trovni automatizace (uroven 3 a vyS$i) se jevi jako nevhodné&jsi provést
kategorizaci pozemnich komunikaci z pohledu potieb autonomniho fizeni a vytvofit tzv.
katalog silnic a dalnic vhodnych pro autonomni fizeni, ktery by se stal soucasti
piipravovaného harmonogramu piipravy pozemnich komunikaci na provoz autonomnich
vozidel a soucasné by slouzil jako podklad pro harmonogram aktivit k budovani souvisejicich
zafizeni na dalni¢ni a silni¢ni siti a ,,virtualni silniéni infrastruktury jako napi. digitalizace
mapovych podkladl, pfiprava na datové propojeni, uprava vodorovného a svislého znaceni.
Snahou MD je vytvofeni strategickych koridoru (pfevazné dalni¢niho typu) umoziujici pohyb
autonomnich vozidel v¢. preshrani¢niho testovani, Scilem rozSifovani tohoto koridoru
0 vybrané silnice niz$ich tfid a méstské aglomerace.

Cilem je vytvorit do konce roku 2020 podminky zajistujici a podporujici bezpeény provoz
autonomnich vozidel.

Opatieni tykajici se pripravy silni¢ni sité pro provoz autonomnich vozidel:

e Vytvorit katalog pouzitelnych pozemnich komunikaci pro autonomni fizeni a vytipovat
useky pozemnich komunikaci, kde bude mozné testovat a provozovat autonomni fizeni
vozidel vrovni 3 a 4, a to véetné urCeni mist pro odstaveni autonomnich vozidel
V pfipadé¢ mimotadnych a nouzovych situaci;

e Pripravit bezpecnostné organiza¢ni koncept pro testovani autonomnich vozidel véetné

dopravniho znaceni, které vymezi useky pro testovani autonomnich vozidel (viz katalog);

e Vypracovat harmonogram pfipravy pozemnich komunikaci na provoz autonomnich
vozidel;

e Vypracovat pravidla a metodiku provozu autonomnich vozidel pro provoz na pozemnich
komunikacich, poZadavky na provozni podminky, pocasi, vypadky konektivity, dalsi
okolni podminky atd.

4.1.3 Datova komunikaéni sit

Autonomni a datové propojena vozidla budou vybavena pokrocilymi komunikacnimi
technologiemi pro zajisténi bezpecnosti, plynulosti dopravy, ale i poskytovani sluzeb
cestujicim ve vozidle (napf. internet, zdbavni video kandly, hry, ndkupy atd.). ZajiSténi
dostupné, stabilni a kvalitni datové komunikace vede k vyuziti dvou typt systémui:

e Systému spadajiciho do kategorie zafizeni kratkého dosahu, vychazejiciho z technologie
WiFi a zalozeného na standardu IEEE 802.11p urc¢eného pro dedicated short-range
communication (DSRC). V Evropé se stal podkladem pro standard ITS-G5 vypracovany
ETSI (European Telecommunication Standards Institute), ktery podporuje pienos
informaci mezi vozidly V2V a mezi vozidlem a infrastrukturou V2I (obecné V2X)
na vzdalenost asi 1 km.

e SystémUl zalozenych na bunikové siti, které vysly ze 4. generace mobilnich komunikaci
(4G), vyznacujici se nastupem technologie LTE. Diky rozvinuti siti 4G bylo mozno
pfivést do vozidel internet, nebot’ zajisténi pokryti hlavnich dopravnich tras patii
k zavazkim mobilnich operatort spojenych s udélenymi ptidély radiovych kmitoctd.
Uspéch technologie vedl i k navrhu komunikace V2X zalozené na LTE a oznaované
LTE-V2X (technologie umoznujici pfimou komunikaci mezi vozidly nebo mezi vozidly
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a infrastrukturou obdobné¢ jako ITS G5 na 802.11p, ale do této doby neni tato technologie
pln¢ standardizovana). Dalsi technologicky vyvoj bezdratovych vysokorychlostnich siti
ma potencidl vyznamné piispet 1 k rozvoji autonomnich a datové propojenych vozidel.
V prosinci 2017 byly zvetejnény prvni specifikace a predmétem postupné standardizace se
stava dalSi generace bezdratovych komunikaci — 5G. Ta je zprincipu zaloZena
na vytvareni ucelovych komunika¢nich subsystémi pro potieby jednotlivych ,,sektorii.
Takovym sektorem miize byt praveé ITS.

Pro systétmy C-ITS ma zasadni vyznam harmonizace radiového spektra, tj. jak urceni
kmitoctovych pasem pro ITS, tak podminek jejich vyuzivani. Pro systémy fizeni,
t]. komunikaci V2X, se uplatni pro harmonizované pasmo 5,9 GHz (tj. 5 875-5 905 MHz).
V soucasnosti je v Evropé pfipravovano rozsifeni pasma pro ITS do 5 925 MHz a je feSena
otazka, jak zajistit podminku technologické neutrality, pokud by ve stejném pasmu byly
provozovany jak systémy ITS-5G, tak i systémy LTE-V2X.

Pro sluzby poskytované cestujicim zalozené zejména na internetovém piipojeni budou nadale
vyuzivany vefejné dostupné sit€¢ mobilnich operatort. S nastupem siti 5G se otevird moZnost
dalsiho rozsifovani a zdokonalovani dopravnich systému i sluzeb poskytovanych cestujicim.

Opatireni tvkajici se pripravy datové komunikacéni sité pro provoz autonomnich
vozidel:

e Ve spolupraci s CTU:

- Podilet se v organech EU a CEPT na vypracovani a piijeti ndvrhu harmonizovanych
podminek vyuziti pasma 5,9 GHz pro ITS zahrnujici rozsifeni pasma do 5 925 MHz,
tj. 0 20 MHz;

- Implementovat evropska harmonizacnich opatieni po jejich pfijeti prostfednictvim
aktualizace pfisluSnych opatifeni obecné povahy (plan vyuziti radiového spektra,
vSeobecné opravnéni);

- Pripravit ve formé otevienych dat zpfistupnéni informaci z udé€lenych opravnéni
K vyuzivani radiového spektra, a zajistit tak dostupnost informaci o infrastruktufe
vyuzitelné pro tcely (elektronickych) komunikaci v dopravé a s nimi spojenych
sluzeb.

e Ve spolupraci s mobilnimi operatory a CTU:

- Ovefit moznosti testovani MEC (Mobile Edge Computing) pro potieby autonomniho
fizeni;

- Podpofit pilotni projekty a redlné testovani nasazovanim vybranych vlastnosti 5G
technologii do stavajicich 4G/LTE siti s cilem postupného pitechodu k plnému
nasazeni technologii 5G;

- Mapovat vyvoj pokryti dalnic sit¢émi 4G a 5G a dostupnost jejich sluzeb pro ucely
automobilové dopravy.

e Definovat pifipady pouziti (use case) pro rozsah sluzeb, které budou poskytovany se
zarukou, pficemz bude provadén dohled nad dodrzovanim této zaruky.

4.1.4 Urcovani polohy (lokalizace) a ¢asova synchronizace

Autonomni vozidla budou vyzadovat pfesné urceni své polohy, pfi¢emz tato poloha mize byt
uréena kombinaci nejriznéjSich detekcnich technologii napf. kamery, radary, lidary atd.
v kombinaci se signalem GNSS. Praveé signal GNSS bude v ptipadé rozvoje autonomnich
vozidel urovné automatizace 3 a 4 hrat velmi dulezitou roli. Soucasné pak signal GNSS slouzi
jako ¢asove synchronizacni nastroj, ktery zajisti jednotny ¢as vSech prvkl na dopravni siti.
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Autonomni vozidla nespoléhaji Cisté na signdl GNSS pro uceni polohy, ale snazi se rozpoznat
véci kolem sebe a na ty reagovat. Piesnost polohy je tedy relativni z pohledu absolutni
presnosti. Na druhou stranu z pohledu dopravniho fizeni a optimalizace pohybu vozidla po
dopravni siti je absolutni poloha klicova. Proto bude nezbytné kombinovat absolutni
a relativni polohy vozidel pro jednotlivé piipady uziti. Zejména v zastavénych oblastech se
jedna o slozity technologicky problém.

Vozidlo, které se rozhoduje pouze na zakladé svych relativnich polohovych informaci,
tj. ,,vidi“ prekazky ve svém okoli a zna wvzdalenosti k nim, nebude mit mozZnost
optimalizované projet ur¢itym usekem (napf. méstem) nebo v¢as reagovat na prekazky, které
ptimo ,,nevidi“ (mohou byt n€kolik vozidel pfed nim) a miize vystavit posadku vozidla
a ostatni ucastniky silni¢niho provozu nebezpecnym situaci vedoucim ke stetu vozidel.

Opatireni tvkajici se pripravy systému GNSS a casové synchronizace pro provoz
autonomnich vozidel:

e Otestovat chovani vozidel pii ztrat€¢ signalu GNSS a nemoZnosti vyuziti jinych
technologii napt. BT, mobilnich siti atd.;

e Ve spolupraci s vyrobci vozidel a poskytovateli sluzeb ITS definovat pro jednotlivé
stupné¢ automatizace vozidel a pfipady pouzZiti pozadavky na vybaveni pozemnich
komunikaci prvky umoznujici vozidlim kvalitnéji stanovit svou polohu;

e Vytvorit metodiku pro vybavovani pozemnich komunikaci pifidavnymi technologickymi
prvky pro zpiesnéni polohy a zajisténi jednotného ¢asového razitka pro vSechny systémy;

e Vytvorit metodiku pro detekci ruseni a podvrzeni signalu GNSS a nasledného uplatnéni
této metody v praxi autonomniho fizeni.

4.1.5 Dopravni znaceni

Dopravni znaceni projde v souvislosti S rozvojem autonomnich vozidel zasadni proménou,
kdy se aktualni informace o aktualni dopravni situaci postupné piesune k informacim
ulozenym v zabezpeCeném 1lozisti a bezpecné distribuovanym jednotlivym ucastnikiim
silni¢niho provozu.

Soucasné svislé a vodorovné znaceni bude mit spiSe doplitkovou funkci a bude urceno pro ty
ucastniky silni¢niho provozu, ktefi nejsou (nebo nebudou muset byt) vybaveni potiebnymi
technickymi zafizenimi (napft. chodci, cyklisté nebo v sou€asnosti vyrabéna vozidla).

Je nepochybné, Ze kvuli autonomnim vozidlim se ve stfednédobém cCasovém
horizontu nebude ze zakladu ménit soucasny systém dopravniho znaceni (z klasického
na virtualni). Autonomni vozidla vy$$i Urovné automatizace se budou muset umét
ve stavajicim systému pohybovat. Dopravni zna¢eni na pozemnich komunikacich musi byt ale
uvedeno do poZadovaného stavu podle platnych norem a technickych podminek. Svislé a
vodorovné dopravni znaceni jsou zakladni prvky pro autonomni fizeni, kdy pfesné a v€asné
rozpoznani umozni vozidlu pfizpisobeni stylu jizdy podle téchto znaceni. Obzvlasté pak pfi
zménach smérovych uspotadani, zmeénach smeéru jizdy, moznych koliznich mistech atd. Proto
je nezbytné, aby dopravni znaceni na silnicich ur¢enych pro autonomni fizeni bylo provedeno
ve vysoké kvalit€¢ v souladu s platnymi normami a také, aby jeho kvalita byla spravcem
komunikace udrzovana v urcité¢ dané minimalni Grovni.

Dopravni znaceni je dale vhodné v co mozna nejvétsi mife vybavovat i1 strojové Citelnym
rozhranim, napi. C-ITS jednotkou nebo 2D koédem. Vozidlo tak bude schopné ziskat
informaci 0 vyznamu dopravniho znaceni i jinym zpuisobem, neZ digitalnim zpracovanim
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obrazu kamery vozidla. Touto funkci budou piednostné vybaveny vSechny proménné
dopravni znacky, svételnd signalizaéni zafizeni na kiizovatkach a dal§i kritickd mista
na pozemnich komunikacich.

Ke vsem usekim pozemnich komunikaci oznafenych pro automatizované fizeni bude
existovat jejich virtualni obraz ve formé¢ kvalitnich prostorovych dat svazanych s lokalizacni
siti. Tato data s pfiznakem jejich integrity budou bezplatné dostupnd tfetim stranam
prostiednictvim vysoce kapacitniho strojové ¢itelného rozhrani.

Stavajici dopravni zna¢eni mnohdy nevyhovuje potiecbam autonomniho fizeni, tj. potiebam
detekce automatickymi systémy ve vozidle, a je nezbytné piesné vydefinovat pozadavky
na to, jak ma svislé a vodorovné dopravni znaceni vypadat, kam se ma umist'ovat, jaké ma mit
mechanické a fyzikalni vlastnosti napf.:

e vodorovné dopravni znaceni, které je doplnéné o mikroskopické (nano) reflexni ¢astice
umoziuje kameram ve vozidlech 1épe identifikovat okraj pozemni komunikace a vcas
reagovat na zménu geometrického uspotfadani nebo mista vyskytu nebezpecné lokality
napi. most, tunel, pfechod pro chodce atd.;

e svislé dopravni znaceni informuje vozidlo o nejvyssi dovolené rychlosti, o piednosti
Vv jizd¢, zakazuje vjezd, ptikazuje smér atd. Svislé dopravni znaceni je mozné rozd¢lit na:

- statické podle zakona o pozemnich komunikacich,

- prenosné podle zdkona o pozemnich komunikacich,

- dynamické, kam patii proménné dopravni znacky (liniové Fizeni dopravy) a zatizeni
pro provozni informace / proménné dopravni znaceni (ZPI/PDZ)

Rozpoznani statickych dopravnich znacek je z pohledu autonomnich vozidel jednodussi,
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zobrazovacich technologii (ne vzdy jsou stejné€) a zobrazovanych informaci. Proto je nezbytné

doplnit toto svislé dynamické dopravni znaceni o komunika¢ni moduly, které dokazi predat
do vozidla zobrazovanou informaci bez nutnosti jeji detekce vozidlem.

Je také tieba pocitat s mimofadnymi situacemi jako napf. pravé nastala dopravni nehoda, kdy
po uréitou ,,kratkou dobu tento stav nebude zachycen v pfislusnych systémech, a nebude tak
vysilana varovna zprava o této mimofadné udalosti a ani nebudou k dispozici pokyny
souvisejici s fizenim provozu na pozemnich komunikacich.

Pokud by bylo dosazeno stavu, kdy by podil vozidel s pln¢ automatizovanym fizenim v
urovni 5 (bez fidi¢e) byl roven 100 %, nebylo by z jejich strany zapotiebi dopravniho znaceni.
To by tak mohlo byt nahrazeno piesnymi informacemi propojenymi s digitadlnimi mapovymi
podklady. Takovyto stav ale rozhodné nenastane s ohledem na ostatni Gc¢astniky silni¢niho
provozu (napt. cyklisté, motocyklisté a chodci). Navic i v budoucnu budou provozovana
vozidla s riznymi stupni automatizovaného fizeni, a z tohoto diivodu bude pouzivan stavajici
systétm dopravniho znaceni, ktery bude jen upraven pro potieby provozu autonomnich
vozidel.

Vozidla Grovné automatizace 5 budou ptednostné pouzivat informace, véetné¢ dopravniho
znaceni, obsaZené ve virtualnim obrazu infrastruktury. S uvazenim technologického pokroku
a setrvacnosti vlivem stafi vozového parku takovy stav v CR v nejblizsich 30 letech
nenastane. Naopak smiSeny provoz vozidel stupné automatizace 0 az 5 s nizkou penetraci Ize
o¢ekavat béhem nékolika malo let. Nicméné bude mozné tento krok provést nikoli jen v ramci
tizemi CR, ale aZ poté, kdy bude pfipravena strategie a ¢asovy harmonogram konkrétnich
krokt pfechodu na systém ,,virtudlniho obrazu infrastruktury* (v¢etné pienosu piislusnych dat
Z centralniho uloziste) na celosvétové urovni, resp. minimalné na arovni EU.
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Opatieni tykajici se dopravniho znaceni pro provoz autonomnich vozidel:

e Na zaklad¢ relevantnich mezinarodnich dokumenti vytvofit metodiku a piipadné
technické podminky odpovidajici narodnim podminkam, které budou definovat
pozadavky na provedeni, idrzbu a obnovu vodorovného a svislého dopravni znaceni tak,
aby odpovidalo pozadavkiim autonomnich vozidel v rtizné urovni automatizace.

e Na vSech tsecich ur¢enych pro provoz autonomnich vozidel uvést a udrzovat dopravni
znaceni v souladu s vyse uvedenou specifikaci.

e Na ziklad¢ relevantnich mezinidrodnich dokumentii vytvofit metodicky pokyn a
technické podminky odpovidajici narodnim podminkam, které budou definovat
pozadavky na dopravni znaCeni. Definovat useky a mista pozemnich komunikaci, jejichz
dopravni znaceni bude pfednostné timto rozhranim vybaveno, a uréena mista a tseky
vybavit.

e Pro potieby autonomniho fizeni vytvorit metodicky pokyn a technické podminky
definujici pozadavky na vybaveni dopravniho znaceni strojové Citelnym rozhranim,
se zvlastnim zaméfenim na pienosné svislé dopravni znaceni,

e Vramci rozvoje existujiciho jednotného systému dopravnich informaci/Narodniho
dopravniho informac¢niho centra (JSDI/NDIC) vytvorit zvlastni databazi doplnénou
0 data dopravniho znadeni potiebného pro vozidla s automatizovanym fizenim. Tato
databaze bude snadno propojitelna s datovou sadou prostorovych dat pozemnich
komunikaci ur¢enou pro autonomni fizeni.

e Ve spolupraci s vyrobci vozidel, provozovateli pozemnich komunikaci, priimyslem ITS
a tvarci prostorovych dat vytvofit metodicky pokyn technické pozadavky na virtudlni
obraz fyzické pozemni komunikace, a to v zavislosti na pozadované Girovni automatizace
fizeni vozidla. Ke vSem Usekiim komunikaci oznaCenych pro automatizované ftizeni
vytvofit jejich virtudlni obraz ve formé kvalitnich prostorovych dat a tuto virtudlni
infrastrukturu uZzivatelim (pokud mozno bezplatn€) zptistupnit prostiednictvim funkci
NDIC nebo jiného systému vybudované¢ho za timto tucelem. Pied zpracovanim
uvedeného metodického pokynu a technickych podminek musi byt provedena analyza
efektivnosti vefejnych vydaju (investic), pfip. analyza nakladu a uzitku.

4.1.6 Pfresné mapové podklady

Presné digitalni mapové podklady jsou velmi diileZitou €asti podkladii pro autonomni vozidla,
které poskytuji ucelené¢ informace a celkovy ptehled o pozemnich komunikacich, vcetné
jejich soucasti a piisluSenstvi (napi. sloupy vefejného osvétleni, obrubniky atd.), zahrnujici
prostorova data, informace o dopravnim znaceni, pevnych piekazkach provozu (napt. zavora).
Stejné tak jsou pifesné mapové podklady nutné pro virtudlni testovani systémi
automatizovaného fizeni.

Vyuziti pfesnych mapovych podkladi autonomnimi vozidly je pfedpokladédno pro detekéni
a polohové systémy. Samostatnou otazkou zlstava vytvareni doCasnych / piechodnych
digitalnich mapovych podkladii s geometrickymi a prostorovymi uspofadanimi u mist
S dopravnim omezenim (napft. kratkodobé a dlouhodobé uzavirky) pro potifeby autonomnich
vozidel.

Vzhledem k vysokym narokim autonomnich vozidel na aktualnost digitalnich mapovych
podkladil a souvisejicich kontextovych informaci je také tfeba pohliZet na vyspéla autonomni
vozidla (drovné automatizace 4 a 5) jako na budouci sekundarni poskytovatele a validatory
téchto dat.
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Opatieni tykajici se presnyvch mapovyvch podkladia pro provoz autonomnich vozidel:

e Definovat piesné pozadavky na digitalni mapové podklady z pohledu autonomnich
vozidel;

e Piipravit metodiku sbéru a periodicitu aktualizaci digitdlnich mapovych podkladii pro
provoz jednotlivych Grovni autonomnich vozidel. Pfed zpracovanim této metodiky musi
byt zpracovana analyza efektivnosti vefejnych vydajii (investic), pfip. analyza naklada
a uzitku;

e Zaclenit sbér uvedenych digitalnich mapovych podkladii do statniho mapového dila
V samostatné databazi;

e Koordinovat postup s dalsimi evropskymi a narodnimi strategiemi pro vytvafeni sad
prostorovych dat, tj. pfedevsim smérnice INSPIRE, Geoinfostrategie a NASAPO.

4.1.7 BIM - informacéni modelovani staveb

Jednim z kli¢ovych nastrojti, které se v posledni dobé€ jiz uplatnuji v redlné praxi (Nizozemi,
Skandinavie, Spojené kralovstvi apod.) je metoda BIM (Building Information Modelling nebo
Building Information Management) neboli informa¢ni modelovani staveb. Jedna se o proces
vytvaieni, uziti a spravy dat o stavbé béhem jejiho zivotniho cyklu. BIM je definovan nejen
jako model (uré¢ita forma databaze), ale také jako proces fizeni informaci o stavbé, ktery
vyuziva BIM model za ucelem vymeény, sdileni a spravy informaci. Do této databaze
ptispivaji svym dilem vSichni Ucastnici procesu vystavby, v€etné nasledné spravy, udrzby,
rekonstrukci a modernizaci. Zasadni vyhodou této metody je nastaveni principt spoluprace a
zajisténi piistupu ke strukturovanym informacim o stavbé bez ztraty dat, a to vzdy k jejich
aktualni verzi. Technickym srdcem celé metody BIM je spole¢né datové prostiedi (CDE —
Common Data Environment), které v sob& zahrnuje vSechny informace o dopravni
infrastruktufe, tedy nejen 3D model a jeho negeometricka data, ale i vSechny dalsi
dokumenty, komunikaci mezi ucastniky projektu a jejich procesy v jednotlivych fazich
zivotniho cyklu stavby. Vyuziti metody BIM v dopravé se jevi jako jeden ze zasadnich kroki
pii vytvareni a spravé dat o dopravni infrastruktuie, véetné koncepéni tvorby konstrukénich
modeld, které poskytuji pfedem definovanou piesnost, a mohou tak byt vhodnym datovym
zdrojem pro uplatiiovani autonomni mobility.

Koordinaci pii zavadéni metody BIM pro dopravni infrastrukturu v CR byl po dohodé s
Ministerstvem dopravy povéten Statni fond dopravni infrastruktury (SFDI). Zakladem pro
¢innost SFDI v této oblasti je Plan pro rozSifeni vyuziti digitdlnich metod a zavedeni
informacniho modelovani staveb pro dopravni infrastrukturu, ktery byl zpracovan v roce 2017
a je postupné realizovan. V souladu s timto planem a v uzké soucinnosti SFDI s
Ministerstvem dopravy, Ministerstvem primyslu a obchodu, RSD, SZDC a dal3imi
zainteresovanymi subjekty bylo zahajeno plnéni planu ve tiech klicovych oblastech, kterymi
jsou vzdélavani, realizace pilotnich projektii pro ovéfeni piinosit metody BIM pro dopravni
stavby a standardizace postupii formou piipravy technickych predpisti a metodik. Z pohledu
piipravy vyuZiti dopravni infrastruktury pro provoz autonomnich vozidel je standardizace
bude zasadni zejména piipravovany Standard pro predani dat nebo také tzv. ,datovy
standard“. Tento pfipravovany technicky pfedpis bude urCovat zakladni pozadavky pro
ptipravu modell v jednotlivych fazich projektu spolecné s pozadovanou trovni podrobnosti a
metadaty (negrafickymi informacemi). Déle bude specifikovat typy objektl pro jednotlivé
casti modelll, vlastnosti téchto objektli a formaty, bude definovat jednotky, méfitka, Grovné
podrobnosti a dalsi informace.
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Opatieni tykajici se BIM pro provoz autonomnich vozidel:

e Definovat presné pozadavky na grafické a negrafické informace vyuZzivané z
informacnich modelt staveb podle standardti metody BIM pro dopravni infrastrukturu v
souvislosti s provozem autonomnich vozidel.

4.1.8 Rizeni silni¢niho provozu

Rizenim dopravy v piipadé silni¢niho provozu se rozumgji cilevédomé zasahy do dopravni
situace za u¢elem dosazeni pozadovanych cilt.® Silni¢ni dopravu, resp. provoz na pozemnich
komunikacich v podminkach CR #idi Policie CR. Rizeni dopravy probihé na zikladé ¥idicich
pokyni podavanych automaticky prostiednictvim ak¢énich Clent fidiciho systému, anebo
manudlné prostiednictvim pokynt policisty.

Pro nastaveni systému v CR budou priméarné vyuzity mezinarodni standardy a normy, které
bud’ jiz existuji ¢i se pripravuji, pokud nds k tomu zavazuje evropska legislativa, ¢i se to
ukaze jako potfebné nebo vyhodné. CR by méla aktivné piispivat k vytvafeni téchto
mezinarodnich standarddi a norem a pfipadné se Ucastnit i mezinarodnich projektt, které
ptipravé téchto standardi a norem ptedchaze;ji.

AKkéni prvky, sdélovani pokynt

Zakladem zmény, souvisejici s automatizaci fizeni provozu, u vSech fidicich systému je
doplnéni strojové Citelného rozhrani mezi témito systémy a vozidly, které zajisti maximalné
kvalitni spolupraci téchto dvou soucasti dopravniho systému. Vedle stdvajicich pokynil
pomoci svételnych ¢i akustickych signalti a dopravniho znadeni optimalizovanych pro
spolupraci ,,clovék — ¢loveék™ nebo ,,stroj — Eloveék® tak bude mozné i ,,datové™ sdélovani
pokynt k fizeni se zarucenou kvalitou vyhovujicich spolupraci ,,stroj — stroj*.

Proto je tfeba pfipravit dopravni fidici centra na predavani vSech pokynil k fizeni pomoci
datové cesty z fidiciho centra do vozidel, jedna se o tzv. aktivni zplsob ptedavani fidicich
pokyni, a to minimalné jednou z nésledujicich cest:

e komunikaci V2X pifi vyuziti komunikacni jednotky fidictho systému umisténé
na infrastruktufe (pobliz akéniho ¢lenu nebo pfimo v ném);

e prostfednictvim datové komunikace mezi fidicim centrem a datovée ptipojenym vozidlem,
bez komunikacnich prvkl podél infrastruktury;

e prostfednictvim datové komunikace mezi fidicim centrem a centrem datové komunikace
pro vozidla (napf. centrum vyrobce vozidel), opét bez komunikacnich prvkd podél
infrastruktury).

VZzdy bude nezbytné zachovat stavajici akéni prvky fidicich systémd, a to z divodi:

e V nadchazejicich desetiletich nelze ptedpokladat 100% penetraci datové piipojenych
vozidel, resp. ucastniki provozu. Vzdy bude tedy nutné uvazovat smiSeny provoz
s ostatnimi ucastniky (chodci, zahrani¢ni vozidla, motocykly, cyklisté, apod.), ktefi
k tizeni pottebuji standardni akéni Cleny.

3§ 69 zakona 361/2000 Sb., 0 provozu na pozemnich komunikacich a o zmé&nach nékterych zakont (zékon o
silnicnim provozu), v platném znéni: Provoz na pozemnich komunikacich se fidi svételnymi, pfipadné i
doprovodnymi akustickymi signdly nebo pokyny policisty nebo osob opravnénych k fizeni provozu na
pozemnich komunikacich podle § 75 odst. 5 nebo pokyny straznika obecni policie k usmérniovani provozu na
pozemnich komunikacich podle § 75 odst. 8 nebo zvlastniho pravniho piedpisu. § 75: Provoz na pozemnich
komunikacich tidi policista, v nékterych piipadech také ptislusnik vojenské potadkové sluzby, strdznik obecni
policie nebo prislusnik Hasi¢ského zachranného sboru.

28



e Je tieba spolehlivym zplsobem zajistit, aby autonomni vozidlo vzdy mélo 100%
informaci, ze v pojizdéném useku neexistuje zadny dal$i pokyn fizeni dopravy, ktery
vozidlo doposud nezaregistrovalo. Nelze garantovat 100% spolehlivost komunikace pro
fizeni dopravy u datové pifipojenych vozidel, to znamena, ze v piipad¢ ztraty komunikace
by vozidlo muselo automaticky zastavit, nebot’ by nemuselo piijmout vSechny fidici
pokyny a takové vozidlo nelze ponechat v provozu. Pro rozjeti takového vozidla by musel
byt obnoven signal (resp. datova komunikace) z fidiciho systému. Proto musi existovat
vzdy 1 zalozni zplsob detekce fidicich pokynti vozidlem (pasivni — pomoci video senzort
ve vozidle) a tyto fidici pokyny museji byt signalizovany ¢i jinak zobrazovany takovou
formou, aby byly maximaln¢ strojove Citelné.

e Nelze spolehlivé ochranit datové sdélovany fidici pokyn (znak) proti nezddoucimu ruseni
nebo nezadouci zamérné zméné znaku nebo datové informace o ném (tzv. spoofing).
Proto musi existovat i vizualni vjem znaku, ktery nelze tak snadno a ,neviditelnym*
zpusobem menit.

Z vyse uvedenych tii divodid plyne, Ze je tfeba zajistit spolehlivé vizudlni snimani pokynti
k fizeni, a to na strané vozidel (kvalita video detektor() i na stran¢ ak¢nich Elenti (zvyraznéni
prvkd, doplnéni jinym nez obrazovym znakem apod.). Vyjimkou mohou byt useky, které
pfipadné budou v dlouhodobém ¢asovém horizontu vyhrazeny pouze pro provoz datové
pfipojenych vozidel bez ucasti ostatnich druhtt Gcastnikli dopravy vcetné chodct
a motocyklisti (napf. nckteré useky dalnic, ptipadné nckteré méstské koridory — zplsob
regulace dopravy). V takovych ptipadech budou tifeba dal§i redundantni datové kanaly
zajistujici 100% spolehlivost pfenosu fidiciho pokynu.

Senzory, méieni parametri

Oproti stavajicimu fizeni sledujiciho dopravu pomoci senzori umisténych na vozovkach nebo
u vozovek, existuje u vSech automatickych zplsobl fizeni moznost vyuziti dat z datove
ptipojenych vozidel pro ucely ftizeni. Data z vozidel je mozné vyuzit jako zdroje
pro rozhodovani pii fizeni — napf¥. pro volbu signalniho programu, volbu scénait fizeni atd.
Data je mozné ziskat prostfednictvim stejnych tfi komunikacnich cest, které jsou uvedeny
vyse jako body a), b), ¢) pro predavani fidicich pokyni.

Datove¢ piipojena vozidla mohou obohatit fidici systémy napt. o tyto zdroje dat:

e poloha a pohyb vozidla (smér, rychlost, zmény rychlosti) — aktualni hodnoty i z nedavné
historie (probe data);

e planovany cil cesty, smér jizdy kiizovatkou;
o veskeré neobvyklé naméfené udalosti z nedavné historie (detekce excestl);
e ostatni dynamické provozni informace z vozidlovych senzorii Z neddvné historie.

Kromé samotného méfeni parametrii dopravniho proudu je mozné tato data vyuzit i jako

zpétnou vazbu pro ovéfeni funkénosti akénich ¢lent a dodrzovani fidicich pokynt.

V mnoha piipadech bude zapotiebi zachovat stavajici detektory fidicich systému
na infrastrukture, a to z diavodu, ze fidici pokyny jsou odvislé od pritomnosti vozidel,
intenzity a dal$ich veli¢in, které je tieba méfit pro 100 % vozidel (resp. ucastnikti provozu) v
dopravnim proudu.

V ptipadé¢ méfeni veli¢in typu rychlost atd., které z principu dopravniho proudu neni tfeba
méfit pro 100 % vozidel, 1ze v dlouhodobém ¢asovém horizontu (kdy lze oc¢ekavat vysokou

penetraci datové piipojenych vozidel) uvazovat o ziskavani téchto dat vyhradné z datové
piipojenych vozidel.
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Rozbor pro jednotlivé skupiny systému Fizeni dopravy

1)

Rizeni dopravy pomoci svételné signalizace:

Uvazovany jsou uroviiové kiizovatky, prechody, soub&hy s vefejnou dopravou (preference
vetejné dopravy), zpomalovaci SSZ apod.; jednd se o vSechny bézné zplsoby fizeni
(pevny signalni plan, vyzvy, dynamické fizeni, celoCervena, fizeni s preferenci MHD, vice
zpisobli oblastniho fizeni apod.); moznost fizeni vjezdu na délnici nebo soubé&hi
liniovych komunikaci ve méstech,;

Pasivni pfijem signalniho obrazu autonomnim vozidlem (prostiednictvim vozidlovych
video senzori);

Aktivni pfijem signalu prostfednictvim datové komunikace — nutnost datove ptipojené¢ho
vozidla;

Soucasti aktivniho pfijmu signalu muze byt i informace o predikci signalniho obrazu v
ptipadé pevnych signalnich plant piip. Castecné predikce v ptipad€ dopravné zévislého fizeni,

A4 r

s ohledem na aktudln¢ platny signalni program, scénar fizeni ¢i stavovy prechod ve scénafich.

2)

3)

4)

Liniové Fizeni dopravy, pruhova signalizace a presmérovani dopravy:

Pomoci proménného dopravniho znafeni a pruhové signalizace; pokyny tykajici se
nejvyssi dovolené rychlosti, zakazu jizdy nakladnich vozidel v nékterych jizdnich pruzich,
ptikazany smér jizdy (pfesmérovani dopravy), pruhova signalizace (svételné signaly pro
jizdu v jizdnich pruzich);

Bézné pro liniové komunikace s vyssi hustotou provozu a pro silni¢ni tunely;

Pasivni ¢teni fidictho pokynu — cteni znacek a signali rozpoznanim obrazu
(prostiednictvim vozidlovych video senzorti);

Aktivni Cteni fidicitho pokynu — piijem znaku prostfednictvim datové komunikace —
nutnost datove piipojeného vozidla;

Soucasti aktivniho ¢teni fidiciho pokynu muze byt i informace o predikci zmén fidiciho

pokynu v souvislosti se stavovymi piechody ve scénafich fizeni.
Uzavieni tunelu nebo iseku pozemni komunikace:

Prostfednictvim zavory, proménné dopravni znacky Zéakaz vjezdu vSech vozidel, signal
Stlij na svételném navéstidle;

Tomuto pokynu sice ptedchazi ptesmérovani dopravniho proudu, nicméné pokud dojde k
nahlému uzavieni, musi byt moznost automaticky zastavit vozidlo;

Pasivni ¢teni pokynu k zastaveni — ¢teni znacek a signélii rozpoznanim obrazu,

Aktivni ¢teni pokynu k zastaveni — pfijem pokynu prostiednictvim datové komunikace —
nutnost datové pripojeného vozidla.

Manualni Fizeni provozu prostiednictvim pokyni policisty resp. opravnéné osoby:

Kfizovatky, nehodova mista, mimofadna omezeni, apod.; nutna detekce stojiciho policisty

a jeho pokynt, resp. opravnéné osoby, ptipadné ptedani fizeni z automatizovaného rezimu
do manualniho;

Pasivni zplisob ¢teni fidictho pokynu — rozpozndni policisty resp. opravnéné osoby
V obrazu (prosttednictvim vozidlovych video senzoril);

30



e Aktivni zpisob cteni fidiciho pokynu — prostfednictvim datové komunikace s centrem
Policie CR nebo jimi povieného subjektu (po realizaci piisluiného systému); aktivni
zpusob vyzaduje mobilni jednotku policisty umoznujici zadat aktivni stav manualniho
fizeni + pfipadné€ zadéavat 1 aktivni jednotlivé dil¢i pokyny (z principu omezeny rozsah,
nelze vse).

Opatieni tykajici se upravy rizeni silni¢éniho provozu pro provoz autonomnich vozidel:

e Po posouzeni stavu pfipravenosti mezinarodniho prostfedi ptipadné navrhnout strojové
Citelné rozhrani mezi dopravnimi fidicimi systémy a vozidly, které by zajistilo
maximalné kvalitni spolupraci t€chto dvou soucasti dopravniho systému pro ucely fizeni
provozu na pozemnich komunikacich (kvalita soucasnych rozhrani V2X umoZiiuje
poskytovani dopravné informacnich sluzeb, nikoliv fizeni vozidel);

e Piipravit autonomni vozidla na automatickou detekci fidicich pokynt (pomoci video
senzor 1 datové) a ndslednou reakci na tyto pokyny (aktualni 1 predikované);

e Pripravit vSechny akéni €leny fidicich systémi pro co nejlepsi pasivni zplsob pfedavani
fidicich pokyna tak, aby jejich parametry a konfigurace umoznovaly spolehlivé ¢teni
pomoci video senzoru Ve vozidlech;

e Pripravit vSechny fidici systémy silni¢ni dopravy pro aktivni zplsob pfedavani fidicich
pokyniti (datova komunikace do vozidel);

e Piipravit vSechny fidici systémy silnic¢ni dopravy pro ziskavani dat z datové ptipojenych
vozidel (datova komunikace z vozidel) a definovat pottebny datovy obsah pro jednotlivé
funkce tizeni;

e (Na stran& Policie CR) ptipravit se na za¢lenéni fizeni pomoci pokynt policistii & jinych
opravnénych osob do autonomniho tizeni;

e Analyzovat moznosti urcit tiseky vhodné pro datové pripojena vozidla a pro moznost
fizeni dopravy bez akcnich ¢lenti na infrastruktuie.

4.2 Pravni predpisy a normalizace

Zavadéni autonomniho fizeni do praxe klade nové naroky na pravni predpisy a normalizacni
procesy. Stavajici pravni predpisy CR neumoziuji ploiné zavadéni autonomnich vozidel
do praxe. Stanovuji totiz, Ze ve vozidle musi byt osoba, ktera ovlada ptislusné fidici prvky
vozidla. Je tedy zohlednén pouze fyzicky ucastnik silni¢niho provozu, nikoli zafizeni, které
neni ovladdno ¢lovékem. Je ziejmé, Ze pro masové nasazeni autonomnich vozidel musi byt
upraveno mezinarodni pravo i narodni legislativa tak, aby provoz autonomnich vozidel byl
viibec mozny. Je proto nutné v CR mit takovy legislativni ramec, ktery nebude branit rozvoji
autonomni dopravy a ve kterém budou piesn¢ definovana prava a povinnosti nejen Gcastniki
dopravniho provozu, ale 1 majiteli ¢i provozovateli autonomnich vozidel ¢i infrastruktury.
Zaroven je tieba mit technicky definované a legislativné zakotvené irovné automatizace a
souvisejici zodpoveédnost.

Dalsimi tématy, ktera je tfeba analyzovat v této oblasti, jSOU napf.. moznosti zpétné
homologace, globalni/evropské dohody na poli standardizace, mozné revize zakona o provozu
na pozemnich komunikacich s dirazem na uvolnéni fyzickych forem autonomnich vozidel a
restrikci problematickych forem chovani umélé inteligence a moznosti kraji a obci regulovat
autonomni vozidla apod.
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Vzhledem k naroc¢nosti legislativniho procesu, ktery navic musi pruzné reagovat na mozny,
dopiedu vsak obtizné predikovany vyvoj autonomniho fizeni, je klicové identifikovat pravni
piedpisy a jejich ustanoveni, jejichz uUprava bude mit bezprostiedni dopad na zavadéni
autonomniho fizeni do praxe na ceskych silnicich. Pro umoznéni provozu autonomnich
vozidel do tirovné 3 bude tieba do konce roku 2020 analyzovat pravni ptedpisy vztahujici se
K provozu na pozemnich komunikacich, ochrané osobnich udaji, infrastruktute a pojisténi
odpovédnosti a 0 potiebnych zménach pravnich predpist informovat vladu. Nasledné bude
pravdépodobn€¢ nutnd dal§i uprava pravnich predpisi, a to minimdln¢ v oblastech
specifikovanych v Druhém obdobi (do roku 2027) — viz nize.

Na nize uvedena opatfeni je tieba nahlizet =z perspektivy zavazki vyplyvajicich
z mezinarodnich smluv, kterymi je CR véazana (zejména Videfiské a Zenevské umluvy
0 silnicnim provozu). Pravé tyto zavazky predstavuji mantinely, ve kterych je tieba se
Vv piipad¢ piijimani jakékoli vnitrostatni pravni upravy pohybovat. Inspiraci pro to, jaké
moznosti lze v rdmci dané mezinarodnépravni Upravy vyuzit, 1ze nalézt jiz v soucasné dobé
Vv zahranici (napt. Némecko).

Zavadéni autonomnich vozidel do provozu pravdépodobné vyvold zmény téchto
mezinarodnich smluv. CR by se na projednavani téchto zmén méla aktivné podilet a nasledné
dle nich dale upravovat relevantni vnitrostatni pravni piedpisy. Jediné tak bude CR schopna
vyuzit socioekonomickych pfilezitosti, které se s rozvojem této oblasti poji.

Pro nastaveni systému v CR budou primarné vyuzity mezinarodni standardy a normy, které
bud’ jiz existuji Ci se pfipravuji, pokud nas k tomu zavazuje evropska legislativa, ¢i se to
ukéZe jako potfebné nebo vyhodné. CR by meéla aktivné piispivat k vytvafeni téchto
mezinarodnich standardli a norem a pfipadné se Ucastnit i mezinarodnich projektt, které
ptipravé téchto standardd a norem ptedchazeji.

Prvni obdobi (do konce roku 2020)

V prvnim obdobi bude tfeba analyzovat potfebu zavést do Ceského pravniho fadu pojem
autonomni vozidlo, resp. kategorie autonomnich vozidel (naptiklad dle stupné automatizace)
tak, aby bylo jasné, jakymi funkcemi budou tato vozidla disponovat. Poté bude mozZné
pfipadné redefinovat povinnosti fidiCe, piipadné ptepravovanych osob, v silniénim provozu.
Nicméné tento pozadavek souvisi s mezindrodnim pravnim ramcem (Videiiskou umluvou o
silnicnim provozu z roku 1968, ¢l. 8 odst. 5 a 6), kterd nyni pouzivani vozidel stupné
automatizace 4 a vyse v silni¢énim provozu zakazuje a jejiz mozna revize je aktualni otazkou,
které je vénovana pozornost na mezinarodni trovni. Aktudlné se hovoii o umoZnéni vykonu
tzv. ,,sekundarnich aktivit®, které¢ neznemozni tidi¢i prevzit fizeni na vyzvu vozidla a budou v
souladu s pfedepsanym zptusobem vyuziti autonomniho systému. Piedpoklada se, ze do konce
roku 2020 nebudou v provozu autonomni vozidla vyssi tirovné automatizace nez 3, u kterych
bude piipadné tieba pouze dopracovat povinnost fidice na prevzeti fizeni vozidla, vyzve-li jej
k tomu systém. Také bude piipadné tieba dopracovat, jak jednozna¢né ma zahajeni a prub¢h
takovéto vyzvy od vozidla vypadat, aby ji fidi¢ neomylné rozpoznal a ihned ptevzal fizeni
vozidla a od tohoto okamziku byl za fizeni vozidla zodpovédny. Vozidlové systémy musi
tento okamzik pfesné zaznamenat, aby bylo jasné, od jakého okamziku ma fidi¢ odpovédnost
pfevzit fizeni vozidla.

V pravnich ptedpisech dnes rovnéz absentuje pravni Giprava sbéru a pfistupu k datiim, jez jsou
uchovavana ve spojitosti s automatizovanym fizenim ve vozidlech a podminka jejich ukladani
a vydavani. Rozvoj autonomnich vozidel pfina$i nové druhy osobnich idajl, které mohou
podléhat ochran¢ a obecn¢ intenzivnéjsi sbér dat, je tedy nutné akcentovat zvySenou ochranu
osobnich informaci. Piipadna potieba zavést do pravniho pfedpisu povinnost mit ve vozidle
»Zaznamove zafizeni®, musi byt podrobné zdiivodnéna. Teprve poté mize byt navrZzen zplisob
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upravy této problematiky a mize byt stanoveno, co ma takové zafizeni zaznamendvat povinné
a jaka budou pravidla pro ptistup a nakladani se ziskanymi daty.

Mozné inspirace lze nalézt ve stavajici pravni Gpravé Némecka, které jiz shora uvedené
pravni otazky legislativné zpracovalo.

Dale vyvstava nutnost reflektovat novou pravni upravu Obecné narizeni o ochrané osobnich
udaju (GDPR), ktera od kvétna 2018 =zasadné rozsifuje a méni dosavadni rozsah
ochranovanych osobnich udajii a podminky jejich dodrzovani a tyka se tim i autonomnich
vozidel.

V soucasné dobé se v ramci systémi ITS zpracovavaji anonymizovana data. S nasazovanim
datové propojenych, kooperativnich (zvlasté u sluzeb Day-2 a vyssich) a autonomnich vozidel
(zvlasté automatizovanych systému fizeni vysS§i urovné automatizace) se situace zméni.
Z tohoto diivodu bude nezbytné stanovit data urcend pro datové propojend, kooperativni
a autonomni vozidla a zmapovat rizika, pti kterych hrozi sledovani osob.

Druhé obdobi (2021 az 2027)

V druhém obdobi dojde k analyze vztahii a zajmi, které by si mohly vyzadat novou pravni
upravu a V této souvislosti budou zhodnoceny dopady navrhované regulace. Pii rozpracovani
pravnich piedpist je nutné vzdy reflektovat i souvisejici zavaznou legislativu EU a
mezinarodni amluvy, jimz je CR vazana. Tyto kroky budou zaviset na postupu novelizace
Videtiské a Zenevské umluvy na mezinarodni arovni.

Posouzeni nezbytnosti zmény pravniho stavu bude provedeno u nasledujicich zakonu
a provadécich vyhlasek:

o Upravy zékona &. 361/2000 Sb., o provozu na pozemnich komunikacich a o zmé&nach
nékterych zakont (zékon o silni¢énim provozu), v platném znéni;

e Upravy zikona ¢&. 247/2000 Sb., o ziskavani a zdokonalovani odborné zptisobilosti
k tizeni motorovych vozidel a 0 zménach nékterych zakon, v platném znéni;

e Upravy zikona ¢&. 56/2001 Sb., o podminkich provozu vozidel na pozemnich
komunikacich a o zméné zdkona ¢. 168/1999 Sb., o pojisténi odpovédnosti za Skodu
zpiisobenou provozem vozidla a o zméné néckterych souvisejicich zdkonid (zakon
0 pojisténi odpovednosti z provozu vozidla), ve znéni zédkona €. 307/1999 Sb., v platném
znéni,

e Navrh provadéci vyhlasky k zakonu ¢. 56/2001 Sb., o podminkdch provozu vozidel na
pozemnich komunikacich, v platném znéni;

o Upravy zakona &. 101/2000 Sb., o ochran& osobnich udaji, v platném znéni;
o Upravy zikona &. 89/2012 Sb., obéansky zakonik, v platném znéni;

o Upravy zakona ¢ 181/2014 Sb., o kybernetické bezpecnosti a o zméné souvisejicich
zékont (zakon o kybernetické bezpe€nosti), V platném znéni;

e Upravy zakona &. 168/1999 Sb., o pojisténi odpovédnosti za ujmu zptisobenou provozem
vozidla a o zméné nékterych souvisejicich zakonl (zédkon o pojisténi odpovédnosti
z provozu vozidla), v platném znéni;

o Upravy zakona &. 40/2009 Sb., trestni zékonik, v platném znéni;
e Upravy zékona ¢. 13/1997 Sb., o pozemnich komunikacich, v platném znéni;

e Upravy zékona ¢. 104/2000 Sb., o Statnim fondu dopravni infrastruktury, v platném znéni.
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Ve druhém obdobi by se mélo sméfovat k vytvofeni podminek pro provoz autonomnich
vozidel trovné automatizace 4, popt. 5 pro vybrané dalnice a mistni pozemni komunikace
(ve méstech) bez interakce s jinymi tcastniky provozu (nez vozidly) za podminky ptfedchozi
realizace pokrocilého testovani funk¢nosti na vymezenych testovacich polygonech.

4.2.1 Mezinarodni pravni ramec

Mezinarodni pravni ramec, respektive Videiiski a Zenevskd tmluva o silni¢nim provozu,
nepocitaji s provozem (plné)autonomnich vozidel. Doplnéni Videnské umluvy o silnicnim
provozu z 8. biezna 2016 piipousti systémy fidici vozidlo, pokud jsou dodrzeny nésledujici
podminky:

e systétm odpovidd podminkam konstrukce, montdze a vyuziti podle mezinarodnich
pravnich nastrojl tykajicich se vozidel, nebo

e fidi¢ mize nad vozidlem ptevzit kontrolu a/nebo systém vypnout.

Revize mezinarodnich umluv pfedstavuje v soucasnosti velkou vyzvu pro mezinarodni
spolecenstvi.

V ramci Evropské hospodaiské komise OSN a EU jsou dale pfijimany pifedpisy z oblasti
schvalovani (homologaci) ¢i kontroly technického stavu vozidel.

Opatieni tykajici se upravy mezinarodniho pravniho ramce:

e Aktivné se podilet na pfipravovanych zménach Videniské amluvy o silnicnim provozu a
na feSeni dalSich souvisejicich otdzek v ramci OSN ¢i EU.

4.2.2 Normativni prostiedi CR

Pro uspéiné testovani a nasledné zavedeni autonomniho fizeni v CR je nutné zaméfit se
z hlediska prava a norem na tyto oblasti:

4.2.2.1 Vytvoreni podminek pro testovdni vozidel s autonomnimi systémy v redlném
provozu

Je tieba analyzovat soucasny stav a pfipadné identifikovat potfebu vytvotit predpis, ktery by
definoval podminky pro zkousky vozidel vybavenych asistenénimi a autonomnimi systémy
Vv realném provozu. V ramci takového piedpisu by mohl byt vymezen realny prostor pro
testovani autonomnich vozidel (konkrétni typy silnic a lokality). Také je potfeba se vénovat
otazce technického zabezpeceni testi v urcenych testovacich prostorech, stanoveni podminek
bezpecnosti a nouzovych pland, pfipadného urceni autority dozorujici testovani a stanoveni
pojistnych podminek pro piipady nehod.

e Cilem by mélo byt vytvofit jednotna kritéria pro testovani autonomnich systémi v CR,
coz by zaroven motivovalo subjekty, a to i ty zahrani¢ni, k testovani autonomnich vozidel
v CR, samoziejmé ve spolupraci s vlastnikem pozemni komunikace a sluzbou dopravni
policie.

Opatrieni tvkajici se vytvoreni podminek pro testovani vozidel s autonomnimi systémy
V realném provozu:

e Analyzovat soucasny stav a piipadné identifikovat potfebu vytvofit piedpis, ktery by
definoval podminky pro zkousky vozidel vybavenych asistenc¢nimi a autonomnimi
systémy v realném provozu.
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4.2.2.2 Umoznéni provozu autonomnich vozidel urovné automatizace 3
Vyznamnym cilem je umoznit V ramci pravniho ptredpisu provozovani autonomnich vozidel
urovn¢ automatizace 3 (pozn.: tuto Groven je mozné v soucasnosti v CR testovat).

Je tieba co nejdiive tfeba analyzovat potfebu vytvofit pravni predpis, ktery umozni jizdu
vozidel sautonomnim fizenim urovné automatizace 3. Tato jizda vyzaduje pfitomnost
bdélého fidice piipraveného kdykoli pievzit fizeni. Jejim uzakonénim dojde K podstatnému
kroku v ramci evoluce sméfujici k plné autonomnimu fizeni, a pfitom nebude pfinaset zdsadni
rizika.

Pfinos to nebude mit jen pro potenciadlni zdkazniky (uzivatele) takovych automobild, ale také
pro vyvoj a testovani na ¢eském tizemi, které se tim zdsadn¢ usnadni, coz CR bude poskytovat
vyraznou konkuren¢ni vyhodu v oblasti vyzkumu a vyvoje.

Opatieni tvkajici se umoznéni provozu autonomnich vozidel irovné automatizace 3:

e Analyzovat potfebu vytvofit pravni predpis, ktery umozni provoz autonomnich vozidel
arovn¢ automatizace 3. V této souvislosti je dale tfeba otazky tykajici se:

o definice pojmu autonomniho vozidla a automatizovanych systémi fizeni podle
jednotlivych trovni automatizace, véetné prav a povinnosti spojenych s jejich
uzivanim, pfevzetim fizeni v reakci na vyzvu autonomniho systému apod.;

o zavedeni povinnosti mit ve vozidle ,,zdznamové zafizeni, stanoveni toho, co ma

zaznamenavat povinné, a stanoveni pravidel pro piistup a nakladani se ziskanymi
daty.

4.2.2.3 Odpovédnost

V souvislosti s postupnym zavadénim autonomnich vozidel a vzhledem k moznym uskalim
a konfliktim mezi celou fadou subjektl jsou z pohledu pravnich aspektu klicovou otazkou
definice institutu ,,odpovédnost”. Kontinualni predikce moZnych tuskali ve stavajicich nebo
dnes neexistujicich definicich odpovédnosti a hledani vhodnych novych definici pravni
odpové&dnosti v souvislosti se zavadénim autonomnich systémi vozidel pfedstavuji velkou
vyzvu pro ¢eskou legislativu.

Se zavadénim autonomnich vozidel je tfeba analyzovat potiebu vytvofit a pfipadn€ navrhnout
nové pravni definice odpovédnosti minimalné u nésledujicich kategorii:

e Ridi¢ / uzivatel
e Vozidlo / vyrobce vozidla / provozovatel vozidla / vlastnik vozidla/ technicky stav

e Infrastruktura / poskytovatel telekomunikaci / poskytovatel sluzeb

Opatieni tvkajici se odpovédnosti za Fizeni autonomnich vozidel:

e Analyzovat potiebu vytvofit a piipadné navrhnout nové definice odpovédnosti v oblasti
autonomniho fizeni.

4.2.2.4 Hodnoceni / validace / schvalovdni autonomnich vozidel

V soucasné dob¢ je kli€ovym procesem v ramci schvalovani vozidel k provozu na vetejnych
komunikacich oficidlni homologace. V ramci EU se homologace vozidel fidi smérnici
2007/46/ES, kterou se stanovi ramec pro schvalovani motorovych vozidel a jejich ptipojnych
vozidel, jakoz i systémd, konstrukénich ¢asti a samostatnych technickych celk uréenych pro
tato vozidla. Tato smérnice bude od roku 2020 nahrazena nafizenim 2018/858. Homologace
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by méla byt provadéna nejen pro vozidlo, ale i pro autonomniho fidice, tj. pro umélou
inteligenci.

Z hlediska homologace a standardizace autonomnich vozidel je vhodné podporovat
globalni/evropskou dohodu na tomto poli z diivodu ukotveni povinnosti pro vyrobce piesné
specifikovat stupen automatizace vSech systémi vozidla. Z narodniho hlediska je v navaznosti
na mezinarodni databazi homologaci ucelné vytvofit celostatni informacni systém
s prehledem v$ech homologovanych vozidel pro provoz v CR s definici stupné automatizace
véetné vypisu vSech asistenCnich systémi a jejich Grovné automatizace a verze umeélé
inteligence.

Z dne$niho pohledu muzeme konstatovat, ze obecn¢ proces schvalovani vozidel v sobé
zahrnuje ¢i bude zahrnovat nasledujici procesy:

¢ Homologace jako povinny, mandatorni proces schvalovani

e (Virtualni) validace vozidel s autonomnimi systémy jako ocekdvand soucédst budoucich
homologacnich piedpist.

Obecné je nutné vSechny prvky procesu schvalovani mit pod kontrolou a vytvofit a posilit
vliv na jejich stavajici a budouci podobu. Zarovei je nutné otevien¢ konstatovat, ze procesy
tvorby ptedpisti pro homologaci, schvalovani a validaci se velmi tézko ovliviuji. Presto
mohou existovat moznosti, jak zvysit informovanost o téchto procesech ¢i zvysit vliv na
samotny proces vytvareni predpisi.

S ohledem na budouci systémy virtudlnich validaci je nutné, vedle posileni vyzkumu
virtudlniho testovani autonomnich systémi vozidel, zajistit funkci formalizovani procesu a
feSeni kompatibility a opakovatelnosti virtudlnich validaci tak, aby tento proces zapadal do
celku schvalovani vozidel.

Procesy piipravy homologacnich piedpisi jsou zna¢né komplikované, proto je dilezité
usilovat o ¢lenstvi v mezinarodnich pracovnich skupinach, které na pfipravu homologaénich
ptredpisti maji vliv.

Ocekava se, ze se autonomni vozidla budou prodavat v masovéj$§im meéfitku az okolo roku
2050. Nezavislym spotiebitelskym testovanim je mozné zjistit, jaké vlastnosti zakaznik od
vyrobkii oéekava, resp. pozaduje. Rada zakazniki se pti nakupu vysledky spotiebitelskych
testt také fidi. Z tohoto dtivodu hraji spotiebitelské testy velkou motivacni roli pro vyrobce,
zejména spotiebitelské sdruzeni EuroNCAP sdruzujici evropska ministerstva dopravy,
automobilové kluby a svazy pojistoven. Z pohledu spotiebitelskych testl je vhodné, aby CR
nejprve vyhodnotila piinosy ¢lenstvi a v ptipadé kladného vyhodnoceni usilovala o ¢lenstvi
v EuroNCAP.

Opatreni tvkajicich se hodnoceni / validace / schvalovani autonomnich vozidel:

e Vytvofit celostatni informacni systém s ptehledem vSech homologovanych vozidel pro
provoz v CR s definici stupné automatizace véetné vypisu vsech asistencnich systému
a jejich rovné automatizace a verze umélé inteligence;

e Zajistit funkci formalizovani procesu a feSeni kompatibility a opakovatelnosti virtudlnich
validaci tak, aby tento proces zapadal do celku schvalovani vozidel,

e Usilovat o ¢lenstvi v mezinarodnich/evropskych pracovnich skupinach, které na piipravu
homologacnich predpist maji vliv;

e Vyhodnotit piinosy ¢lenstvi CR Ve spotiebitelském sdruzeni EuroNCAP a v pfipadé
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kladného vyhodnoceni usilovat o ¢lenstvi v ném.

4.2.2.5 Kontrola technického stavu autonomniho vozidla

Je tteba analyzovat, zda soucasny provadéci pravni ptedpis, ktery stanovi zplisob provadéni
kontroly technického stavu, musi byt v souvislosti se zavedenim autonomnich systémi
pfedmétem zmén. Vozidlim s Vvys$simi Stupni automatizované¢ho fizeni musi byt totiz
vénovana takova péce, ktera zajist'uje nejen jejich provozuschopnost, ale také bezporuchovost
a pravidelné aktualizace. Uzivatelé/majitelé by méli mit povinnost se ucastnit kontrolnich,
opravnych a aktualiza¢nich prohlidek svolanych vyrobcem nebo piislusnou autoritou. Toto je
jeden z kritickych bodid, ktery muaze hrat roli pfi zajistovani bezpecnosti provozu
autonomnich vozidel.

Opét je nicmén¢ tfeba primarné vychazet z legislativy EU (smérnice 2014/45).

Opatreni tykajici se technického stavu autonomniho vozidla:

e Analyzovat potiebu o0Setfit Vv pravnim piedpise problematiku technického stavu
autonomniho vozidla a jeho kontroly a garance, nutné pro jeho bezchybny provoz.

4.2.2.6 Prokdzdni bezpecnosti

Je tieba stanovit minimalni podminky (primarné formou implementace pozadavka EU), které
budou zarucovat bezpecnost provozovani autonomniho vozidla, pfi¢emz je tieba brat v uvahu,
ze konkrétni pozadavky vychéazeji z pozadavkll na vozidlo v daném konkrétnim prostiedi.
Jedna se zejména o nasledujici podminky:

e nastaveni minimalnich standardd pro podminky homologace

e dalsi pozadavky na technickou specifikaci vozidel a schvalovani vybavy vozidel
e pozadavky na konstrukci

e povinnosti vyrobcll vozovych jednotek

e nastaveni minimalnich standardi bezpec€nosti pro software

e nastaveni standardi pro algoritmus fizeni a vyhodnocovani situace (v soucasné dobé je

algoritmus chovani na fidi¢i) jak vSak kolizni situaci vyhodnoti software, tj. jaky
algoritmus v kolizi zvoli

e podminky pro zajiSténi funk¢nosti a bezpecnosti software

e podminky pro omezeni manipulace se software

e povinnosti vyrobcl software

e podminky pro kontrolu kvality (Conformity of Production — CoP)

e podminky certifikace, personalizace systémi, podminky aktivace a deaktivace systémil
apod.

e podminky pro provadéni technické kontroly a ukonceni registrace.

Uvedené podminky budou nejspiSe vytvoreny soukromym sektorem (zejména vyrobci vozidel
a dodavateli automobilového primyslu). Vetejny sektor by se mél podilet na vytvareni téchto
podminek a po dosazeni konsenzu na odborné urovni by uvedené podminky mély byt, pokud
to je tfeba, implementovany do pravnich piedpist ¢i technickych norem.
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Vychodiskem pro plnéni tohoto opatfeni by mély byt mezinarodni standardy a normy, pokud
jsou k dispozici ¢i se piipravuji.

Opatieni tykajici se prokazani bezpec¢nosti:

e Stanovit minimalni podminky, které¢ budou zarucovat bezpecnost provozu autonomniho
vozidla.

4.2.2.7 Bezpecnost dat

V piipadé datové komunikace ma kyberneticka bezpecnost zcela zasadni vliv na bezpecnost
provozu autonomnich vozidel. Jednim ze zékladnich principli fungovani automatizovanych
systému fizeni je vyména informaci, tj. sbér nejriznéjSich dat tykajicich se (v daném
momentu) aktualni dopravni situace, jejich nasledné zpracovani a s pfedem definovanym
minimalnim zpozdénim poskytnuti smérem k autonomnimu vozidlu nebo k fidi¢i. Je Zadouct,
aby kazdy dotéeny subjekt nakladajici sudaji v ramci provozu autonomnich vozidel
zabezpedil tato data pied jejich zneuzitim (jedna se pfitom obecné o jakakoli data, ktera
mohou byt pfedmétem zneuziti). Zneuziti idaji obvykle zahrnuje neautorizované odhaleni
informaci (ztratu divéryhodnosti) a neautorizovanou zménu dat. Uzivatelé autonomnich
vozidel musi mit divéru, ze existuji protiopatfeni, ktera riziko minimalizuji. Protiopatieni
budou prakticky vytvofena na technické Urovni, avSak pro zvySeni divéryhodnosti systému
a minimalizaci vzniku pfipadnych skod by mély byt stanoveny alespont minimalni pozadavky
na bezpec€nost zpracovavanych dat.

Vychodiskem pro plnéni tohoto opatieni by mély byt mezinarodni standardy a normy, pokud
jsou k dispozici ¢i se piipravuji.

Opatieni tykajici se bezpec¢nosti dat:

e Vhodnym zpilisobem stanovit alespon minimalni pozadavky na bezpecnost
zpracovavanych dat v autonomnim vozidle a systémech s nim spojenych.

4.2.2.8 Ochrana osobnich udaji

Je potiebné, s ohledem na ptedpokladany intenzivni vyvoj autonomnich systémut vozidel
a s tim souvisejici nartst konektivity a pfenosi dat, do budoucnosti systematicky proSetfovat,
analyzovat a hledat nalezité zplsoby ochrany osobnich udaji ve vztahu k autonomnim
vozidlim, zejména s vyS$si Grovni automatizovaného fizeni.

Stavajici platné pravni piedpisy dostateCné nefesi ochranu tidaji a bezpecnostni problémy
spojené se shromazd’ovdnim, vyuzivanim, uchovavanim a S§ifeni udaji shromazdénych
v disledku uZivani autonomnich vozidel. Je nutné se vypofadat s pravnimi otdzkami
neopravnéného piistupu tietich stran k tdajim, vyfteSit bezpe€nostni otdzky, napi. zda by
méla mit Policie CR moZnost absolutni kontroly nad podezielymi vozidly napt. v piipadé
aktivniho pronasledovani.

Zejména bude v souvislosti sudaji o osobach v autonomnich vozidlech nevyhnutelné
reflektovat novou pravni upravu EU, tj. Obecné nafizeni o ochrané osobnich udaji (GDPR),
které vstoupilo v platnost 25. 5. 2018. GDPR zasadnim zpisobem rozsifuje a méni dosavadni
rozsah ochraiiovanych osobnich tdaji a podminky jejich dodrZovani, coz zasadné ovlivni
nakladani s daty zaznamenavanymi autonomnimi vozidly.

V piislusném pravnim predpise bude nutné definovat a upravit kliCové oblasti ochrany
soukromi a bezpeCnosti udajii, jako je sbér, pouziti, moznosti volby a bezpecnosti
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spotfebitelskych udaji shromazdénych z téchto autonomnich vozidel nebo autonomni
technologie. Potencidlné¢ je totiz vysoce redlné, ze autonomni vozidla budou schopna
shromazd’ovat obrovské mnozstvi dat, a tim vytvoii prostor pro nechtény piistup ttetich stran
k t€émto udajim a neumérné¢ zvysi riziko kybernetické hrozby. Tieti osoby mohou ziskat
piistup k osobnim udajim fidice, jako je vozidlo, jeho aktudlni umisténi, totoZznost posadky
ve vozidle, obvyklé navyky fidice v kteroukoliv dobu.

Bude nutné reflektovat nésledujici oblasti:

e Udaje o osobach ve vozidle i vné vozidla, pokud je software bude zaznamenavat;

e Udaje o dalsich osobach v dalgich vozidlech pfi propojeni autonomnich vozidel;

e Umoznéni odvolani/omezeni souhlasu se shromazd’ovanim dat, pfipadnd odpovédnost
Z Gniku dat nebo jejich zneuziti apod.

Nutno vzit v uvahu, ze osobnim udajem muze byt tvai cloveka, jeho charakteristicky styl

chiize ¢i typicky vzorec chovéani/mySlenkovy postup/postup rozhodovani, zplisob a navyky

fizeni s ohledem na aktualni fyzicky a psychicky stav fidi¢e vcetné posadky vozidla. Jedna se

mj. i o biometrickd data, kterd rovnéZ podléhaji ochran¢.

Je nutné nové na urovni zakona specifikovat a stanovit povinnosti subjekti vedouci
k transparentnosti pii zasahovani do integrity osob a minimalizace sbéru udaji, zpusob
a proces jejich uchovavani a identifikace. Je nutné akcentovat zvySenou ochranu osobnich
udaju, jako je geolokace (trajektorie jizdy), fidicovo chovani a biometrické udaje.

V souvislosti s ochranou osobnich udajii bude nutné vytesit mj. i nasledujici otazky:
e Jaké druhy tidaji mohou instalované technologie bez (védomi) fidi¢e shromazd’ovat?
e Které subjekty budou mit k idajum ptistup a jak budou opravnény s nimi nakladat?

e Bude fidi¢/provozovatel/vyrobce povinen oznamit (a pfipadné komu), zZe
fidi/provozuje/vyrabi autonomni vozidlo a jak4 data v ném budou aktivné nebo pasivné
sbirana?

e Jaké subjekty a jakou formou budou kontrolovat spravnost poskytovanych udaji (viz bod
vyse)?

e Bude fidi¢/provozovatel povinen oznamit, kdyz pfijde o data (nikoliv napf. odcizenim
vozidla), napf. odcizenim dat a kdo bude za poruchu, kterd zneuziti dat zpusobila
odpovédny, fidi¢/provozovatel nebo vyrobce?

e Jak upravit podminky tak, aby byly technologie v autonomnich vozidlech vysoce odolné
kybernetickym hrozbam?

e Jak fesit odpovidajici pojisténi, aby pokrylo mozna rizika a hrozby v souvislosti se ztratou
udaju?
e Jak stanovit pozadavky na vyrobce vozidel a dal§i zainteresované subjekty, aby

transparentn¢ informovaly, jak a jaka data budou archivovana, jak hodlaji vyuZzivat udaje
ziskané z autonomnich vozidel atd.?

e Jak nastavit centralni zpusob uchovavani data a minimalni dobu archivace dat, postupy pfi
anonymizaci osobnich udajt, ptipadné jejich Sifrovani a podminky jejich poskytovani?

Opatieni tykajici se ochrany osobnich udaju:

e Reflektovat novou pravni upravu Obecné natizeni o ochrané osobnich tdaji (GDPR);
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e Nastavit za uCelem provozu autonomnich vozidel transparentni rezim nakladani
S osobnimi udaji a navrhnout feSeni souvisejicich aspekti;

e Stanovit data urena pro datové propojend, kooperativni a autonomni vozidla a zmapovat
rizika, pfi kterych hrozi sledovani osob.

4.3 Etické otazky

Automatizace dopravy vyvolava celou skalu otazek tykajici se etickych aspektti autonomniho
fizeni. Je v obecném zajmu vytvoftit eticky kodex k provozovani autonomni dopravy, ktery
formuluje pravidla v oblasti bezpecnosti provozu a zodpovédnosti za Skodu ¢i nehodu.
Dilezita je ndvaznost tohoto etického kodexu na pravni Upravy, které by mély byt v této
souvislosti pfijaty. Je dulezité zohlednit tyto principy:

e Novd technologie neomezuje ¢i nesvazuje cloveka novymi pravidly, ale naopak funguje
V existujicim spolecenskéem a legislativnim systému. Dany princip se tyka zpusobu
implementace technologii autonomnich vozidel, kdy kviili nasazeni nové technologie
nesmi byt regulovana doposud moznéd lidskd c¢innost (tj. nevyhrazovat pruhy pro
autonomni vozidla na soucasnych ulicich zakazujici vstup chodcii a ostatnich ucastnik
provozu; nezakazovat manudlni vozidla apod.). SpoleCenské zmény, ke kterym dojde
v dusledku nasazeni technologie, jsou jiz z etického hlediska ptijatelné.

o V prechodovém obdobi se autonomni vozidla prizpiisobuji soucasné infrastrukture meést
aaz potom, co autonomni vozidla tvori veétsinu vozového parku lze wuvaZovat
0 prizpiisobovani meést autonomnim vozidliim. Jedna se o urbanisticky pohled Sirsi
perspektivy zahrnujici celé mésto berouci v potaz funkcni vyuZiti izemi i charakter vizemi
a mestskych ctvrti.

o U autonomnich vozidel urovné 4 vyrobce deklaruje zodpovédnost za umélou inteligenci
vozidla (autonomni Fidic).

Z hlediska vetfejného minéni je sdm o sob& problematickym tématem také sbér, zabezpeceni
a vyuziti dat o pohybu, o prostiedi, ve kterém se autonomni vozidlo pohybuje (kamerové
zaznamy atd.) a odolnost vozidel vici kybernetickym, a tudiZ i teroristickym Utokim. Diraz
na sdilenou a vefejnou dopravu rovnéz mize znamenat pocity ztraty soukromého prostoru pro
cestovani. Také integrace autonomnich vozidel miiZe pfi interakci s ostatnimi ucastniky
provozu piedstavovat zejména v méstskych oblastech znaéna rizika. Casto zmifiovanym
feSenim, které se objevuje v debatdch tohoto problému, je oznacit vSechny ucastniky takovym
zpusobem, aby je autonomni vozidla jednoznac¢né rozpoznala a mohla ptedvidat jejich pohyb.
Toto vSak vzbuzuje zasadni etické otazky ohledné zasahu do soukromi a integrity lidi.

Vsechny tyto otazky je nutno vyfeSit v rdmci spoleCenského konsenzu. Postupné odbourani
obav vefejnosti z autonomnich vozidel lze osvétou, vzdélavanim a vyzdvihovanim
nepopiratelnych pfinost zavedeni autonomnich vozidel v dopravé. Pfi tvorbé nové legislativy
by bylo ucelné zohlednit jiz vytvofené zahrani¢ni strategie a prace, které jsou na vysoké
odborné urovni (napi. Eticky kodex vytvoieny v Némecku).

Opatieni tykajici se etickych otazek:

e Zridit etickou komisi pro posuzovani etickych otazek spojenych s provozem
autonomnich vozidel v podminkéach CR.
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4.4 Vyzkum a vyvoj

4.4.1 Podpora vyzkumu a vyvoje

Vychozim stavem v oblasti podpory vyzkumu a vyvoje je skuteénost, ze CR v soudasné dobé
neni lidrem na poli autonomnich technologii v automobilovém primyslu. Pfedmétem podpory
vyzkumu a vyvoje musi byt takové ¢innosti, které jednak vytvoii z CR sttedoevropského lidra
V testovani autonomnich vozidel a dale se nastartuje proces vyzkumu a vyvoje tak, aby se
v budoucnosti v CR vytvorily nové oblasti a segmenty autonomniho fizeni, kde se esky
primysl nastartuje a dlouhodobé uplatni s vysokou trovni know-how.

Pro zajisténi vyznamné pozice CR v oblasti testovani autonomnich systém@ je nutné
realizovat nasledujici:

e Zajistit aktivni informovanost o nejnovej$im déni v oblasti autonomniho fizeni v zahranici
a napojit se na stavajici hrace, kteti urcuji budouci trendy;

e Motivovat Ceské prostiedi pro vytvareni nastroji na realné a virtualni testovani
autonomnich vozidel;

e Motivovat zahrani¢ni subjekty pro testovani autonomnich vozidel v CR.

Pro zajisténi vyznamné pozice CR ve vytvafeni novych oblasti a segmentti autonomniho
pramyslu je nutné realizovat nasledujici:

YV o

e Prubézné definovat a upravovat vyzkumnou strategii v oblastech autonomniho fizeni;

e Riznymi formami propojovat prostfedi primyslu, univerzit a vyzkumnych instituci
generovat nové myslenky a sméry autonomniho fizend;

e Vytvofit podminky pro dlouhodobé finan¢ni zajisténi vyzkumu a vyvoje V autonomnim
fizeni;

e Motivovat Ceské prostfedi pro aktivni zapojovani do vyzkumu a vyvoje v autonomnim
fizeni;

e Zajistit pfislusnou pravni ochranu nové vznikajiciho know-how.

Pti alokaci prostiedkli na vyzkum a vyvoj technologii autonomnich vozidel a jejich ovéfeni
a naslednou aplikaci do redlného provozu je tieba zohlednit siln€ interdisciplinarni charakter
celé problematiky. To v praxi znamena obecnéjsi formulaci cild programu vyzkumu a vyvoje
tak, aby mohly byt podpoteny projekty zasahujici do technickych i spole¢enskych véd. Prili§
tésné ramce jednotlivych projektii, kdy velmi kratké obdobi pro realizaci projektu nedovoli
komplexni uchopeni problematiky a vzhledem ke komplexnosti problematiky malé finan¢ni
prostiedky alokované na 1 projekt omezuji realizaci komplexnich a interdisciplinarnich
vyzkumnych projekti. Vyzkum a vyvoj v oblasti autonomnich technologii je a bude velmi
nakladny, jelikoZ jsou zapotiebi rozsahlé lidské zdroje napfi¢ védnimi obory a néakladné
materidlové vybaveni. Ve vztahu k dané problematice je tieba vyzdvihnout vyznam univerzit,
které disponuji potencialem, jak se do takovych vyzkumnych projektd zapojit.

Mezinarodni aspekt piedstavuje v dalSim rozvoji vyzkumu a vyvoje v oblasti autonomniho
fizeni nezbytny element. Divodii pro tuto skuteCnost je fada, mezi nejvyznamnéjsi patii
pfedev§im nutnost vymény stavajicich zkuSenosti a poznatkl, navazovani kontakth
S etablovanymi vyzkumnymi pracovisti, rozsifovani potencidlu spoluprace se soukromym
sektorem a také definovani novych vyzkumnych témat s nadnarodnim piesahem s cilem
usilovat 0 posouvani hranic sou¢asného poznani (tzv. frontier research) a provadét vyzkum
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na $pickové Grovni. Pro CR piedstavuje zapojeni do mezinarodni spoluprace jedine¢nou
prilezitost, jak téma autonomniho fizeni uchopit komplexn¢ a udrzet tempo s touto rychle se
rozvijejici oblasti.

Rozvoj spoluprace s Némeckem na spolkové i zemské urovni, Rakouskem a dalSimi
evropskymi zemémi piedstavuje prilezitost, jak fesit fadu spolecnych témat — vyvoj ¢astecné
¢i plné¢ automatizovanych systémil, komunikaci V2X, rozhrani clovék-stroj, zpracovani,
sdileni a zabezpeceni dat, rozvoj ITS, pravni otazky ¢i socioekonomicka témata. Pro
spoluprace je vhodné vyuziti finan¢niho nastroje EU, a to konkrétné tzv. ramcovych
programi EU pro vyzkum a inovace ¢i dal$ich viceletych nastroji podpory jako CEF slouzici
k podpofte projektt v oblasti dopravy.

Spoluprace s neevropskymi staty jako je USA, lzrael, Jizni Korea, Japonsko, Singapur ¢i
Australie nabizi velky potencidl predev§im s ohledem na vyznamny pokrok ve vyvoji
automatizovaného fizeni, ktery je v téchto zemich aktualn€ iniciovan a financovan predevsSim
soukromym sektorem. Silny domaci automobilovy primysl nepiedstavuje nezbytnou
podminku pro zaclenéni ur¢ité zemé do vedouci skupiny vyvoje autonomniho fizeni (hapf.
Austrélie, kterd se podili na technologiich automatizovaného fizeni, nema velké pramyslové
podniky pro vyrobu automobilil). Tato skutecnost pfedstavuje mimo jiné ptilezitost pro ¢esky
soukromy sektor, jehoz podpora je v zdjmu MD, stejn¢ jako pro vyzkumné instituce zamétené
na aplikovany vyzkum.

Koordinace nérodnich priorit pro oblast vyzkumu a vyvoje autonomniho fizeni a jejich
nasledné prosazovani predstavuji nezbytnou soucast politiky na strategické Grovni. UmoZni
efektivnéj$i zapojeni do mezinarodni spoluprice, vyuzivani finan¢nich prostfedkt a také
sekundarné zajisti naplnéni potieb statni spravy. Pro posileni vyzkumu a vyvoje autonomniho
tizeni v CR je nezbytné zajistit dostateéné finanéni zdroje na narodni Grovni a nasledné je
efektivné rozd€lovat prostfednictvim programlt vyzkumu a vyvoje. V sou€asnosti MD
nedisponuje vlastni rozpoctovou kapitolou pro program ucelové podpory, kterd je tak
zajistovana vramci programi Technologické agentury CR. Problematika zabezpedeni
dlouhodobého a ptedvidatelného financovani projektti vyzkumu a vyvoje v ramci této oblasti,
arovnéz projektli mezinarodni spoluprace, tak neni v gesci MD. MD tak mize vhodné
zacileni konkrétnich vyzev programt vyzkumu a vyvoje ovlivnit jen ¢aste¢né.

Opatieni tvkajici se podpory vvzkumu a vvvoje:

e Aktivné podporovat vyzkum a vyvoj v oblasti autonomniho fizeni v CR, tj. vytvafet
dostatecn¢ atraktivni programy podpory vyzkumu a vyvoje, motivovat ¢eské subjekty,
aby se ucastnily téchto programu a aby se zapojily do dal$ich mezinarodnich projekta;

e Realizovat vyzkumné potieby, které pomohou v implementaci opatieni definovanych
Ak¢nim planem autonomniho fizeni.

4.4.2 Vyzkum dopravnich nehod

Samostatnou otdzkou v ramci vyzkumu vozidel s autonomnimi systémy je tzv. vyzkum
dopravnich nehod. V ramci stavajiciho Narodniho vyzkumu dopravnich nehod (CzIDAS) je
nutné rozsifit ,,Metodiku hloubkové analyzy dopravnich nehod“ 0 nastroje a procesy na
zkoumani a hodnoceni dopravnich nehod s ucasti vozidel s funkcemi automatizovaného tizeni
riznych urovni, a takové nastroje zaroven piipravit pro sluzbu dopravni policie a dopravni
specialisty. Je nutné zajistit vyssi kompetence vyzkumnych tymt s podminkami dlouhodobé
udrzitelnosti vyzkumu dopravnich nehod s vysokou kvalitou ¢i formou narodniho projektu

ptimo podporovaného vladou CR.
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Opatieni tykajici se vvzkumu dopravnich nehod:

e Pripravit podminky pro vyzkum dopravnich nehod s ucasti vozidel vybavenych
adaptivnimi, systémy automatizovaného fizeni a systémy konektivity. V ramci tohoto
vyzkumu vytvofit a otestovat nastroje pro zkoumani a Setfeni budoucich dopravnich
nehod, pfipravit takové nastroje i pro sluzbu dopravni policie a dopravni specialisty;

e Zvysit rozsah, kvalitu a moznosti Narodniho vyzkumu dopravnich nehod, a to formou
projektu podporovaného vladou CR, a timto feSenim zajistit dlouhodobou udrzitelnost
Narodniho vyzkumu dopravnich nehod a zaroven zajistit snadnéjsi pfistup k udajim
0 nehodg;

e Zapracovat Narodni vyzkum dopravnich nehod jako nedilnou soucést narodni strategie
bezpecnosti silnicniho provozu,

e Zapojit Narodni vyzkum dopravnich nehod do aktivit evropského charakteru;

e Zajistit informovanost a propagaci o chovani od jednotlivych funkénosti aZ po kompletni
systémy vozidel S automatizovanym fizenim béhem dopravnich nehod, a to pro laickou a
odbornou vetejnost.

4.5 Podpora vzdélavani

V kontextu rychlého rozvoje autonomniho fizeni bude nutné aktualizovat ndpli vzdélavani
nejen v autoSkolach, ale i ve Skolach, a to na vSech stupnich vzdélavaciho systému. Toto
vzdélavani by se mélo zajiStovat nejen prostfednictvim celoZivotniho vzdélavani, ale
I pomoci tematicky zaméfenych vzdélavacich kurzi a osvétovych kampani, a to véetné
moznosti praktického vyzkouSeni téchto technologii scilem Ilépe si osvojit navyky
a dovednosti.

V autoskolach musi dojit ke zméné vzdélavani tykajici se predevS§im automatizace vozidel
ve vztahu k fidi¢i. Zptsob jizdy a pochopeni funkci vozidla se dramaticky méni. Kupujici
Casto nema dostatecny piehled o vSech funkcich vozidla. Tyto zmé&ny se budou muset
promitnout do celkového vzdélavani v autoskoléach, ale 1 na stran€ v ptistupu automobilovych
vyrobct a prodejct.

Odbornici také ocekavaji postupny pokles fidi¢skych schopnosti uzivateli autonomnich
vozidel, protoze fidi¢ nebude mit tolik moznosti trénovat schopnosti v redlném dopravnim
prostoru. Je proto zcela jasné, Ze dojde ke zméné i v tomto ohledu. Je otazka, bude-li drzeni
fidi¢ského prikazu podminéno piezkuSovanim fidicd, ¢i zda vozidla budou mit v sobé
zabudovany systém na méteni odfizenych kilometrt.

Vyvoj autonomnich vozidel ma pted sebou jest¢ mnoho let vyvoje a vzdélavaci systém bude
muset na tyto zmény pribézné a efektivné reagovat.

Opatieni tykajici se vzdélavani:

e Pravideln¢ aktualizovat napli vzdélavani nejen v autoSkolach, ale i ve Skolach, a to
navsech stupnich vzdélavaciho systému tak, aby reagovalo na rychly rozvoj
autonomniho fizeni;

e U vzdélavani zaméfeného na nové technologie méla byt moznost praktického vyzkouseni
téchto technologii s cilem Iépe si osvojit navyky a dovednosti (tieba jak spravné
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nainstalovat prenosné zafizeni, aby neodvadélo pozornost od fizeni apod.). Takovyto
pfistup pomiize vytvofit potfebnou informovanost a zarovenn pomilZze odstranit
psychologicke bariéry pfi pouzivani novych technologii.

4.6 Osvéta

Pokrocila automatizace v dopravé s sebou nese urCitou miru odporu a odmitani ze strany
potencidlnich uzivateld. Osvétovd informacéni kampan by méla vefejnosti pravdivym
zpusobem vysvétlit rizika a pfinosy automatizace, aby se obyvatelé CR mohli kvalifikovang
rozhodnout o pfipadném uzivani této technologie, aby se zamezilo Sifeni nepravdivych
informaci a aby byly tyto systémy pouzivany efektivng, spravnym zptisobem a bezpeéné.

Na zaklad¢ vyzkumu postojii obyvatelstva k autonomnim vozidlim by méla byt vytvotrena
vzdélavaci kampan, aby vefejnost méla k dispozici relevantni informace. Tim by se méla
snizit neznalost a ptipadné obavy z této technologie. Je nutné, aby kampan byla pozitivni
a pravdiva, aby se predeslo zbyte¢nym uzkostem obyvatelstva a Sifeni nepravdivé podloZzené
paniky. Technologie autonomnich vozidel je nedilnou soucésti vyvoje dnesnich technologii
a je nezbytn& nutné na to obyvatele CR pfipravit.

Opatrieni tykajici se osvéty:

e Vyuzit stavajici a hledat nové cesty, jak rozsifit povédomi o piinosech a rizicich
automatizovaného fizeni u Siroké vefejnosti;

e Zajistit vzdélavani fidica, piip. dalSich castnikl silniéniho provozu, o technologiich
automatizovaného fizeni, aby mohli reagovat na postupny vyvoj novych technologii.
Toto vzdélavani by se mélo zajiStovat nejen v autoskolach pii vzdélavani fidica pred
ziskanim fidi¢ského opravnéni, ale i prostiednictvim celozivotniho vzdélavani tidica
nebo tematicky zamétenych informacnich kurzii a osvétovych kampani.
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5 Zaver

Datoveé propojend, kooperativni a autonomni vozidla piedstavuji vyznamnou a nevyhnutelnou
inovaci v automobilovém primyslu. Dopady na ekonomiku, mobilitu a spolecnost jako celek
budou dalekosahlé. Je tieba podtrhnout skuteCnost, Ze zminény trend v sobé obsahuje
mnohem vice rovin nez jen dopravni, asice rovinu vyzkumu, vyvoje a inovaci, rovinu
digitalizace, rozvoje podnikani, legislativni, vzdélavaci, dopadii na trh prace aj. Je zjevné, ze
tento trend predstavuje rovnéz silny potencial rozvoje pro subjekty ¢i regiony, které se do néj
ve vech zminénych rovinach zapoji. Je tieba, aby se v CR nastartoval proces, ktery jednak
vytvoii z CR stfedoevropského lidra Vv testovani autonomnich vozidel a dile aby se
nastartoval proces vyzkumu a vyvoje tak, aby se v budoucnosti v CR vytvoiily nové oblasti a
segmenty autonomniho fizeni, kde se cesky prumysl nastartuje a dlouhodobé uplatni
s vysokou trovni know-how.

Kromé pfinosit vyplyvajicich ze zavadéni autonomni mobility existuje rovnéz fada vyzev
a oblasti, které mohou proces komplikovat ¢i zpomalit. Proto je nezbytné zabyvat se jejich
feSenim a V nejlepSim mozném piipadé i kompletni eliminaci moznych piekazek rozvoje
autonomni mobility.

Dulezitym krokem, ktery umozni dalSi vyvoj technologii autonomnich vozidel je pravni
zakotveni (resp. upfesnéni) moznosti provadét jejich testovani i v prostiedi ,,vefejného*
silni¢niho provozu. Divodem pro tuto pravni upravu by mélo byt navyseni dosavadniho stavu
technologického poznani a konstantni zlepSovani aplikace tohoto technologického poznéni
V autonomnich systémech. Autonomni vozidla jsou Siroce diskutovana nejen z hlediska
celospolecenského (ve smyslu divéry vnovou technologii, jeji hladké adaptace
do dopravniho provozu) a technického, ale také z hlediska samotného fidi¢e autonomniho
vozidla. Nova technologie je pfislibem zvySené bezpeCnosti a odlehéeni od néroka
dopravniho provozu, zarovenn vSak pifedstavuje zvySené naroky v situacich, kdy se objevi
komplikace ve vnéjSim prostiedi nebo selhani autonomnich mechanismi.

Oblast kybernetické bezpecnosti, ochrany dat a osobnich udajii uzivateliit autonomni mobility
patii k tém nejvice citlivym, a to s ohledem na dopad na celkovou divéru spolecnosti v nové
technologie v dopravé. Sdileni jen nejnutnéjSiho mnozstvi informaci uZivatelem
a odiivodnitelny sbér dat spolu s jejich néaslednou ochranou ptedstavuji nezbytné paradigma,
na jehoz zaklad¢ je mozné vybudovat dostatecné stabilni divéru uzivateli. Bez ni je uspéch
zavadéni autonomni mobility ohrozen, nebot’ pravé spolecenskd akceptace je jeji klicovou
slozkou. Do ni také spadd oblast vnimani bezpecnosti v obecné roviné a souvisejici piijeti
autonomni mobility, resp. minimalizace obav idi¢l a dalSich Gcastnikl silni¢niho provozu,
pro které je nezbytné zajistit dostatecnou miru informovanosti.

Obavy spolecnosti z moznych dopadli na zaméstnanost v sektoru dopravy jsou dalsi
z moznych piekdzek, které stoji v ceste¢ uspésSné implementaci. V této souvislosti hraje
vyznamnou roli oblast osvéty a vzdélavani; v pfipadé¢ osob piimo ohroZenych ztratou
zaméstnani v disledku zavadéni autonomnich systémut pak potieba rekvalifikace. Prevence
moznych negativnich dopadli na zaméstnanost predstavuje nezbytnou soucast celého procesu.
Otazky spojené s pravni odpovédnosti za nehody a ptipadné Skody také znamenaji vyznamny
faktor.

Dlouhodobou vizi CR je, aby jeji hospodaistvi bylo zaloZeno na znalostech. Naplnéni této
vize je mozné pouze v piipadé, ze se CR bude soustfedit na rozvoj a posileni odvétvi
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zalozenych na vyvoji novych technologii (high-tech) a modernich sluzeb s vysokou pfidanou
hodnotou. Vyzkumné, vyvojové a vyrobni cinnosti spojené s autonomni mobilitou
vyznamnou meérou piispéji k vyse uvedenému dlouhodobému cili.

Také odpovidajici financni podpora vystavby a rozvoje dopravni infrastruktury pro autonomni
mobilitu, vcetné¢ sité elektronickych komunikaci a infrastruktury prostorovych dat, je
klicovym opatienim nejen pro rozvoj autonomni mobility, ale i pro zvySeni
konkurenceschopnosti CR.
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6  Prilohy

Pfriloha C. 1: Stupné automatizace rizeni vozidla

Jednotlivé stupné automatizace fizeni vozidla definovalo sdruzeni SAE ve standardu SAE
J3016. Stupné automatizace jsou uvedeny v Tabulce €. 1.

Stupen automatizace fizeni vozidla se déli do celkem Sesti kategorii pocinaje vozidly
kategorie automatizace 0, kdy vozidlo pouze informuje fidi¢e, ale neni ,,samo fizeno®, dale
automatizace 1, u které jsou vozidla vybavena asistencnimi systémy a poskytuji fidi¢i aktualni
dopravni informace, pfes vozidla vybavend parkovacimi asistenty, asistenty pro udrzovani
vozidla v uréeném jizdnim pruhu nebo asistenty pro udrzeni vzdalenosti mezi vozidlem
avozidly vpredu. U takto vybavenych vozidel jiZ mohou nékteré fidici funkce probihat
automaticky, nicméné fidic musi byt schopen kdykoliv pfevzit fizeni a za fizeni vozidla je
podle soucasnych pravnich ptepist za vSech okolnosti zodpovédny fidi¢ (v nékterych zemich
mimo EU tomu tak neni). Poslednim, patym stupném automatizace, je pln¢ autonomni
(robotizované) vozidlo se schopnosti za vSech okolnosti nahradit roli fidice — ¢loveéka. Toto
vozidlo automaticky sméfuje do zvoleného cile cesty definované cestujicim. Uzivatel tohoto
vozidla uz nebude potiebovat fidi¢sky prikaz a vozidla jiz nebudou mit zadné prvky fizeni
(krome tidicich prvkl pro zcela mimotadné a nouzové situace).

Podle profesniho sdruZzeni SAE jsou jednotlivé urovné autonomniho fizeni nasledujici.

- Uroveii 0: Automaticky systém fidi¢e pouze varuje, neméa kontrolu nad vozidlem.
Prikladem miZze byt hlidani mrtvého thlu, kdy fidi¢ obdrzi akustickou nebo vizuélni
vystrahu v ptipad¢, kdy se chysta opustit jizdni pruh a zaroven je v mrtvém thlu zpétného
zrcatka jiné vozidlo;

- Uroveil 1 (“hands on“): Oznaleni ,,b&hem jizdy ruce na volantu“ znamena, ze Fidi¢
a automaticky systém sdili kontrolu nad vozidlem. Pfikladem miZze byt adaptivni
tempomat (ACC) nebo parkovaci asistent, kdy je otaceni kol fizeno automaticky, zatimco
rychlost ovlada fidic;

- Uroveil 2 (“hands off*): Oznaceni ,,bdhem jizdy bez rukou na volantu“ neni minéno
doslova. Je nutné, aby fidi¢ drZel volant a byl pfipraven k zdsahu. Automatizovany systém
plné ovlada vozidlo (zrychlovani, brzdéni a fizeni). Ridi¢ v§ak musi sledovat fizeni a byt
ptipraven k okamzitému zasahu, pokud systém nereaguje spravng;

- Uroveii 3 (“eyes off*): Pii oznadeni ,,neni nutné béhem jizdy neustale sledovat dopravni
situaci“ muze fidic bezpecné odvratit pozornost od jizdnich tkont. Vozidlo zvladne
situace vyzadujici okamZitou reakci, jako je nouzové brzdéni. Ridi¢ viak musi byt i nadale
ptipraven k zasahu béhem urcitého ¢asového limitu, ktery specifikuje vyrobce;

- Uroveil 4 (“mind off*): Oznaeni ,neni nutné béhem jizdy sledovat a soustiedit se
na dopravni situaci znamena pro fidi¢e podobny rezim fizeni jako u trovné 3, avSak
pozornost fidice jiZ neni nutna vibec, tzn. fidi€ mize pii jizdé automobilu 1 usnout.
Autonomni jizda je Vv ¢innosti pouze ve vymezenych oblastech nebo za zvlaStnich
okolnosti, jako jsou dopravni kongesce. Mimo tyto oblasti nebo situace v silni¢nim
provozu musi byt vozidlo schopné bezpecné pierusit jizdu, tj. zaparkovat, pokud se
kontroly nad vozidlem neujme fidi¢ a nepievezme fizeni;
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- Uroveii 5 (je mozné zvolit rezim Fizeni): Neni nutny jakykoli zasah ¢loveka. Je mozné
nechat se odvézt.

L Reakce na ReZimy
A Sledovani ) o .
. - Rizeni > dynamickou jizdy (napf.
Popis trovné 5 dopravni ) o
vozidla . dopravni dalnice,
situace . . >
situaci mésto)

Tabulka €. 1: Stupné automatizace podle standardu SAE J3016
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Priloha €. 2: Déleni pozemnich komunikaci z pohledu provozu autonomnich
vozidel

V souvislosti se zavadénim autonomnich vozidel je nutné vzit v ivahu stavajici déleni
pozemnich komunikaci, které nemusi odpovidat déleni pozemnich komunikaci podle zdkona
¢. 13/1997 Sb., o pozemnich komunikacich, v platném znéni:

e Typ D - Dalni¢ni typ: jedna se o liniové stavby s nizkym poétem mimotroviiovych kiizeni
a odpocivkami s vlastnim pfipojovacimi pruhy, vysokymi intenzitami dopravy (rtizna
skladba vozidel) a nejvyssi povolenou rychlosti 130km/h. Dalnice maji velmi dobré
vodorovné i svislé dopravni znaceni.

e Typ N - Silnice narodniho vyznamu: jedna se o patetni pozemni komunikace vyssi t¥idy,
které maji Casté uroviiové kiizeni se silnicemi rtiznych typl, vedou pfes obce a mésta
(zména rezimu jizdy), maji dobré vodorovné a svislé dopravni znaceni, je mozno po nich
jezdit nejvyssi povolenou rychlosti 90km/h a odpocivky jsou vétsinou bez dedikovanych
ptipojnych pruhi.

e Typ R - Silnice regionalniho vyznamu: jsou nejvice rozsifené a maji velmi rozdilnou
kvalitu povrchii vozovek a dopravniho znaceni (jak vodorovného tak svislého), velmi
Casto maji uroviiové kiizeni s jinymi silnicemi, jsou casto Uzké, nejvySsi dovolena
rychlost je 90km/h a prochazi obcemi a mésty (zména rezimu jizdy).

e Typ U - Uzaviené oblasti: jedna se o pozemni komunikace, které musi byt upraveny pro
provoz autonomnich vozidel (napt. aredly primyslovych podniki, logistickych areald,
piistavii, arealy nemocnic, studentskych koleji atd.).

e Typ M - Méstské komunikace, ty se také deli na:

- Typ ML1: rychlostni, jsou smérové oddélené s nejvyssi dovolenou rychlosti 80km/h;

- Typ M2: pateini komunikace smérové neoddélené s min. poétem kiiZeni, bez
moznosti parkovani na stranach komunikace, s minimalnim poctem ptechodi atd.
Typickd rychlost je 50km/h, bez nutnosti kvalitniho vodorovného a svislého
dopravniho znaceni, mohou byt vybaveny svételnym signalizaénim zatizenim atd.;

- Typ M3: bézné komunikace, jedna se o uliéni sité¢ s moznosti parkovani na stranach
komunikace, castymi vjezdy a vyjezdy, ptechody pro chodce, vybaveny signaliza¢nim
svételnym zafizenim na kiizovatkach, velmi nepiehledné dopravni znaceni (pfevazné
svislé), dochazi k interakci s méstskou hromadnou dopravou, s cyklistickou a pési
dopravou atd.;

e Typ S -z pohledu provozu autonomnich vozidel specialni komunikace:

- Typ S1: tunelové komplexy, vétSinou smérové oddélené, specifické rezimy fizeni
provozu (dynamicky se méni v zavislosti na situaci), snizené podminky viditelnosti
(hlavné pfi vjezdech a vyjezdech z tunell), rychlosti jsou typicky 80km/h a to jak ve
méstech, tak na silnicich a dalnicich;

- Typ S2: parkovaci domy.
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Priloha €. 3: Pouzité zkratky

BASt Spolkovy vyzkumny ustav silni¢ni sité¢ (Némecko)
BIM Informac¢ni modelovani staveb

AUtoSAP Sdruzeni automobilového primyslu

CAV Connected and automated vehicle

CCAM Connected, Co-operative and Autonomous Mobility
CDE Common Data Environment

CDhV Centrum dopravniho vyzkumu, v.v.i.

CEF Connecting Europe Facility

C-ITS Kooperativni systémy ITS

CR Ceské republika

CTU Cesky telekomunikaéni ufad

CVUT Ceské vysoké uéeni technické

DRCS Dedicated short-range communication

ETSI European Telecommunication Standards Institute
EU Evropska unie

GDPR Obecné nafizeni o ochrané osobnich udaji
GNSS Globalni navigaéni druzicovy systém

ITS Inteligentni dopravni systémy

JSDI Jednotny systém dopravnich informaci

MD Ministerstvo dopravy

MEC Mobile Edge Computing

NASAPO Nérodni sada prostorovych objektii

NDIC Narodni dopravni informacéni centrum

LTE Long Term Evolution

RSD CR Reditelstvi silnic a ddlnic CR

SAE Society of Automotive Engineers
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SOKP Silni¢ni okruh kolem Prahy
SSUD Stiedisko spravy a udrzby délnice
USA Spojené staty americké

V2l Vehicle-to-Infrastructure

V2V Vehicle-to-Vehicle

ZPI Zatizeni pro provozni informace
PDZ Proménné dopravniho znaceni
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