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Pojazdy autonomiczne sg przysztoscig transport, wiekszos¢ firm produkujgcych samochody jest w
trakcie opracowywania technologii umozliwiajgcych pojazdom autonomiczne poruszanie sie po
miescie. Poruszanie sie po drogach miejskich tylko i wytgcznie pojazdéw autonomicznych otwiera
zupetnie nowe kierunki projektowania algorytmow zarzadzania takimi pojazdami. Wraz z rozwojem
autonomicznej jazdy testowanie offline pozostaje waznym procesem, pozwalajagcym na nisko kosztowa
wydajng walidacje osiggéw pojazdu i algorytmoéw sterowania flotg pojazdéw w wielu wirtualnych
scenariuszach. W ramach tego projektu bedziecie mieli szanse zapoznac sie z réznymi podejsciami do
projektowania oraz testowania algorytmdw zarzgdzania flotg pojazdéw autonomicznych.

Zagadnienie zarzadzania i sterowania flotg pojazdéw autonomicznych jest coraz czesciej przedmiotem
badan naukowcéw. Testowana sg rdéine podejscia do rozwigzania tego problemu. Jednym z
przyktadéw podejscia do rozwigzania tego problemu jest zastosowania algorytmow roju [1]. Algorytm
roju wykorzystano do sterowania predykcyjnego do koordynacji i kontroli formacji wielopojazdowych
poruszajacych sie w niepewnych warunkach. Inng mozliwg opcjg jest zastosowanie algorytmoéw
gtebokiego uczenia ze wzmocnieniem do réwnolegtego wyznaczania zadan pojazdom
autonomicznym [2]. Poruszanie sie po naszych drogach wytacznie pojazdédw autonomicznych bedzie
miato réwniez wptyw na sposdb dziatania oraz zarzgdzania ruchem na skrzyzowaniach [3].

Celem projektu jest przygotowanie symulacji matego miasteczka, z rdéinego rodzaju drogami i
skrzyzowaniami, oraz flotg pojazdéw autonomicznych, ktére majg sie po nim poruszac oraz algorytmu
umozliwiajgcego zarzadzanie i sterowanie flotg pojazdéw. Symulacja powinna umozliwia¢ okreslenie
zbioru zadan do wykonania w miescie (np. transport x osdb z punktu A do punktu B, transport towaru
z punktu B do punktu C itd., mogg do tego rowniez dojs¢ ograniczenia czasowe). Algorytm powinien
umozliwia¢ sterowanie dowolng liczbg pojazdédw w taki sposdb, aby jak najbardziej optymalnie
wykonaé wszystkie zlecone zadania.
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