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Poziom autonomizacji jest silnie zwigzany z problemem delegowania kontroli nad pojazdem i jej
zakresu w trakcie jazdy. Zasadnicza rola kierowcy zmienia si¢ wraz ze wzrostem stopnia autonomizacji
i przekazywania kontroli systemowi. Kierowca z pozycji decydenta przechodzi na pozycje¢ pasazera, jednak
z mozliwoscig przejecia funkcji sterowniczych, co wymaga z jego strony wysokiej swiadomosci sytuacyjne;.
Kluczowe jest zwickszenie efektywnosci wspotpracy miedzy kierowca a systemem poprzez zaprojektowanie
interfejsow w taki sposob, aby kierowca rozumial biezace i planowane dzialania pojazdu oraz znal jego
ograniczenia.

Analiza literatury w zakresie systemOéw autonomizujacych kierowanie pojazdem pozwolita na
opracowanie procedury badan wiasnych przeprowadzonych w ramach rozprawy oraz zbioru parametrow
poddanych analizie na potrzeby opracowania modelu. Metoda oceny przejecia kontroli sterowania przez
kierowce w pojazdach z warunkowg autonomizacja wymagata zatem przeprowadzenia badan symulatorowych,
podczas ktorych poprawnos¢ przejecia kontroli oceniana byta na podstawie czasu reakcji kierowcy na sygnaty
wysylane przez samochdd informujgce o koniecznosci przejgcia kontroli. Uzupelnieniem metody byty badania
ankietowe okreslajace stopien komfortu w trakcie przejmowania kontroli nad pojazdem, ktore przeprowadzano
bezposrednio po zakonczeniu jazdy symulatorem.

Informowanie kierujacych o koniecznosci transferu kontroli odbywato si¢ poprzez dedykowane
interfejsy HMI wykorzystujace sygnaty odbierane kanatem stuchowym, wzrokowym lub dotykowym w postaci
wibracji. Sygnaly i komunikaty przekazywane byly za pomocg wyswietlaczy zamieszczonych w panelu
sterowania oraz na tablicy rozdzielczej w pojezdzie. Zalozono, ze interpretacja sygnatow powinna odbywac si¢
szybko i wywolywa¢ wtasciwa reakcje kierowcy na zaistnialg sytuacje. Celem przeprowadzonego eksperymentu
badawczego bylo okreslenie czynnikow wplywajacych na poprawno$¢ przejecia kontroli. W badaniach
wykorzystano scenariusze, obejmujace konieczno$¢ przejecia przez kierujacych kontroli w  wybranych
sytuacjach drogowych (prace drogowe obejmujace przebudowe drogi i jej objazd wyznaczong trasg
alternatywna, a takze dwa wypadki drogowe). Podstawowa badang zmienng zalezna byl czas od momentu
pojawienia si¢ komunikatu w jednej z trzech form (wizualnie; wizualnie i dzwigckowo; wizualnie, dzwigkowo
i haptycznie) do momentu wykonania przez kierowce znaczacej interwencji w postaci wcisniecia pedatu
przyspieszenia, hamulca lub skretu kierownica.

Do oceny poprawnosci przejmowania kontroli wykorzystano model rozmyty, do opracowania ktoérego
postuzyly wyniki badan eksperymentalnych. Za najwazniejszy parametr rejestrowany przez symulator przyjeto
czas przejecia kontroli nad pojazdem. Do budowy modelu wykorzystano takze ocen¢ poczucia komfortu

kierujacych podczas przejmowania kontroli. Zastosowanie metody heurystycznej w postaci logiki rozmytej



pozwolito na kompleksowe podejscie do poruszanego tematu i optymalne wykorzystanie ograniczonej wielkosci
zbioru danych. W dysertacji wskazano najefektywniejszy sposob informowania kierowcoéw o konieczno$ci
przejecia kontroli za pomoca dedykowanych interfejsow wykorzystujacych konkretne modalnosci, a takze
roznice pomig¢dzy odbiorem informacji z interfejsow o rdéznej modalnoéci w poszczegolnych grupach
wiekowych oraz wsrod kobiet i me¢zczyzn. Badania eksperymentalne oraz utworzony model pozwolily na
okreslenie wplywu czasu transferu oraz oceny jego komfortu na poprawnos¢ przejecia kontroli nad pojazdem
w sytuacji tego wymagajacej. Wiedza ta moze postluzy¢é do wdrozenia odpowiednich systemow

W nowopowstajacych zautonomizowanych pojazdach.



