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Rezumat 

În această etapă s-au efectuattoate activităŃile prevăzute în planul de realizare, îndeplinindu-se toate 
obiectivele propuse. Pentru identificarea nevoilor utilizatorilor şi a scenariilor relevante s-a făcut o 
analiză în trei direcŃii de interes: siguranŃă, mobilitate şi conducere ecologică. Din aceste nevoi s-au 
dedus apoi cerinŃele funcŃionale şi nefuncŃionale ale sistemului. Apoi s-a definit arhitectura sistemului, 
pe cele patru componente principale: platforma mobilă inteligentă (SMP – Smart Mobile Platform), 
unitatea de infrastructură locală (RSU – Road Side Unit), comunicaŃie V2X 
(VehicletoVehicle/Infrastructure) şi infrastructura regională (RTIS – Regional Traffic Information 
System). S-au stabilit care sunt aplicaŃiile relevante şi scenariile asociate: avertizare la părăsirea benzii 
curente, avertizarea de coliziune, managementul şi urmărirea flotelor, monitorizarea condiŃiilor 
drumului, rapoarte cu previziuni legate de trafic. O altă activitate a etapei a fost începerea dezvoltării 
tehnologiilor cheie: senzori virtuali, harta dinamică locală LDM, comunicaŃie V2X. Diseminarea 
proiectului s-a făcut prin construirea unui web-site pe care se vor publica în viitor noutăŃi, realizări şi 
rezultate ale proiectului. 

1. Identificarea nevoilor utilizatorilor și a scenariilor relevante  

1.1. SiguranŃă  

Din punct de vedere al proiectului SmartCoDrive, sistemul dezvoltat va încerca să răspundă unora 
dintre principalele nevoi care pot duce la creşterea siguranŃei: 

1 detecŃia, urmărirea şi clasificarea obstacolelor 
2 avertizarea la coliziune  
3 detecŃia timpurie a participanŃilor la trafic care nu sunt vizibili datorită ocluziilor  
4 estimarea vitezei maxime în funcŃie de starea drumului  
5 detecŃia benzii curente 
6 avertizare la părăsirea benzii curente 

 
1.2. Mobilitate  

Dezvoltarea sistemelor de calcul şi telecomunicaŃii din ultimii ani fac posibilă utilizarea 
tehnologiilor mobile de vârf în întâmpinarea nevoii de a primi asistentă în timp real pe perioada în care 
ne aflam în trafic. Prin dezvoltarea unei infrastructuri inteligente şi colaborarea între participanŃii la 
trafic este posibilă creşterea gradului de mobilitate în trafic. FuncŃiile unui astfel de sistem vin în 
întâmpinarea nevoilor pe care participanŃii la trafic le au: 
 

• Asistare în menŃinerea unei conduite preventive 
• Infrastructura inteligentă 
• Minimizarea timpilor în trafic 

 
In proiectul de fata vom aborda următoarele funcționalități: 

1.AtenŃionare asupra dinamicii traficului rutier 
2. AtenŃionare asupra condiŃiilor infrastructurii fizice a drumurilor 

 
1.3. Conducere ecologică  

În prezent se pune un accent foarte mare pe reducerea poluării pentru o creştere a calității 
mediului atât la nivel local cât şi global, reducerea consumului de combustibil reducând în acelaşi timp 
costurile de operare. Toate acestea pot fi atinse folosind conducerea ecologică: 
 

• Asistarea șoferului la schimbarea treptelor de viteză 
• Anticiparea și evitarea frânării excesive 



• MenŃinerea unei viteze constante 
• MenŃinerea unei presiuni corecte a pneurilor 
• Nevoia unei rute optime  

 
In proiectul de fata vom aborda următoarelefuncționalități: 

1.Asistarea şoferului la schimbarea treptelor de viteză. 
2. Asistarea şoferului pentru armonizarea vitezei la sectorul de drum. 

2. Cerințele sistemului  

Analizând nevoile utilizatorilor şi scenariile relevante, rezultă un sistem de asistare cooperativă, 
care trebuie dezvoltat pe trei niveluri principale: vehicul, infrastructură locală şi infrastructură 
regională. La fiecare nivel s-au definit cerinŃele specifice care trebuie îndeplinite de către sistem. 

3.Arhitectura sistemului  

Fig. 3.1 ilustrează o vedere de ansamblu asupra a sistemului propus în cadrul proiectului 
SmartCoDrive, cuprinzând elementele cheie (vehicule, infrastructură locală şi infrastructură regională) 
şi interacŃiunile dintre ele (comunicaŃie vehicul-vehicul, vehicul-infrastructura). Infrastructura propusă 
este formata din Road Side Unit (RSU) la nivel local, şi Regional Trafic Information System (RTIS) la 
nivel regional. O caracteristică fundamentală a sistemului propus este caracterul cooperativ, prin 
intermediul căruia se pot obține informații prețioase in vederea creșterii siguranței, mobilității, şi a 
eficienŃei condusului. În acest proiect, elementele cheie ale sistemului vor fi dotate cu senzori, o 
unitate de procesare a datelor şi un modul de comunicaŃie a datelor. O altă caracteristică fundamentală 
a acestui sistem este folosirea unui dispozitiv mobil inteligent (cum ar fi un smartphone, o tabletă sau 
un navigator) ca unitatea de procesare de la bordul vehiculelor. Acest lucru asigură caracterul larg 
aplicabil şi accesibil, din punct de vedere tehnic şi economic al soluŃiilor propuse. La nivelul 
infrastructurii locale (RSU) un PC industrial este propus ca unitate de procesare.  
 

 
Fig. 3.1. Vedere de ansamblu asupra sistemului cooperativ propus 
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4. Identificarea aplicațiilor și a scenariilor relevante  

4.1. Avertizare la părăsirea benzii curente  

În cadrul proiectului SmartCoDrive se va urmări asistarea evenimentului de părăsire 
neintenŃionată a benzii proprii de circulaŃie, prin avertizarea vizuală/auditivă a conducătorului auto. 
Pentru aceasta următoarele sarcini vor fi urmărite: 
● detectarea vizuală a benzii proprii de circulaŃie; 
● definirea şi identificarea manevrei de părăsire a benzii proprii de circulaŃie pe baza informaŃiei 

senzoriale. În plus, se va identifica dacă manevra este efectuată în mod intenŃionat şi controlat 
de către conducătorul auto sau nu, prin analiza informaŃie senzoriale (precum a datelor de 
semnalizare, a unghiului de giraŃie etc.) 

● avertizare corespunzătoare a conducătorului auto în vedere redresării traiectoriei vehiculului-
propriu. 

 

4.2. Avertizarea de coliziune  

În cadrul proiectului SmartCoDrive se va urmări asistarea conducătorului auto în vederea 
avertizării coliziunilor aleatorii cu diverşii participanŃi din trafic, percepuŃi senzoriali şi/sau prin 
comunicaŃie. Pentru aceasta următoarele sarcini vor fi urmărite: 
● detectarea şi identificarea în trafic a scenariilor considerate de interes, prin analiza informaŃiei 

senzoriale şi din comunicaŃie; 
● estimarea gradului de risc a situaŃiei detectate; 
● asistarea conducătorului auto prin avertizare şi recomandare de comportament adecvat pentru 

reducerea gradului de risc. 
 

4.3. Avertizări privind evenimente relevante din trafic   

Dinamica traficului determină apariŃia multor evenimente relevante participanŃilor dintre care cele 
mai importante sunt: 
● congestii de trafic 
● devieri de trafic (drum in lucru, drum închis temporar) 
● accidente 
● prioritate pentru echipajele speciale (salvare, poliŃie, pompieri, coloane oficiale etc). 

În funcŃie de aceste informaŃii conducătorii auto îşi pot adapta comportamentul in trafic şi să 
aleagă variantele optime de evitare a segmentelor de drum asupra cărora se emit avertismentele. 

În cadrul proiectului ne vom ocupa de aceste situații speciale. 
 
4.4. Monitorizarea stării drumurilor  

Unul dintre factorii determinanŃi care stau la baza creşterii gradului de siguranŃa şi îmbunatăŃirii 
condiŃiilor de trafic rutier este starea carosabilului care trebuie să facă faŃa unui număr din ce în ce mai 
mare de participanŃi la trafic şi să ofere condiŃii optime de deplasare. 

Principalele scenarii întâlnite şi aplicaŃiile  derivate sunt: 
• Monitorizare drumuri cu gropi si obstacole 
• Monitorizare sectoare de drum periculoase 

 
4.5. Prognoze de trafic pe baza rapoartelor  

Pe baza estimării traficului pe un anumit sector de drum se pot calcula: timpul optim pentru 
plecarea unui vehicul sau politici de rutare a vehiculelor înspre sectoarele de drum cu un trafic mai 
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redus. Toate acestea pot duce la o economie de timp, de combustibil şi de uzură a 
vehiculului.Întrebările fundamentale la care încercăm să aflăm răspunsul sunt: 

● Când ar trebui un şofer ce conduce un vehicul comercial să fie disponibil pentru a pleca de la 
origine ? 

● Odată fiind disponibil, când ar trebui şoferul să pornească efectiv ? 
● Cum ar trebui să fie rutat vehiculul folosindu-ne de traficul istoric şi cel real-time pentru a 

reduce timpul şi costul ? 

5. Începereadezvoltării tehnologiilor cheie  

5.1. Senzori virtuali  

Senzorii virtuali propuşi utilizează semnale de intrare care pot fi luate de la senzorii reali 
disponibili și sunt prelucrate de un algoritm dedicat pentru a produce analiza dorită. Senzorii reali pot 
fi: camere video, senzori de auto (CAN & LIN bus), senzori de poziționare și de atitudine (GPS), etc. 

Se vor implementa următorii senzori virtuali: 

5.1.1. Senzori virtuali bazaŃi pe senzorii vehiculului 

● viteza vehiculului 
● viteza angulară 
● temperatura exterioară 
● poziŃia curentă a vehiculului 
● acceleraŃie și frânare bruscă 
● fricŃiunea dintre roată şi carosabil 

5.1.2. Senzori virtuali de localizare 

5.1.3. Senzori virtuali bazaŃi pe viziune 

● reconstrucŃie 3D bazată pe viziune 
● detecŃia benzii curente bazată pe viziune 
● detecŃia, urmărirea şi clasificarea obstacolelor bazatepe viziune 

 
5.2. Harta dinamică locală LDM  

Conceptul de Hartă Locală Dinamică este un concept complex, încă în cercetare, care permite 
dezvoltarea de specificaŃii, design şi implementări noi. SpecificaŃiile HărŃii Locale Dinamice sunt 
direct legate de tipul aplicaŃiei de asistare a conducerii auto considerate. În cadrul proiectului 
SmartCoDrive se va urmări: 
● un design şi o implementarea originală a acestui concept, de Hartă Locală Dinamică ca model 

de reprezentare a lumii, care va conŃine specificaŃiile relevante aplicaŃiilor propuse; 
● Harta Locală Dinamică va fi implementată atât la nivelul vehiculului cât şi la nivelul RSU, cu 

diferenŃele corespunzătoare; 
● dezvoltarea de soluŃii pentru validarea, actualizarea şi/sau fuzionarea datelor, în funcŃie de 

nevoile aplicaŃiilor propuse; 
● dezvoltarea unei soluŃii de geo-referenŃiere a obiectelor din Harta Locală Dinamică în măsura 

în care va fi necesară aplicaŃiilor propuse; 
● dezvoltarea unui modul de vizualizare grafica a informației din Harta Locală Dinamică. 

 
5.3. ComunicaŃie V2X  
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FuncŃia de asistare în conducerea autovehiculului se bazează pe informaŃiile referitoare la mediul 
în care acesta se deplasează. Aceste informaŃii trebuie să fie recepŃionate în timp real, fără riscuri de 
întrerupere. O soluŃie centralizată pe comunicaŃia GPRS va putea cu greu să menŃină o comunicaŃie 
constantă în timp real, iar pe deasupra este şi costisitoare, fapt ce o descalifica. În acest caz soluŃia 
preferată este o tehnologie de ultima generaŃie: reŃelele wireless ad-hoc bazate pe standardul de 
protocol 802.11p, tehnologie îmbrăŃişată deja de către industrie. Un plus utilde informaŃii poate fi 
achiziŃionat în paralel şi de la alte sisteme de rang superior (ex: RTIS) care nu necesită comunicaŃie în 
timp real, care însă pot oferi informaŃii importante, de interes regional mai degrabă decâtde 
intereslocal. 
 

6. Diseminare  

Сa şi strategie de diseminare a scopurilor, obiectivelor şi rezultatelor proiectului către anumite 
grupuri de interes, se propune crearea unei platforme informative, care să includă toate elementele 
necesare procesului de diseminare. Website-ul poate fi accesatla următoarea adresă de 
internet:http://cv.utcluj.ro/smartcodrive/. 
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