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Περιεχϐμενα 



Η προοπτικό των ϋξυπνων αυτοκινότων: Ευφυόσ δομό και 
Αλληλεπύδραςη ανθρώπου-μηχανόσ 

Ειςαγωγό 

Η ιςτορύα των ηλεκτρικών οχημϊτων (ΗΤ) μπορεύ να χρονολογηθεύ απο τον 
δϋκατο ϐγδοο αιώνα, απϐ ϋνα ηλεκτρικϐ τρικϑλινδρο απϐ μια ομϊδα μη 
επαναφορτιζϐμενων μπαταριών.  

Αν και οι ηλεκτροχημικού τϑποι εύχαν εφαρμοςτεύ ευρϋωσ, μετϊ την πρώτη 
εμφϊνιςό τουσ εύχαν περιοριςτεύ ςοβαρϊ εξαιτύασ τησ εξουςύασ.  

Λϐγω τησ ενεργειακόσ κρύςησ, η υπερθϋρμανςη του πλανότη, η ατμοςφαιρικό 
ρϑπανςη, τϋτοια ζητόματα ςτο ςημερινϐ κϐςμο, τα ηλεκτρικϊ οχόματα ϋχουν 
κερδύςει τισ ευκαιρύεσ ανϊκτηςησ μαζύ με την ανϊπτυξη ςϑγχρονων επιςτημών 
και τεχνολογιών. 

Σο εϑροσ οδόγηςησ των ΗΟ υπόρξε ςε μεγϊλο βαθμϐ βελτιωμϋνο με λιγϐτερο 
χρϐνο φϐρτιςησ, που επιτρϋπει τα ΗΟ να επριςχϑουν ςτην αγορϊ. 
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Εξϋλιξη τησ αλληλεπύδραςησ ανθρώπου-αυτοκινότου 

Αν κοιτϊξουμε πύςω, πριν απϐ 120 
χρϐνια τα πρώτα οχόματα με 
κινητόρα ειςόχθηςαν απϐ τουσ 
Gottlieb Daimler και Carl Benz το 
1886. Ϊκτοτε υπόρξε μια ςυνεχόσ 
εξϋλιξη ϐχι μϐνο ϐςον αφορϊ τη 
μηχανικό λειτουργύα αλλϊ και ςτισ 
ηλεκτρικϋσ και υπολογιςτικϋσ 
λειτουργύεσ.  
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Εξϋλιξη τησ αλληλεπύδραςησ ανθρώπου-αυτοκινότου(2) 

Σα πρώτα αυτοκύνητα αποτελοϑςαν μϐνο μϋςα για την κϑρια εργαςύα οδόγηςησ 
(ςυςκευό διεϑθυνςησ και πεντϊλ).  

Απϐ τϐτε ο πρωταρχικϐσ τουσ ρϐλοσ παρϋμεινε ύδιοσ. Αυτϐ που ϋχει αλλϊξει εύναι ο 
τρϐποσ αλληλεπύδραςησ ςτο αυτοκύνητο.  

Λϐγω τησ ενςωμϊτωςησ των ηλεκτρονικών και, πιο πρϐςφατα, των ηλεκτρονικών 
υπολογιςτών ςτο ςϑςτημα HCaI(Human car Iteration) (π.χ. ςυςτόματα GPS, 
τηλεματικόσ, ADAS και ψυχαγωγύασ) ϋχουν ειςαγϊγει νϋα επύπεδα πολυπλοκϐτητασ ςτη 
διαδραςτικϐτητα, αλλϊζοντασ πλόρωσ τα γνωςτικϊ μοντϋλα και τισ προςδοκύεσ. 
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Εξϋλιξη τησ αλληλεπύδραςησ ανθρώπου-αυτοκινότου(3) 

Σο ςαλϐνι του αυτοκινότου γύνεται ολοϋνα και πιο περύπλοκο χϊρη ςε νϋα, πλοϑςια ςε 
χαρακτηριςτικϊ ςυςτόματα υποςτόριξησ και ψυχαγωγύασ τϐςο ςτισ ενςωματωμϋνεσ 
ϐςο και ςτισ νομαδικϋσ ςυςκευϋσ .  

Για το λϐγο αυτϐ, υπϊρχει μια παρατηρόςιμη τϊςη ςτα ςυςτόματα αυτοκινότων, ϐπου 
ςυνδυϊζονται διϊφορεσ λειτουργύεσ ςε ςυςτόματα ψυχαγωγύασ, τα οπούα ςυνόθωσ 
αποτελοϑνται εύτε απϐ μια ψηφιακό οθϐνη αφόσ εύτε απϐ ϋναν μϐνο ελεγκτό, καθώσ και 
απϐ μια οθϐνη και την πιο πρϐςφατη αναγνώριςη φωνόσ εντϐσ αυτοκινότου.  
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Εξϋλιξη τησ αλληλεπύδραςησ ανθρώπου-αυτοκινότου(4) 

Αυτό η τϊςη ςυνδυαςμοϑ λειτουργιών ςε ϋνα κεντρικϐ ςϑςτημα οδηγεύ ςε μειωμϋνο 
αριθμϐ διαφορετικών ςυςκευών αλληλεπύδραςησ, αλλϊ απαιτεύ απϐ τον οδηγϐ να 
αναζητϊ μϋςα απϐ διαφορετικϊ μενοϑ για να βρει μια επιθυμητό λειτουργύα.  

΢ε οριςμϋνεσ περιπτώςεισ, αυτϐ δεν εύναι ιδανικϐ, π.χ. η αναζότηςη τησ λειτουργύασ 
μενοϑ που αλλϊζει την ϋνταςη του ραδιοφώνου μπορεύ να εύναι ενοχλητικό για τον 
οδηγϐ. Ϊτςι, υπϊρχει μια ανταλλαγό μεταξϑ πϐςων λειτουργιών εύναι εϑκολα 
προςβϊςιμεσ και πωσ η διαςϑνδεςη χρόςτη εύναι υπερφορτωμϋνη.  

Αυτϐ το εμπϐδιο μπορεύ να παρατηρηθεύ ςε πολλϊ τρϋχοντα ςχϋδια διαςϑνδεςησ 
αυτοκινότων.  8 
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Υυςικό εξϋλιξη του ςαλονιοϑ απϐ το 1960 ϋωσ το 2014 



Εξϋλιξη τησ αλληλεπύδραςησ ανθρώπου-αυτοκινότου(5) 

Σα τελευταύα χρϐνια, ο αριθμϐσ των εγκαταςτϊςεων οθϐνησ αφόσ ςτα αυτοκύνητα 
αυξόθηκε εκθετικϊ.   

Περύπου 5.8 εκατομμϑρια μονϊδεσ εγκαταςτϊθηκαν ςε οχόματα το 2011. Σο ποςοςτϐ 
αυτϐ αναμϋνεται να αυξηθεύ ςε πϊνω απϐ 35 εκατομμϑρια μονϊδεσ το 2020. 
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Αριθμϐσ των εγκαταςτϊςεων οθϐνησ αφόσ ςτα αυτοκύνητα 
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Στατιςτικά ςτοιχεία τθσ ζρευνασ που ανζκυψαν το 2013 [Statista 2015c] 

Αυτό η ςτατιςτικό απεικονύζει τον παγκϐςμιο αριθμϐ οθονών αφόσ που ϋχουν 
εγκαταςταθεύ ςτα αυτοκύνητα το 2011 και τον αναμενϐμενο αριθμϐ εγκαταςτϊςεων ϋωσ 
το 2019 ςε εκατομμϑρια μονϊδεσ.  



Εξϋλιξη τησ αλληλεπύδραςησ ανθρώπου-αυτοκινότου(6) 

Καθώσ οι περιςςϐτερεσ ςυςκευϋσ ςυνδϋονται με τον ϋνα ό τον ϊλλο τρϐπο οι οδηγού 
θϋλουν επύςησ να ςυνδεθοϑν ςτον εξωτερικϐ κϐςμο τϐςο επαγγελματικϊ ϐςο και 
κοινωνικϊ. Οι οδηγού φϋρνουν ςτο αυτοκύνητο μια ποικιλύα προςωπικών ςυςκευών για 
πληροφορύεσ και ψυχαγωγύα. 

Οι καταςκευαςτϋσ αυτοκινότων προςπαθοϑν να παρϊςχουν ϋνα μϋςο για την 
ενςωμϊτωςη αυτών τών νομαδικών ςυςκευών φυςικϊ. Πολλϋσ απϐ τισ λειτουργύεσ του 
αυτοκινότου ϋχουν διατεθεύ ςε εφαρμογϋσ τηλεφώνου. 
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Εξϋλιξη τησ αλληλεπύδραςησ ανθρώπου-αυτοκινότου(7) 

Η φωνητικό αλληλεπύδραςη ϋχει γύνει ϋνα απϐ τα βαςικϊ χαρακτηριςτικϊ των ϋξυπνων 
αυτοκινότων ςόμερα. Προςτϋθηκε ωσ εναλλακτικό λϑςη ςτη χειροκύνητη ό επαφό 
αλληλεπύδραςησ με το κύνητρο να μειωθεύ η απϐςπαςη του οδηγοϑ. 

Τπϊρχουν επύςησ προκλόςεισ ϐςον αφορϊ την υπολογιςτικό ιςχϑ, τον χρϐνο απϐκριςησ 
ςε περύπτωςη αρχιτεκτονικόσ εξυπηρετητό-πελϊτη και τον θϐρυβο του περιβϊλλοντοσ 
μϋςα ςτο αυτοκύνητο.  
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Εξϋλιξη τησ αλληλεπύδραςησ ανθρώπου-αυτοκινότου(8) 

΢ϑμφωνα με την Εθνικό Τπηρεςύα Αςφϊλειασ τησ Οδικόσ Κυκλοφορύασ των ΗΠΑ που 
ϋχει εκδϐςει εθελοντικϊ κατευθυντόριεσ γραμμϋσ για τουσ καταςκευαςτϋσ, ςυνιςτϊ ϐτι 
τα ςυςτόματα πρϋπει να ςχεδιϊζονται κατϊ τϋτοιο τρϐπο ώςτε οι οδηγού να μην 
απομακρϑνουν τα μϊτια τουσ για περιςςϐτερο απϐ δϑο δευτερϐλεπτα κϊθε φορϊ, ό 12 
δευτερϐλεπτα ςυνολικϊ ανϊ αλληλεπύδραςη.   

Οι κατευθυντόριεσ γραμμϋσ ϋρχονται μετϊ απϐ μια μελϋτη απϐ το NHTSA(National 
Highway Traffic safety administration). Ϊδειξε ϐτι τα καθόκοντα ςυντονιςμοϑ χειρϐσ-
ματιοϑ, ϐπωσ η χρόςη κινητοϑ τηλεφώνου, καθιςτοϑςαν τρεισ φορϋσ πιο πιθανϐ ϐτι ο 
οδηγϐσ θα κατϋρρεε.  

Οι ερευνητϋσ που εργϊζονται ςε αυτϐν τον τομϋα γνωρύζουν πολϑ καλα ϐτι οι οδηγού 
θϋλουν πρϐςβαςη ςε ϐλο και περιςςϐτερεσ πληροφορύεσ, απϐ τισ προτροπϋσ πλοόγηςησ 
ϋωσ τισ ενημερώςεισ των κοινωνικών μϋςων. ΢υνεπώσ, η κατϊργηςη αυτών των 
πληροφοριών εντελώσ δεν εύναι πειςτικό. 
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Σο ευφυϋσ ϐχημα (IV) εύναι μια νϋα κατεϑθυνςη ςτην ανϊπτυξη αυτοματοποιημϋνων 
οχημϊτων. Με τη βοόθεια προηγμϋνου ςυςτόματοσ αιςθητόρων και  ςϑςτημα 
επεξεργαςύασ πληροφοριών μπορεύ να παρακολουθεύ τισ καταςτϊςεισ του οχόματοσ, τισ 
ςυμπεριφορϋσ των οδηγών και  τα περιβϊλλοντα του οχόματοσ ώςτε να ενιςχυθεύ η 
οδικό αςφϊλεια, η ικανϐτητα οδόγηςησ, η εξοικονϐμηςη ενϋργειασ. 

Εκτϐσ αυτοϑ, τα IVs ευρϋωσ χρηςιμοποιοϑνται ςτη διϊςωςη καταςτροφών, την 
εκτϋλεςη επικύνδυνων εργαςιών, την αςφϊλεια υπηρεςιών και ςτρατιωτικών 
εφαρμογών.  

Η ευφυόσ τεχνολογύα και η ρομποτικό ϋχουν εγγενεύσ ςυνδϋςεισ ςτισ εφαρμογϋσ των 
ηλεκτρικών οχημϊτων.  15 

Η προοπτικό των ϋξυπνων αυτοκινότων: Ευφυόσ δομό και 
αλληλεπύδραςη ανθρώπου-μηχανόσ 



Η αυξημϋνη αυτοματοπούηςη και ςυνδεςιμϐτητα αποτελοϑν ςημαντικϋσ τϊςεισ που 
διαμορφώνουν το μϋλλον των οδικών μεταφορών. Τποςτηρύζουν την αντιμετώπιςη 
πολλών απϐ τισ μεύζονεσ προκλόςεισ που αντιμετωπύζει ςόμερα το ςϑςτημα μεταφορών. 

΢το ςϑςτημα μεταφορών, τα οχόματα αυτϊ θα μποροϑςαν να μειώςουν δραςτικϊ τουσ 
θανϊτουσ απϐ τροχαύα ατυχόματα, καθώσ το 90% των τροχαύων ατυχημϊτων 
προϋρχεται απϐ ανθρώπινο λϊθοσ.  

Αυτοματοποιημϋνα και ςυνδεδεμϋνα οχόματα θα μποροϑςαν να παρϋχουν νϋεσ 
υπηρεςύεσ κινητικϐτητασ κατϐπιν αιτόματοσ, π.χ. για ηλικιωμϋνουσ ό ανθρώπουσ με 
αναπηρύα.  

΢τισ δημϐςιεσ μεταφορϋσ τα αυτϐνομα οχόματα μποροϑν να οδηγόςουν ςε μεύωςη του 
κϐςτουσ κατϊ 50%. Αντύ ενϐσ οδηγοϑ ςε κϊθε ϐχημα ϋνα ϊτομο ςε ϋνα κϋντρο ελϋγχου 
μπορεύ να παρακολουθεύ και να οργανώνει πολλϊ οχόματα. 
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Αυτοματιςμϐσ - το μϋλλον των μεταφορών 



Αυτοματιςμϐσ - το μϋλλον των μεταφορών (2) 

Σα αυτοματοποιημϋνα οχόματα εύναι οχόματα που μποροϑν να αντικαταςτόςουν τον 
οδηγϐ για οριςμϋνεσ ό ϐλεσ τισ εργαςύεσ οδόγηςησ.  

Σα οχόματα που λειτουργοϑν αυτϐματα ςτα φρϋνα, το γκϊζι ό / και το ςϑςτημα 
διεϑθυνςησ υπϐ τη ςυνεχό επύβλεψη του οδηγοϑ (επύπεδο 2 του ΢ΑΕ «Society of 
Automobile Engineers») εύναι όδη διαθϋςιμα ςτην αγορϊ τησ ΕΕ.  

΢ϑμφωνα με το ERTRAC (2017), τα αυτοκύνητα που επιτρϋπουν ςτον οδηγϐ να εκτελεύ 
δευτερεϑοντα καθόκοντα (επύπεδα ΢ΑΕ 3-4) πρϋπει να εύναι διαθϋςιμα μϋχρι το 2020 
ςτην αγορϊ τησ ΕΕ για περιοριςμϋνο αριθμϐ οδηγών.  

Σα οχόματα που εύναι ςε θϋςη να κινοϑνται αυτϐνομα χωρύσ την επύβλεψη οδηγοϑ 
(επύπεδο SAE 5) ςε οποιεςδόποτε ςυνθόκεσ κυκλοφορύασ δεν αναμϋνεται να εύναι 
διαθϋςιμα πριν απϐ το 2030, εκτϐσ απϐ τισ δοκιμϋσ. 
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Σα νομικϊ πλαύςια και οι κανονιςμού τησ ΕΕ 

Με βϊςη οριςμϋνεσ αναθεωρόςεισ τησ νομοθεςύασ τησ ΕΕ που ιςχϑει για τισ 
αυτοματοποιημϋνεσ οδικϋσ μεταφορϋσ και τισ εργαςύεσ διαφϐρων ομϊδων ϐπωσ η ομϊδα 
υψηλοϑ επιπϋδου GEAR 2030 και η ERTRAC (2017), μπορεύ να ςυναχθεύ ϐτι η νομοθεςύα 

περιλαμβϊνει τα ακϐλουθα κϑρια ςτοιχεύα: 

•  Κανονιςμϐσ ϋγκριςησ οχόματοσ, πιςτοπούηςη και ςυντόρηςη οχημϊτων 
• Η ςϑμβαςη τησ Βιϋννησ και ο αντύκτυπϐσ τησ ςτην ειςαγωγό αυτοματοποιημϋνων 

οχημϊτων 
• Οδικό αςφϊλεια, ςυμπεριφορϊ οδηγοϑ και ϊδεια οδόγηςησ 
• Κανϐνεσ κυκλοφορύασ και μεγϊλησ κλύμακασ δοκιμϋσ ςε ανοικτοϑσ δρϐμουσ 
• Ευθϑνη, αςφϊλιςη και ελαττώματα 
• Τποδομό και απαιτόςεισ για τουσ φορεύσ εκμετϊλλευςησ οδικών μεταφορών 
• ΢υνδεδεμϋνα οχόματα, επικοινωνύα και αςφϊλεια δεδομϋνων 
• Ιδιοκτηςύα δεδομϋνων και ιδιωτικϐτητα 
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Κανονιςμϐσ ϋγκριςησ οχόματοσ, πιςτοπούηςη και ςυντόρηςη 
οχημϊτων 

΢ϑςτημα ϋγκριςησ τϑπου ολϐκληρου οχόματοσ 

Η θεμελιώδησ απαύτηςη για αυτοματοποιημϋνα αυτοκύνητα εύναι ϐτι ο νϐμοσ επιτρϋπει 
τη χρόςη τουσ ςε δημϐςιουσ δρϐμουσ. Σα οχόματα παραγωγόσ απαιτοϑν ϋγκριςη τϑπου 
ΕΕ, η οπούα βαςύζεται ςτο ςϑςτημα ϋγκριςησ τϑπου ολϐκληρου οχόματοσ.  

΢ϑμφωνα με τουσ κανϐνεσ τεχνικόσ εναρμϐνιςησ WVTA(Whole Vehicle Type Approval), 
ϋνασ καταςκευαςτόσ μπορεύ να λϊβει πιςτοπούηςη για ϋναν τϑπο οχόματοσ ςε μια χώρα 
τησ ΕΕ και να το διαθϋςει ςε ολϐκληρη την ΕΕ χωρύσ περαιτϋρω δοκιμϋσ.  

Η πιςτοπούηςη εκδύδεται απϐ αρχό ϋγκριςησ τϑπου και οι δοκιμϋσ διεξϊγονται απϐ τισ 
καθοριςμϋνεσ τεχνικϋσ υπηρεςύεσ. Η οδηγύα 2007/46 / ΕΚ (2007) καθορύζει τισ 
απαιτόςεισ αςφϊλειασ και περιβϊλλοντοσ που πρϋπει να πληροϑν τα οχόματα με 
κινητόρα πριν απϐ την κυκλοφορύα τουσ ςτην αγορϊ τησ ΕΕ.  

Η οδηγύα καθιςτϊ υποχρεωτικϐ το ςϑςτημα ΕΕ-WVTA για ϐλεσ τισ κατηγορύεσ 
μηχανοκύνητων οχημϊτων και τα ρυμουλκοϑμενϊ τουσ. 
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Κανονιςμϐσ ϋγκριςησ οχόματοσ, πιςτοπούηςη και ςυντόρηςη 
οχημϊτων 

Ϊγκριςη τϑπου και αυτοματοποιημϋνα οχόματα 

Η οδηγύα 2007/46 / ΕΚ (2007) θεςπύζει ϋνα πλόρωσ εναρμονιςμϋνο πανευρωπαώκϐ 
πλαύςιο για την ϋγκριςη μηχανοκύνητων οχημϊτων.  

Η οδηγύα αυτό μπορεύ να αναφϋρεται ςε διεθνεύσ κανονιςμοϑσ, ϐπωσ οι κανονιςμού των 
Ηνωμϋνων Εθνών (ΟΗΕ) και να επιτρϋπει παρεκκλύςεισ απϐ περιοριςμϋνεσ εθνικϋσ 
εγκρύςεισ.  

Σα αυτοματοποιημϋνα οχόματα θα μποροϑςαν να ςυμμορφωθοϑν με την ϋγκριςη τϑπου, 
με εξαύρεςη τον κανονιςμϐ του ΟΗΕ 79 (ςυςτόματα διεϑθυνςησ), ο οπούοσ δεν επιτρϋπει 
την "αυτϐματη διεϑθυνςό του" (ό το αυτοματοποιημϋνο ςϑςτημα διεϑθυνςησ) πϊνω απϐ 
ταχϑτητεσ 10 χλμ. / Ώρα.  

Επιπλϋον, ο κανονιςμϐσ 13 (ςυςτόματα πϋδηςησ) του ΟΗΕ καλϑπτει το "αυτϐματο 
ςϑςτημα πϋδηςησ", αλλϊ ενδϋχεται να απαιτηθεύ κϊποια εξϋταςη για να επιβεβαιωθεύ η 
καταλληλϐτητϊ του. Οι ςυζητόςεισ για την τροποπούηςη αυτών των κανονιςμών 
βρύςκονται ςε εξϋλιξη ςτον ΟΗΕ.  
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Κανονιςμϐσ ϋγκριςησ οχόματοσ, πιςτοπούηςη και ςυντόρηςη 
οχημϊτων 

Πιςτοπούηςη αυτοματοποιημϋνων οχημϊτων 

Η αντικατϊςταςη οριςμϋνων καθηκϐντων του οδηγοϑ καθώσ και η ςυνδεςιμϐτητα 
απαιτοϑν νϋουσ τομεύσ που πρϋπει να ρυθμιςτοϑν.  

Επιπλϋον, η πιςτοπούηςη των λειτουργιών των οχημϊτων (πϋδηςη, ςϑςτημα διεϑθυνςησ, 
οπτικϐ πεδύο) ρυθμύζεται επύ του παρϐντοσ ςε ξεχωριςτοϑσ κανονιςμοϑσ καθώσ ο 
ςυνδυαςμϐσ αυτών των λειτουργιών γύνεται απϐ τον οδηγϐ.  

Με αυτοματοποιημϋνα οχόματα, αυτϐσ ο ςυνδυαςμϐσ θα γύνει απϐ το ςϑςτημα, το οπούο 
μπορεύ να απαιτόςει ειδικό ρϑθμιςη για τον ςυνδυαςμϐ αυτών των λειτουργιών.  

Ο νϋοσ ςχεδιαςμϐσ των οχημϊτων θα πρϋπει επύςησ να πραγματοποιεύται με 
αυτοματοπούηςη, ο οπούοσ μπορεύ να χρειαςτεύ νϋεσ κατηγορύεσ οχημϊτων και νϋεσ 
ειδικϋσ απαιτόςεισ (π.χ. λεωφορεύα με λιγϐτερουσ απϐ 8 επιβϊτεσ, επιβϊτεσ των εμπρϐσ 
καθιςμϊτων). 
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Κανονιςμϐσ ϋγκριςησ οχόματοσ, πιςτοπούηςη και ςυντόρηςη 
οχημϊτων 

Οδικό αςφϊλεια 

Προτοϑ να μπορϋςουν να ειςαχθοϑν μεγϊλησ αυτοματοπούηςησ οχόματα ςε μαζικό 
παραγωγό, αναμϋνεται ϐτι θα πρϋπει να ενημερωθοϑν τα πρϐτυπα ϋγκριςησ τϑπου τησ 
ΕΕ ώςτε να καλϑπτουν τισ νϋεσ τεχνολογύεσ και τισ ικανϐτητεσ των οχημϊτων και ϐτι 
αυτϊ θα ρϋουν μϋςω των επικαιροποιημϋνων τεχνικών προδιαγραφών.  

Αναμϋνεται ϐτι θα ενημερωθεύ η οδηγύα 2014/45 (2014) για τον τεχνικϐ ϋλεγχο τησ ΕΕ. Η 
ανϊπτυξη προτϑπων ϋγκριςησ τϑπου θα πρϋπει να διαςφαλύζει ϐτι η απϐδοςη των 
αυτοματοποιημϋνων ςυςτημϊτων εντϐσ των οχημϊτων μπορεύ να επαληθευθεύ εϑκολα 
και οικονομικϊ κατϊ τον τεχνικϐ ϋλεγχο.  
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Κανονιςμϐσ ϋγκριςησ οχόματοσ, πιςτοπούηςη και ςυντόρηςη 
οχημϊτων 
΢υντόρηςη 

Καθώσ τα οχόματα γύνονται πιο περύπλοκα, αυξϊνονται οι ανηςυχύεσ ςχετικϊ με την 
ικανϐτητα ϊλλων επιχειρόςεων εκτϐσ των franchised dealers να τα επιςκευϊςουν και 
αυτϐ εύναι πιθανϐ να ϋχει αντύκτυπο ςτο κϐςτοσ επιςκευόσ.  

Επιπλϋον, ϋνα αυτοματοποιημϋνο ϐχημα εύναι πιθανϐ να εύναι ιδιαύτερα περύπλοκο και να 
χρηςιμοποιεύ εκτεταμϋνα την ιδιϐκτητη τεχνολογύα, ϋτςι ώςτε οι καταςκευαςτϋσ να μην 
επιθυμοϑν να επιτρϋψουν την επιςκευό απϐ ϊλλεσ επιχειρόςεισ. 

Ψςτϐςο, η ςυνδεςιμϐτητα θα προςφϋρει νϋεσ δυνατϐτητεσ για ςυντόρηςη, υπηρεςύεσ και 
ενημερώςεισ.  

Οι ανεξϊρτητοι επιςκευαςτϋσ θα πρϋπει να λαμβϊνουν εκ των προτϋρων δύκαιη, λογικό 
και χωρύσ διακρύςεισ πρϐςβαςη ςε ϐλα τα ςχετικϊ δεδομϋνα και τη δυνατϐτητα ειςϐδου 
ςτην αγορϊ. 23 



Αντιμετώπιςη τησ αςφαλοϑσ ςυμπεριφορϊσ των 
αυτοματοποιημϋνων οχημϊτων 

Σα αυτοματοποιημϋνα οχόματα θα τροποιόςουν την παραδοςιακό διϊκριςη μεταξϑ των 
κανϐνων που ιςχϑουν για τουσ οδηγοϑσ (κυρύωσ εθνικοϑσ κανϐνεσ κυκλοφορύασ) και 
των κανϐνων που ιςχϑουν για τα οχόματα (κυρύωσ εναρμονιςμϋνη νομοθεςύα ϋγκριςησ 
των οχημϊτων τησ ΕΕ, ϐπωσ προαναφϋρθηκε).  

Η τεχνολογύα αυτοματιςμοϑ προορύζεται για την πλόρη ό μερικό αντικατϊςταςη του 
οδηγοϑ. Αυτϐ ϋχει δημιουργόςει μια νϋα κατϊςταςη, ϐπου οι απαιτόςεισ για τα 
ςυςτόματα αυτοματιςμοϑ των οχημϊτων αλληλεπικαλϑπτονται με τουσ κανϐνεσ για τη 
ςυμπεριφορϊ των οδηγών.  

΢υνεπώσ, απαιτεύται ςτενϐσ ςυντονιςμϐσ μεταξϑ των εργαςιών για τουσ δϑο ϋωσ τώρα 
ξεχωριςτοϑσ τομεύσ τησ νομοθεςύασ για την οδικό κυκλοφορύα: το ϐχημα και ο οδηγϐσ.  

Αυτϐ θα πρϋπει επύςησ να περιλαμβϊνει κατϊρτιςη οδηγοϑ και πληροφορύεσ για να 
εξαςφαλιςτεύ ϐτι ο οδηγϐσ δεν ςυγχϋεται με το ςϑςτημα ό δεν το καταχρϊται. 
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Διεπαφό ανθρώπου-μηχανόσ (HMI)  

Η διεπαφό ανθρώπου-μηχανόσ (HMI) εύναι ιδιαύτερα ςημαντικό για τα 
αυτοματοποιημϋνα οχόματα με οδηγϐ (επύπεδα 2 ϋωσ 4) και οι κανϐνεσ πρϋπει να 
εξαςφαλύζουν υψηλϐ επύπεδο κοινόσ χρόςησ.  

Η επικοινωνύα (π.χ. μϋςω εξωτερικοϑ HMI) με ϊλλουσ χρόςτεσ ςτο δρϐμο(π.χ. ευϊλωτουσ 
χρόςτεσ του οδικοϑ δικτϑου) και με αρχϋσ (π.χ. αςτυνομύα) θα εύναι ιδιαύτερα ςημαντικό 
για οχόματα χωρύσ οδηγϐ και θα πρϋπει επύςησ να ληφθεύ υπϐψη.  

Σο HMI εύναι πολϑ ςημαντικϐ για την αςφϊλεια, ιδιαύτερα ςε ςχϋςη με το επύπεδο 
προςοχόσ που απαιτεύται για την αςφαλό λειτουργύα μιασ αυτοματοποιημϋνησ 
λειτουργύασ (το ϐχημα πρϋπει να διαςφαλύζει ϐτι ο οδηγϐσ εύναι ενεργϐσ / ενόμεροσ εϊν 
χρειϊζεται) και για την αςφαλό μεταφορϊ ελϋγχου μεταξϑ οδηγοϑ και οχόματοσ των 
επιπϋδων ΢ΑΕ 3/4.  

Επομϋνωσ, τα καθόκοντα του οχόματοσ και του οδηγοϑ πρϋπει να διευκρινιςτοϑν ό να 
ρυθμιςτοϑν. 
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Ευθϑνη των αυτοματοποιημϋνων οχημϊτων 

΢ε γενικϋσ γραμμϋσ και ςε περύπτωςη κανονικόσ λειτουργύασ οχόματοσ χωρύσ 
ελαττώματα, η ςυμπεριφορϊ του οχόματοσ μπορεύ να προςδιοριςτεύ ό να επηρεαςτεύ 
απϐ τον οδηγϐ ό το αυτοματοποιημϋνο ϐχημα / ςϑςτημα.  

Η πραγματικό αιτύα των γεγονϐτων (που ϋχει επηρεϊςει τη ςυμπεριφορϊ) που οδηγεύ ςε 
ζημιϊ ό περιςτατικϐ ατυχόματοσ εύναι καθοριςτικό για την κατανομό τησ ευθϑνησ.  

Δεδομϋνου ϐτι τα αυτοματοποιημϋνα οχόματα θα αναλϊβουν τα καθόκοντα του οδηγοϑ, 
θα μποροϑςε να γύνει πιο περύπλοκο να ανατεθεύ η ευθϑνη ςε περύπτωςη ατυχόματοσ. Σα 
θϑματα ενϐσ ατυχόματοσ με ϋνα αυτοματοποιημϋνο ϐχημα θα εύχαν πρϐβλημα να 
αποζημιωθοϑν.  

Ψσ εκ τοϑτου, θεωρεύται ϐτι ςτη νομοθεςύα ϋγκριςησ τϑπου πρϋπει να απαιτοϑνται 
καταγραφεύσ ςτοιχεύων γεγονϐτων (δηλ. Μαϑρα κουτιϊ) για να διευκρινιςτεύ ποιοσ 
οδηγοϑςε (το αυτοκύνητο ό ο οδηγϐσ) ςε περύπτωςη ατυχόματοσ για να βοηθόςει ςτην 
εκχώρηςη ευθϑνησ.  
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Ευθϑνη των αυτοματοποιημϋνων οχημϊτων (2) 

Η νομοθεςύα πρϋπει να καλϑπτει το ελϊχιςτο ςϑνολο δεδομϋνων που απαιτοϑνται για 
την αποςαφόνιςη τησ ευθϑνησ και των μηχανιςμών ρϑθμιςησ τησ πρϐςβαςησ ςε 
δεδομϋνα απϐ τεχνικό ϊποψη. 

Τπϊρχει επύςησ ανϊγκη να διευκρινιςτοϑν τα ζητόματα ευθϑνησ ςτο πλαύςιο του 
άντερνετ των πραγμϊτων (ΙΣ), ιδύωσ τησ εξωςυμβατικόσ ευθϑνησ.  

Για παρϊδειγμα, ςε περύπτωςη ςωματικοϑ τραυματιςμοϑ, θανϊτου, υλικών ζημιών και 
ϊλλων, προςδιορύζοντασ την πρωταρχικό αιτύα τησ ζημύασ, προςδιορύζοντασ τη ςχϋςη 
αιτιώδουσ ςυνϊφειασ και τϋλοσ προςδιορύζοντασ την ευθϑνη μεταξϑ διαφϐρων 
ςυμμετεχϐντων, μεταξϑ καταςκευαςτών προώϐντων, καταςκευαςτών αιςθητόρων, 
παραγωγών λογιςμικοϑ , εταιρεύεσ αναλϑςεων δεδομϋνων και ϊλλοι παρϊγοντεσ που 
εμπλϋκονται ςτην παροχό διαφϐρων υπηρεςιών μπορεύ να εύναι δϑςκολο. 
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Σομϋασ λειτουργικοϑ ςχεδιαςμοϑ 

Ο τομϋασ λειτουργικοϑ ςχεδιαςμοϑ (ODD) περιγρϊφει τον ςυγκεκριμϋνο τομϋα 
λειτουργύασ ςτον οπούο ϋχει ςχεδιαςτεύ ςωςτϊ το ςυνδεδεμϋνο αυτϐματο ϐχημα.  Η 

τρϋχουςα υπϐθεςη εύναι ϐτι τα ςυνδεδεμϋνα αυτοκύνητα χρειϊζονται τον οριςμϐ ODD 
για κϊθε αυτοματοποιημϋνη λειτουργύα / χρόςη που εύναι διαθϋςιμη ςτο ϐχημα. Ο 

οριςμϐσ του ODD πρϋπει να περιλαμβϊνει τουλϊχιςτον τισ ακϐλουθεσ πληροφορύεσ: 

• Σϑπουσ οδοςτρώματοσ ςτουσ οπούουσ η αυτοματοποιημϋνη λειτουργύα / χρόςη 
προορύζεται να λειτουργεύ με αςφϊλεια 

• Γεωγραφικό περιοχό 
• Εϑροσ ταχϑτητασ 
• Περιβαλλοντικϋσ ςυνθόκεσ ςτισ οπούεσ θα λειτουργόςει το αυτοματοποιημϋνο ϐχημα 

(καιρϐσ, ημϋρα / νϑχτα κ.λπ.) 
• Ωλλουσ περιοριςμοϑσ τομϋα 28 



Σομϋασ λειτουργικοϑ ςχεδιαςμοϑ (2) 

Για κϊθε αυτοτελό λειτουργύα / περύπτωςη χρόςησ, ο καταςκευαςτόσ θα πρϋπει να ϋχει 
τεκμηριωμϋνη διαδικαςύα για την αξιολϐγηςη, τη δοκιμό και την επικϑρωςη των 
δυνατοτότων του ςυςτόματοσ. 

Όςον αφορϊ την ϋγκριςη τϑπου οχόματοσ, οι δοκιμϋσ αυτϋσ μποροϑν να διεξϊγονται απϐ 
πιςτοποιημϋνεσ τεχνικϋσ υπηρεςύεσ.  

Οι καταςκευαςτϋσ με τισ αρχϋσ ϋγκριςησ τϑπου πρϋπει να αναπτϑξουν δοκιμϋσ και 
μεθϐδουσ επαλόθευςησ για να αξιολογόςουν τισ ικανϐτητεσ των οχημϊτων τουσ και να 
εξαςφαλύςουν υψηλϐ επύπεδο αςφϊλειασ. ΢το μϋλλον, οι αρχϋσ μποροϑν να 
δημοςιεϑςουν ςυγκεκριμϋνεσ δοκιμϋσ και πρϐτυπα απϐδοςησ.  
Ϊνα αυτοματοποιημϋνο ϐχημα θα πρϋπει να μπορεύ να λειτουργεύ με αςφϊλεια ςτο 
πλαύςιο του ODD για το οπούο ϋχει ςχεδιαςτεύ. ΢ε περιπτώςεισ ϐπου το 
αυτοματοποιημϋνο ϐχημα βρύςκεται εκτϐσ του καθοριςμϋνου ODD του το ϐχημα πρϋπει 
να μετακινηθεύ ςε κατϊςταςη ελϊχιςτου κινδϑνου με τη μετϊβαςη του ελϋγχου.  

Η τρϋχουςα υπϐθεςη εύναι ϐτι κϊθε ταξύδι ϋχει πολλαπλϋσ ODD, αυτοματοποιημϋνεσ 
ενϐτητεσ και μεταβϊςεισ ελϋγχου. 
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Η τεχνολογύα πληροφοριών και επικοινωνύασ υποςτηρύζει την 
ψηφιακό μετατροπό ςε ϋξυπνα αυτοκύνητα 

Η καταςκευό αυτοκινότων αρκετϊ ϋξυπνων ώςτε να οδηγοϑν μϐνα τουσ απαιτεύ πολϑ 
εξελιγμϋνη τεχνολογύα και ο κλϊδοσ τησ τεχνολογύασ πληροφοριών και 
επικοινωνύασ(ΣΠΕ) μπορεύ να προςβλϋπει ςε μεγϊλεσ ευκαιρύεσ για την παροχό του.  

Απϐ τουσ μεταποιητϋσ ςε μια υποδομό για το άντερνετ των πραγμϊτων (IoT), οι 
επιχειρόςεισ ΣΠΕ θα χρειαςτεύ να προμηθεϑςουν την τεχνολογύα που χρειϊζονται 
εταιρεύεσ ϐπωσ η FAW Group Corporation (FAW) για να επιφϋρουν τον ψηφιακϐ 
μεταςχηματιςμϐ τησ οδόγηςησ. 
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Η τεχνολογύα πληροφοριών και επικοινωνύασ υποςτηρύζει την 
ψηφιακό μετατροπό ςε ϋξυπνα αυτοκύνητα (2) 

Ο ϊμεςοσ ςτϐχοσ για την πλειοψηφύα των αυτοκινητοβιομηχανιών εύναι να φθϊςουν ςτο 
επύπεδο 3 του ΢ΑΕ για ϋξυπνα αυτοκύνητα ό αυτοματιςμού υπϐ ϐρουσ, ϐπου τα 
αυτοκύνητα ελϋγχουν την ταχϑτητα και το τιμϐνι προγραμματιςτικϊ και βαςύζονται ςτον 
ϊνθρωπο οδηγϐ για να αναλϊβει δυναμικϋσ καταςτϊςεισ, ϐπωσ ϐταν ο κακϐσ καιρϐσ 
παρεμβαύνει ςτην λειτουργύα των αιςθητόρων.  

Σα αυτοκύνητα επιπϋδου 3 μποροϑν να διατεθοϑν ευρϋωσ μϋχρι το 2020. Για να 
φτϊςουμε εκεύ, τα ϋξυπνα αυτοκύνητα θα χρειαςτοϑν περιςςϐτερο απϐ τισ δικϋσ τουσ 
δυνατϐτητεσ παρακολοϑθηςησ και πϋδηςησ ςε πραγματικϐ χρϐνο.  

θα χρειαςτοϑν Σεχνητό Νοημοςϑνη, Μεγϊλα Δεδομϋνα, Cloud computing και ϊλλεσ 
τεχνολογύεσ ΣΠΕ για την επύτευξη τησ βαθιϊσ ενςωμϊτωςησ του ϋξυπνου υλικοϑ και 
λογιςμικοϑ για τα απαραύτητα επύπεδα αςφϊλειασ και αυτονομύασ. 

31 



Η τεχνολογύα πληροφοριών και επικοινωνύασ υποςτηρύζει την 
ψηφιακό μετατροπό ςε ϋξυπνα αυτοκύνητα (3) 

΢τισ Ηνωμϋνεσ Πολιτεύεσ, οι θϊνατοι απϐ τροχαύα ατυχόματα εύναι περύπου 20.000 
ετηςύωσ και δεν μειώνονται. Σο Τπουργεύο Μεταφορών των ΗΠΑ πιςτεϑει ϐτι οι πτυχϋσ 
τησ αποφυγόσ ςϑγκρουςησ των ϋξυπνων αυτοκινότων θα βοηθόςουν ςτην επύλυςη 
αυτοϑ του φαινομϋνου. 

Η κυβϋρνηςη ενθαρρϑνει επιχειρόςεισ υψηλόσ τεχνολογύασ ϐπωσ η Google να 
χρηςιμοποιοϑν την τεχνολογύα τουσ για να κινητοποιόςουν την ανϊπτυξη ϋξυπνων 
αυτοκινότων.  

Ο ςτϐχοσ εύναι να τοποθετηθοϑν οι Ηνωμϋνεσ Πολιτεύεσ ωσ ηγϋτεσ ςτον κλϊδο των 
ϋξυπνων αυτοκινότων, μαζύ με την Ευρωπαώκό Ϊνωςη και την Ιαπωνύα.  

Ϊνασ ςτρατηγικϐσ ςτϐχοσ ςτην Ιαπωνύα εύναι να οδηγόςει τον κϐςμο ςε 
αυτοματοποιημϋνα πρϐτυπα οδόγηςησ / οχόματοσ-προσ-οτιδόποτε (V2X). 
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Καταςκευαςτϋσ αυτοκινότων 
Προμηθευτϋσ τησ Κατηγορύασ 1 και τησ Κατηγορύασ 2 

Η καταςκευό αυτοκινότων εύναι ϋνα βαριϊ κλιμακωτϐ οικοςϑςτημα. Οι καταςκευαςτϋσ 
αυτοκινότων ενςωματώνουν εξαρτόματα που παρϋχονται απϐ προμηθευτϋσ, οι οπούοι 
φϋρουν την ϋνδειξη "Tier-1".  

Απϐ τα ςυςτόματα ψυχαγωγύασ ϋωσ τα καθύςματα αυτοκινότων, ϋνα μεγϊλο μϋροσ του 
κϐςτουσ του αυτοκινότου μπορεύ να ςχετύζεται με τα εξαρτόματα που παρϊγονται απϐ 
τουσ προμηθευτϋσ τησ κατηγορύασ Tier-1. 

Οι προμηθευτϋσ τησ Κατηγορύασ 2 ϋχουν μϐνο ςυμβατικϋσ ςχϋςεισ με τουσ προμηθευτϋσ 
τησ Κατηγορύασ 1. Παρϊγουν, για παρϊδειγμα, πλαςτικϊ, μηχανικϊ μϋρη, καλοϑπια, 
ηλεκτρονικϊ εξαρτόματα ό λογιςμικϐ. 33 



Συπικό αρχιτεκτονικό και ςτοιχεύα ενεργητικοϑ 

Οι περιςςϐτερεσ αρχιτεκτονικϋσ αυτοκινότων διακρύνονται μεταξϑ διαφορετικών 
τομϋων, διαςυνδεδεμϋνεσ απϐ μια κεντρικό πϑλη. 

Ολα αυτϊ τα εξαρτόματα ενδϋχεται να 
προκαλϋςουν κινδϑνουσ, εϊν 
διαταρϊςςονται. Ο αντύκτυποσ αυτών των 
κινδϑνων μπορεύ να κυμαύνεται μεταξϑ 
τησ αςφϊλειασ και τησ προςταςύασ τησ 
ιδιωτικόσ ζωόσ.  
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Τψηλοϑ επιπϋδου αρχιτεκτονικό ενϐσ ϋξυπνου αυτοκινότου 



Συπικό αρχιτεκτονικό και ςτοιχεύα ενεργητικοϑ (2) 

Σα ςτοιχεύα ενϐσ ϋξυπνου αυτοκινότου περιγρϊφονται ωσ ςτοιχεύα ενεργητικοϑ και 
απαιτοϑν κατϊλληλη προςταςύα. Διακρύνουμε τα εξαρτόματα ςϑμφωνα με τισ 

ακϐλουθεσ κατηγορύεσ: 

• Ϊλεγχοσ κινητόρα 
• Ϊλεγχοσ πλαιςύου 
• Ϊλεγχοσ ςώματοσ 
• Ϊλεγχοσ ψυχαγωγύασ 
• Ϊλεγχοσ επικοινωνιών 
• Διαγνωςτικϊ και ςυςτόματα ςυντόρηςησ 35 



Συπικό αρχιτεκτονικό και ςτοιχεύα ενεργητικοϑ 
Ϊλεγχοσ κινητόρα 

ECU και αιςθητόρεσ 

Ο τομϋασ αυτϐσ εύναι υπεϑθυνοσ για την ςϑνδεςη μεταξϑ τησ πηγόσ ενϋργειασ του 
αυτοκινότου και του μεταςχηματιςμοϑ τησ ςτην προώθηςη. Σα ςϑγχρονα αυτοκύνητα 
αποτελοϑνται απϐ πολλϋσ ενςωματωμϋνεσ ηλεκτρονικϋσ μονϊδεσ ελϋγχου (ECU) που 
ελϋγχουν μηχανικϊ ό ηλεκτρονικϊ  τα ςυςτόματα του οχόματοσ.  
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Ϊλεγχοσ κινητόρα 
Τποςϑςτημα 

Σο υποδύκτυο δικτϑου κινητόρα βαςύζεται ςυνόθωσ ςτο πρωτϐκολλο δικτϑου ελεγκτό 
(CAN). Σο CAN, ϋνα πρϐτυπο ISO απϐ το 1993, εύναι μακρϊν ο πιο γνωςτϐσ και δημοφιλϋσ 
δύαυλοσ, ςτον οπούο τα περιςςϐτερα ECU των οχημϊτων εύναι ςυνδεδεμϋνα.  

Μπορεύ να υπϊρχουν πολλού δύαυλοι CAN ςε ϋνα ϐχημα, διαςυνδεδεμϋνοι με μια πϑλη, για 
να απομονώνει τισ πιο κρύςιμεσ λειτουργύεσ (ϐπωσ η διαχεύριςη του ςυςτόματοσ 
κύνηςησ) απϐ τισ λιγϐτερο κρύςιμεσ (ϐπωσ π.χ. multimedia).  

Η κυκλοφορύα ςε αυτϐ το εςωτερικϐ δύκτυο ποικύλλει απϐ τη μια λϑςη ςτην ϊλλη. Σο 
πρωτϐκολλο FlexRey (ISO 17458) τύθεται επύςησ ςε λειτουργύα απϐ το 2008. 
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Ϊλεγχοσ πλαιςύου 
ECU και αιςθητόρεσ 

Σα ECU εύναι παρϐμοια με εκεύνα που εντοπύζονται ςτουσ τομεύσ των ςυςτημϊτων 
κύνηςησ.  Επιτρϋπουν τον ϋλεγχο λειτουργιών ϐπωσ ϋλεγχοσ διεϑθυνςησ, ϋλεγχοσ 
αερϐςακου, ςυςτόματα πϋδηςησ ό προηγμϋνα ςυςτόματα υποςτόριξησ οδηγοϑ. 
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Ϊλεγχοσ πλαιςύου 
Τποςϑςτημα 

Σο υποδύκτυο ςυνόθωσ βαςύζεται ςτο πρωτϐκολλο CAN αλλϊ και ςε πρωτϐκολλα ϐπωσ 
FlexRay, ό RF (π.χ. για ςυςτόματα παρακολοϑθηςησ πύεςησ ελαςτικών). 

Η FlexRay, που ειςόχθη το 2008, εύναι ταχϑτερη απϐ την CAN και ϋχει ςχεδιαςτεύ για 
εφαρμογϋσ οδόγηςησ με καλώδιο, οι οπούεσ αντικαθιςτοϑν τισ ςυνόθεισ μηχανικϋσ 
λειτουργύεσ με το λογιςμικϐ.  
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Ϊλεγχοσ ςώματοσ 
ECU και αιςθητόρεσ 

 

Ο ϋλεγχοσ του αμαξώματοσ εύναι υπεϑθυνοσ για το ςώμα, που ςημαύνει τισ περιςςϐτερεσ 
φορϋσ τον θϊλαμο του επιβϊτη και το πορτ-μπαγκαζ. 

 

Σα ECU εύναι παρϐμοια με εκεύνα που εντοπύζονται ςτουσ τομεύσ των ςυςτημϊτων 
κύνηςησ. Επιτρϋπουν ςτουσ επιβϊτεσ να ελϋγχουν διϊφορεσ λειτουργύεσ ϐπωσ το 
ςϑμπλεγμα οργϊνων, τον ϋλεγχο κλιματιςμοϑ ό το κλεύδωμα των θυρών. 
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Σο υποδύκτυο ςυνόθωσ βαςύζεται ςτο CAN LIN / SAE J2602 26 (για κλειδαριϊ πϐρτασ, 
κλιματιςτικϊ, ζώνεσ αςφαλεύασ ...) ό πρωτϐκολλα RF 27 (ςυςτόματα ειςϐδου χωρύσ 
κλειδύ / παθητικϊ ςυςτόματα).  

Μια παραλλαγό προςανατολιςμϋνη ςτην αξύα του CAN που ειςόχθη το 2002, βαςύζεται 
ςε ϋνα ενιαύο καλώδιο, ϋχει απλοϑςτερουσ ελεγκτϋσ και προςφϋρει χαμηλϐτερο εϑροσ 
ζώνησ. 
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Ϊλεγχοσ ςώματοσ 
Τποςϑςτημα 



Ϊλεγχοσ ψυχαγωγύασ 
ECU και αιςθητόρεσ 

Ο τομϋασ αυτϐσ γενικϊ διαχωρύζεται απϐ το υπϐλοιπο ςώμα. Περιλαμβϊνει υπηρεςύεσ 
πλοόγηςησ, επικοινωνύεσ (τηλϋφωνο κ.λπ.) καθώσ και υπηρεςύεσ ψυχαγωγύασ (head / 
audio). 

Σα ECU εύναι παρϐμοια με εκεύνα που εντοπύζονται ςτουσ τομεύσ των ςυςτημϊτων 
κύνηςησ. Επιτρϋπουν ςτουσ επιβϊτεσ να ελϋγχουν διϊφορεσ λειτουργύεσ ϐπωσ η κεντρικό 
μονϊδα για περιεχϐμενο όχου / βύντεο, αλλϊ και πλοόγηςη ό αλληλεπιδρϊςεισ με το 
τηλϋφωνο του χρόςτη. Οι υπηρεςύεσ που προςφϋρονται μϋςω αυτοϑ του τομϋα μπορεύ 
να διαφϋρουν ςημαντικϊ. 
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Ϊλεγχοσ ψυχαγωγύασ 
Τποςϑςτημα 

Σο υποδύκτυο ςυνόθωσ βαςύζεται ςε πρωτϐκολλα ϐπωσ το MOST, αλλϊ και ςε δύκτυα ad-
hoc που χρηςιμοποιοϑν Bluetooth ό Wi-Fi.  

Σα ςυςτόματα ψυχαγωγύασ βαςύζονται ςτην αςϑρματη ςυνδεςιμϐτητα που παρϋχεται 
εύτε απϐ ϋνα ενςωματωμϋνο UICC εύτε απϐ ϋνα (smartphone) ςυνδεδεμϋνο μϋςω 
Bluetooth ό με καλώδιο USB.  

Επιπλϋον, μπορεύ να χρηςιμοποιηθεύ Ethernet για τη ςϑνδεςη των ςυςτημϊτων κϊμερασ. 
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Ϊλεγχοσ επικοινωνιών 
ECU Gateways με τηλεματικό και επικοινωνύεσ 

Η πϑλη παρϋχει τϐςο τη ςυνδεςιμϐτητα ϐςο και τα περιςςϐτερα προςτατευτικϊ 
αςφαλεύασ που προορύζονται για τισ επικοινωνύεσ (firewalling, χαρακτηριςτικϊ ελϋγχου 
ταυτϐτητασ).  

΢υλλϋγει δεδομϋνα απϐ τα διϊφορα ECU χρηςιμοποιώντασ ϋνα απϐ τουσ διαϑλουσ και 
παρϋχει απομακρυςμϋνη ςϑνδεςη ςτο Διαδύκτυο μϋςω ενςωματωμϋνησ μονϊδασ GSM 
(Global System for Mobile communications) ό χρηςιμοποιώντασ το smartphone του 
οδηγοϑ.  

Αυτό η μονϊδα εύναι γενικϊ επύςησ ςυνδεδεμϋνη με ϋνα GNSS (Global Navigation Satellite 
System) για την απϐκτηςη πληροφοριών ςχετικϊ με την τοποθεςύα του οχόματοσ. 44 



Ϊλεγχοσ επικοινωνιών 
Εξωτερικϊ δύκτυα επικοινωνιών 
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Σο TCU (Telematic control unit) παρϋχει ςυνόθωσ 
ςυνδεςιμϐτητα 3G ό Wi-Fi για την παροχό πολλών 
ειδών υπηρεςιών, για παρϊδειγμα eCall, αλλϊ και την 
επικοινωνύα V2X (vehicle to all).  

Αυτϊ ςυνόθωσ περιλαμβϊνουν διαςυνδϋςεισ που 
προορύζονται για μεγϊλο χρονικϐ διϊςτημα καθώσ 
και ενςϑρματεσ ό αςϑρματεσ διεπαφϋσ που 
προορύζονται για τοπικό χρόςη. 

Εκτϐσ απϐ ενςϑρματα πρωτϐκολλα ϐπωσ 
USB ό διαγνωςτικϊ, οι μονϊδεσ TCU ςυχνϊ 
παρϋχουν διϊφορα αςϑρματα 
πρωτϐκολλα. 



Ϊλεγχοσ επικοινωνιών 
Εξωτερικϊ δύκτυα επικοινωνιών (2) 

Η τηλεματικό βαςύζεται επύςησ ςτην αςϑρματη ςυνδεςιμϐτητα που παρϋχεται εύτε απϐ 
ϋνα ενςωματωμϋνο UICC (Universal Integrated Circuit Card) εύτε απϐ τον οδηγϐ κινητϐ 
τηλϋφωνο.  

Σα κινητϊ πρωτϐκολλα ϐπωσ το GSM / GPRS / 3G / 4G / UMTS / LTE μποροϑν να 
χρηςιμοποιηθοϑν ςε διϊφορα περιβϊλλοντα, αλλϊ τα πιο ςημαντικϊ εύναι η υπηρεςύα 
eCall και η δυνατϐτητα παροχόσ ενημερώςεων OTA (Over-the-air) ςτο εξϊρτημα 
αυτοκινότου firmware.  

Σα ϋξυπνα αυτοκύνητα χρηςιμοποιοϑν επύςησ το GNSS ωσ μϋροσ των χαρακτηριςτικών 
εντοπιςμοϑ τουσ.  

Πρωτϐκολλα (ϐπωσ LoRa και SIGFOX) που χρηςιμοποιοϑνται ςόμερα για λϑςεισ 
πρωτοκϐλλων IoT θα μποροϑςαν επύςησ να χρηςιμοποιηθοϑν απϐ το αυτοκύνητο ςτο 
μϋλλον. 
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Ϊλεγχοσ επικοινωνιών 
Αςϑρματα πρωτϐκολλα εντϐσ οχόματοσ 

Σο Bluetooth και το Wi-Fi παρϋχονται ςυχνϊ ωσ πρωτϐκολλο επιλογόσ για επικοινωνύα, 
αν και η τελευταύα λϋξη τησ τεχνολογύασ προτεύνει πιθανϋσ εναλλακτικϋσ λϑςεισ, ϐπωσ το 
ZigBee, το παθητικϐ RFID, το UWB ό τα 60 GHz mm κϑμματα.  

Για επικοινωνύα με αιςθητόρεσ, για παρϊδειγμα DASH7, που χρηςιμοποιοϑνται για 
ςυςτόματα παρακολοϑθηςησ πύεςησ ελαςτικών (TPMS), μποροϑν να χρηςιμοποιηθοϑν 
πρωτϐκολλα κλύμακασ μεγϊλησ εμβϋλειασ. 
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Ϊλεγχοσ επικοινωνιών 
Αςϑρματα πρωτϐκολλα μεταξϑ οχημϊτων ό οχόματοσ προσ 

υποδομό 

Οι επικοινωνύεσ μεταξϑ οχημϊτων χρηςιμοποιοϑν ςυγκεκριμϋνη ζώνη που διατύθεται για 
επικοινωνύα ITS (ζώνη 5.9 GHz, που ονομϊζεται DSRC). Σϋτοιεσ επικοινωνύεσ τυπικϊ 

χρηςιμοποιοϑν πρωτϐκολλα ϐπωσ: 

•  WAVE (αςϑρματη πρϐςβαςη ςε περιβϊλλοντα οχημϊτων), που εύναι ϋνασ τρϐποσ 
λειτουργύασ που χρηςιμοποιεύται απϐ το IEEE 802.11-ςυμμορφοϑμενων ςυςκευών που 
λειτουργοϑν ςτη ζώνη DSRC 

•  DSRC (Dedicated Short Range Communications), που δεν πρϋπει να ςυγχϋεται με τη 
ζώνη DSRC , η οπούα εύναι πρϐτυπο βαςιςμϋνο ςτο IEEE 802.11a 

•  IEEE 802.11p, που βαςύζεται ςτο ύδιο πρϐτυπο ASTM E2213-03 ωσ DSRC 
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΢υςτόματα διϊγνωςησ και ςυντόρηςησ 
Θϑρεσ OBD II και εξοπλιςμϐ ςυντόρηςησ ό ςυντόρηςησ 

Σα ςυςτόματα διϊγνωςησ και ςυντόρηςησ εύναι εξωτερικϊ ςυςτόματα διαςυνδεδεμϋνα 
με το αυτοκύνητο μϋςω μιασ αποκλειςτικόσ θϑρασ. 

Διϊφορεσ ςυςκευϋσ ςυντόρηςησ και διϊγνωςησ μποροϑν να ςυνδεθοϑν ςε αυτοκύνητα 
μϋςω των θυρύδων OBD-II. Μπορεύ να εύναι αυτϐνομοσ εξοπλιςμϐσ, ϐπωσ φορητού 
ςυλλϋκτεσ δεδομϋνων ό που αποτελοϑνται απϐ εφαρμογϋσ που εκτελοϑνται ςε 
υπολογιςτό ό  ςε τϊμπλετ. 
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΢υςτόματα διϊγνωςησ και ςυντόρηςησ 
Εξαρτόματα για την αγορϊ μετϊ την πώληςη 

Σα εξαρτόματα τηλεματικόσ μετϊ την αγορϊ, ϐπωσ τα "ϋξυπνα dongles", ϋχουν επύςησ 
ςυνδεςιμϐτητα OBD-II, καθώσ και εξωτερικϐ Bluetooth ό κινητό ςυνδεςιμϐτητα.  

Βαςύζονται ςτο ύδιο ςϑνολο ςτοιχεύων με του ανταγωνιςμοϑ (SoC, πακϋτα αιςθητόρων, 
chip πομποδϋκτη CAN).  

Μποροϑν επύςησ να περιλαμβϊνουν διεπαφϋσ εντοπιςμοϑ ςφαλμϊτων (για παρϊδειγμα 
μϋςω μύνι-USB), διαμορφωμϋνο να μιμεύται ϋναν προςαρμογϋα δικτϑου (δηλ. μϐλισ 
ςυνδεθεύ, το TCU εμφανύζεται ωσ μια ςυςκευό ςτο δύκτυο). 50 



΢υςτόματα διϊγνωςησ και ςυντόρηςησ 
Αςφϊλεια και προςταςύα τησ ιδιωτικόσ ζωόσ 

Εξιςορροπώντασ ςυςτόματα ECU, και τα δύκτυα που μποροϑν να αυξόςουν βλϊβεσ ςτα 
αυτοκύνητα και εύναι επιρρεπό ςε δυςλειτουργύα: 

• Aερϐςακοσ ό ζώνεσ αςφαλεύασ 
• Kλειδαριϊ πϐρτασ που χρηςιμοποιεύται για την προςταςύα του παιδιοϑ 
• Yαλοκαθαριςτόρεσ 
• Eιδοποιόςεισ ςτο ϐχημα, ςτην οθϐνη του ταμπλϐ, ιδύωσ προειδοπούηςη ταχϑτητασ, 

ςϑγκρουςησ ό απϐςταςησ λωρύδασ κυκλοφορύασ  
• Kλιματιςμϐσ 
• Tα καθύςματα με κινητόρα ό θϋρμανςη 
• Aυτϐματο κλεύςιμο πορτ-μπαγκαζ 
• Kϊτοπτρα οδόγηςησ καθώσ και αυτοματοποιημϋνα παρϊθυρα ό οροφό 
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΢υςτόματα διϊγνωςησ και ςυντόρηςησ 
Αςφϊλεια και προςταςύα τησ ιδιωτικόσ ζωόσ (2) 

Αυτϊ τα ςυςτόματα μπορεύ επύςησ να προκαλϋςουν διαταραχό ςτα περιβϊλλοντα 
οχόματα, για παρϊδειγμα εϊν υπϊρχει διακοπό των προβολϋων ό των φώτων πορεύασ / 
προειδοπούηςησ. 

Σα ECU και τα δύκτυα ψυχαγωγύασ ενδϋχεται επύςησ να προκαλϋςουν ζητόματα 
αςφϊλειασ: τα λανθαςμϋνα δεδομϋνα πλοόγηςησ ενδϋχεται να οδηγόςουν το αυτοκύνητο 
ςε μη αςφαλεύσ περιοχϋσ και μια διαταραχό του όχου ςτο ςϑςτημα ψυχαγωγύασ (ϐπωσ η 
υψηλό ϋνταςη όχου) ενδϋχεται να αποςπϊ την προςοχό του οδηγοϑ. 
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Ϊξυπνεσ δομϋσ και ϋλεγχοσ κύνηςησ 
Ϊλεγχοσ διεϑθυνςησ οχόματοσ 

Ο ϋλεγχοσ διεϑθυνςησ του οχόματοσ περιλαμβϊνει κυρύωσ ςϑςτημα διεϑθυνςησ εμπρϐσ 
τροχοϑ-FWS και ςϑςτημα τετρακύνηςησ 4WS. Πρϐςφατα, τετρακύνηςη ανεξϊρτητη απϐ 
το τιμϐνι-4WIS ϋχει ειςαχθεύ που οδηγεύται ςτο πεδύο του οχόματοσ απϐ το ρομποτικϐ 
πεδύο, κϊνοντασ ϋνα ϐχημα περιςςϐτερο ςαν ϋνα ρομπϐτ.  

Ο ςκοπϐσ ελϋγχου εύναι να μειωθεύ η πλευρικό επιτϊχυνςη, το πλϊτοσ διακϑμανςησ και η 
υπϋρβαςη, ώςτε να μειωθεύ ο δυναμικϐσ χρϐνοσ απϐκριςησ πριν ειςαχθεύ η ςταθερό 
κατϊςταςη και η πλευρικό γωνύα του οχόματοσ.  

Θα παρϋχει υψηλϋσ επιδϐςεισ ςτον ελιγμϐ και την ςταθερϐτητα. Εκτϐσ αυτοϑ, το 
χειριςτόριο διεϑθυνςησ θα πρϋπει να εύναι ανθεκτικϐ ςτη μεταβολό των παραμϋτρων 
του οχόματοσ και των εφαρμοζϐμενων επιφανειών. 53 



Ϊξυπνεσ δομϋσ και ϋλεγχοσ κύνηςησ 
Ϊλεγχοσ διεϑθυνςησ οχόματοσ (2) 

Σο FWS εύναι ο πιο υιοθετημϋνοσ τρϐποσ οδόγηςησ του οχόματοσ. 

Αυτό η λειτουργύα διεϑθυνςησ δεν εύναι πολϑ ευϋλικτη. Οταν το ϐχημα βρύςκεται ςε 
υψηλό ταχϑτητα, ο οριζϐντιοσ ρυθμϐσ δϐνηςησ και η πλευρικό επιτϊχυνςη θα αυξηθεύ ςε 
μεγϊλο βαθμϐ με μικρό αϑξηςη τησ γωνύασ του τιμονιοϑ, που θα προϋκυπτε ςε κακό 
ευελιξύα και αςτϊθεια για ολϐκληρο το ϐχημα και ςοβαρϊ φθαρμϋνο ελαςτικϐ. 
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αναπτϑχθηκε ςτο CUHK 



Ϊξυπνεσ δομϋσ και ϋλεγχοσ κύνηςησ 
Ϊλεγχοσ διεϑθυνςησ οχόματοσ (3) 

Με βϊςη το FWS, το 4WS ϋχει ςχεδιαςτεύ για να ελϋγχει το πύςω μϋροσ των τροχών και 
γϑρω απϐ τον ϊξονϊ του τιμονιοϑ, ςϑμφωνα με οριςμϋνουσ κανϐνεσ, δηλαδό, να 
ακολουθοϑν το τιμϐνι του μπροςτινοϑ τροχοϑ γϑρω απϐ τον ϊξονϊ του τιμονιοϑ.  

Σο 4WS παρϋχει μεγϊλη ευελιξύα, ευαιςθηςύα, λιγϐτερο φθαρμϋνο ελαςτικϐ και εύναι 
εϑκολο να λειτουργόςει. Θεωρεύται ωσ ο αποτελεςματικϐτεροσ ενεργϐσ ϋλεγχοσ πλαιςύου 
για τη βελτύωςη τησ ςταθερϐτητασ.  
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μεθϐδων διεϑθυνςησ 

τεςςϊρων τροχών 



Ϊξυπνεσ δομϋσ και ϋλεγχοσ κύνηςησ 
Ϊλεγχοσ απϐ το ϐχημα και ςχεδιαςμϐσ δομόσ 

Ο οργανιςμϐσ τροχών υιοθετεύται ευρϋωσ ςτα ςϑγχρονα οχόματα και τισ κινητϋσ 
πλατφϐρμεσ ρομπϐτ λϐγω τησ απλόσ δομόσ, υψηλόσ ςταθερϐτητασ και 
προςαρμοςτικϐτητασ.  

Σα παραδοςιακϊ οχόματα εύναι γενικϊ ςχεδιαςμϋνα για οδόγηςη ςε επύπεδεσ επιφϊνειεσ 
και δεν μποροϑν καλϊ να αντιμετωπύςουν την ανώμαλη ό ειδικό και περύπλοκη 
επιφϊνεια. 

Προκειμϋνου να ικανοποιηθοϑν οι ειδικϋσ απαιτόςεισ διαφορετικϊ καθόκοντα και 
περιβϊλλοντα, ςε ςυνδυαςμϐ με τα χαρακτηριςτικϊ των ρομποτικών καταςκευών 
βϊδιςησ, οι τροχού μποροϑν να εύναι ςχεδιαςμϋνοι με ςυνδυαςμϐ διαφορετικών 
οργανιςμών, δηλαδό, τροχϐσ-πϐδι, τροχϐσ-χερι. 
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Οι τρεισ περιοχϋσ ψηφιοπούηςησ των αυτοκινότων 

Η FAW(First Automobile Works) πρϋπει να επιλϋξει τισ τεχνολογύεσ που θα αναπτυχθοϑν 
εςωτερικϊ ςε ςχϋςη με την απϐκτηςη ϊλλων που θα επιτρϋψουν τη μετϊβαςη απϐ τα 
ςυμβατικϊ αυτοκύνητα ςε «ϋξυπνα» αυτοκύνητα.  

Με τον εξοπλιςμϐ των αυτοκινότων με περιςςϐτερουσ αιςθητόρεσ, επεξεργαςτϋσ και 
λογιςμικϐ, τα επιβατικϊ οχόματα θα αποτελϋςουν ολοκληρωμϋνουσ φορεύσ ψηφιακοϑ 
μεταςχηματιςμοϑ.  

Η FAW αντιλαμβϊνεται ϐτι ϋνα αυξανϐμενο ποςϐ τησ τεχνολογύασ για ϋξυπνα ςυςτόματα 
θα βρύςκεται ςτο cloud, ειδικϊ επειδό απαιτεύται να εργϊζεται ςτο περιβϊλλον Big Data.  
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Οι τρεισ περιοχϋσ ψηφιοπούηςησ των αυτοκινότων 
Αυτοκύνητα και διαδύκτυο των πραγμϊτων 

Σο αποτϋλεςμα των «Car + IoT» και «Car + Internet» θα επεκτεύνει τισ λειτουργύεσ 
εμβϋλειασ που τα αυτοκύνητα εύναι εξοπλιςμϋνα, με την προυπϐθεςη ϐτι αυτϐ το 
διευρυμϋνο πεδύο απαιτεύ επύςησ μεταςχηματιςμϐ των ύδιων των εταιρειών 
αυτοκινότων.  

Οι παραδοςιακϋσ επιχειρόςεισ που κατϋχουν δεςπϐζουςα θϋςη ςτην παραγωγό πρϋπει 
να προςαρμοςτοϑν ώςτε να καταςτοϑν προςανατολιςμϋνεσ ςτισ υπηρεςύεσ.  

Πολϑ απλϊ, οι μελλοντικϋσ αυτοκινητοβιομηχανύεσ πρϋπει να παρϋχουν οφϋλη ςτουσ 
πελϊτεσ μϋςω υπηρεςιών ό δεν θα πετϑχουν. 58 



Οι τρεισ περιοχϋσ ψηφιοπούηςησ των αυτοκινότων 
Αυτοκύνητα και τεχνητό νοημοςϑνη 

Σρεισ ςημαντικού τομεύσ απαιτοϑν ολοκλόρωςη με την AI για τη δημιουργύα ϋξυπνων 
αυτοκινότων. Ο πρώτοσ εύναι η ςϑντηξη αιςθητόρων, ο δεϑτεροσ εύναι ο 
προγραμματιςμϐσ τησ διαδρομόσ και ο τρύτοσ χρηςιμοποιεύ τα AI και τα μεγϊλα 
δεδομϋνα για πολλαπλϊ επύπεδα ταξινϐμηςησ δεδομϋνων. 

Η Κύνα εργϊζεται για το AI 2.0 υπϐ την καθοδόγηςη τησ Κινεζικόσ Ακαδημύασ Μηχανικών. 
΢το ϊμεςο μϋλλον, τα ϋξυπνα αυτοκύνητα θα χρηςιμοποιοϑν κυρύωσ τισ δυνατϐτητεσ AI 
εν κινόςει, με ςυμπληρωματικό υποςτόριξη απϐ τισ υπηρεςύεσ AI που βαςύζονται ςε 
cloud.  

Καθώσ οι τεχνολογύεσ cloud και των τεχνολογιών πληροφορικόσ και επικοινωνιών 
αναπτϑςςονται περαιτϋρω, η υποςτόριξη AI που βαςύζεται ςε cloud θα γύνει ο κϑριοσ 
διευθυντόσ των ϋξυπνων αυτοκινότων.  

΢το δρϐμο, τα αυτοκύνητα πρϋπει να καθορύζουν την ταχϑτητα και την κατεϑθυνςη ςτην 
οπούα κινοϑνται. Για να γύνει αυτϐ, το ευρϑτερο δυνατϐ φϊςμα δεδομϋνων πρϋπει να 
ενςωματωθεύ και να εύναι διαθϋςιμο ςτο ςϑςτημα υποςτόριξησ του AI. 
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Οι τρεισ περιοχϋσ ψηφιοπούηςησ των αυτοκινότων 
Αυτοκύνητα και ϋξυπνη βιομηχανοπούηςη 

Ξεκινώντασ με το ςχεδιαςμϐ προώϐντων και τον ςχεδιαςμϐ τησ μηχανικόσ, ϋπειτα με την 
πειραματικό και δοκιμαςτικό παραγωγό και απϐ την πλόρη παραγωγό μϋχρι την 
εμπορύα και τισ υπηρεςύεσ μετϊ την πώληςη.  

Η εμφϊνιςη των δυνατοτότων των cloud επιχειρόςεων απϐ τισ προηγμϋνεσ υποδομϋσ 
ΣΠΕ ωθεύ ολϐκληρη την παραγωγό αυτοκινότων ςε πολλϋσ παρϊλληλεσ διαδικαςύεσ 
χρηςιμοποιώντασ εικονικϋσ πλατφϐρμεσ.  

Σα κυριϐτερα ςυςτατικϊ ςτοιχεύα του cloud τησ αυτοκινητοβιομηχανύασ περιλαμβϊνουν 
τισ πλατφϐρμεσ ψηφιακοϑ ςχεδιαςμοϑ, καταςκευόσ και εξυπηρϋτηςησ, οι οπούεσ μαζύ 
βελτιώνουν ςημαντικϊ την αποτελεςματικϐτητα και την αποδοτικϐτητα του κϐςτουσ 
ολϐκληρου του οργανιςμοϑ.  

΢όμερα, οι τεχνολογύεσ εικονικόσ ςϑγκρουςησ που βαςύζονται ςε καινοτομύεσ που 
καταδεικνϑει η Huawei μειώνουν ςημαντικϊ τον αριθμϐ των φυςικών δοκιμών που 
απαιτοϑνται για την κϊλυψη των ςϑγχρονων προτϑπων αςφϊλειασ κατϊ τη ςϑγκρουςη. 
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Χηφιακϐσ μεταςχηματιςμϐσ τησ FAW 

Σο ςχϋδιο ανϊπτυξησ προώϐντων τησ FAW ϋχει τρεισ κϑριεσ κατευθϑνςεισ. 

• Η πρώτη εύναι ημιαυτϐνομα ϋξυπνα και αςφαλό αυτοκύνητα.  
• Η δεϑτερη εύναι δύκτυα ϋξυπνων αυτοκινότων που ςυνεργϊζονται για την ανακοϑφιςη 

τησ κυκλοφοριακόσ ςυμφϐρηςησ ςε πυκνοκατοικημϋνεσ πϐλεισ.  
• Η Σρύτη θα εύναι πλόρωσ αυτοματοποιημϋνα ϋξυπνα αυτοκύνητα, τα οπούα θα ϋχουν 

πιςτοποιηθεύ για να λειτουργοϑν ςε ϋξυπνεσ πϐλεισ και ςε ϊλλουσ ειδικϊ 
διαμορφωμϋνουσ χώρουσ. 
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Χηφιακϐσ μεταςχηματιςμϐσ τησ FAW (2) 

Η FAW ςτοχεϑει να δημιουργόςει μια πλατφϐρμα τϑπου cloud για τα αναλυτικϊ ςτοιχεύα 
Big Data.  

΢το παρελθϐν, οι επιχειρόςεισ τησ αυτοκινητοβιομηχανύασ ενδιαφϋρονται μϐνο για τα 
αυτοκύνητα, αλλϊ τώρα πρϋπει να φροντύςουν για τισ οδοϑσ, το περιβϊλλον και ϋνα 
διευρυνϐμενο ςϑμπαν των αλληλεπιδρϊςεων.  

Αυτϐσ ο ψηφιακϐσ μεταςχηματιςμϐσ αποτελεύ μια ςημαντικό δοκιμαςύα για τισ 
δυνατϐτητεσ τησ FAW ςτον τομϋα τησ Ε & Α(ϋρευνα και ανϊπτυξη), καθώσ θα απαιτόςει 
απϐ το προςωπικϐ Ε & Α να κυριαρχόςει ςε πολλϋσ νϋεσ πρακτικϋσ και λειτουργικϊ 
καθεςτώτα που περιλαμβϊνουν περιβαλλοντικό αξιολϐγηςη και ϋλεγχο τησ λόψησ 
αποφϊςεων με βϊςη την AI, μεταξϑ ϊλλων. 
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Χηφιακϐσ μεταςχηματιςμϐσ τησ FAW (3) 

Η υποκεύμενη βϊςη των παραδοςιακών αυτοκινητοβιομηχανιών εύναι μηχανικό, απϐ τον 
κινητόρα και τη μετϊδοςη ςτα ενςωματωμϋνα ηλεκτρικϊ εξαρτόματα, ϐπωσ ο 
ηλεκτρονικϐσ ϋλεγχοσ του κινητόρα.  

΢το μϋλλον, η αρχιτεκτονικό υποςτόριξησ για την αυτοκινητοβιομηχανύα θα αλλϊξει. Θα 
εμφανιςτεύ μια νϋα πλατφϐρμα πυρόνα ανεξϊρτητη απϐ τα παραδοςιακϊ ςυςτόματα 
κινητόρα, μετϊδοςησ, πϋδηςησ και ςυςτόματοσ διεϑθυνςησ.  

Θα περιλαμβϊνει αιςθητόρεσ και λογιςμικϐ ευφυϏασ που ςυνδϋονται με τη 
χαρτογρϊφηςη GPS, τη ςϑντηξη αιςθητόρων, το AI και μια αυξανϐμενη ποικιλύα 
πλατφϐρμων υπερυπολογιςτών.  63 



Χηφιακϐσ μεταςχηματιςμϐσ τησ FAW (4) 

Η ενςωματωμϋνη αρχιτεκτονικό δικτϑου για ϋξυπνα αυτοκύνητα εύναι εξύςου ςημαντικό.  

Κϊθε αυτοκύνητο ϋχει ηλεκτρικϐ ςϑςτημα, αλλϊ η παραδοςιακό καλωδύωςη απϋχει πολϑ 
απϐ τισ απαιτόςεισ των ϋξυπνων αυτοκινότων. Εκτϐσ απϐ μια εξελιγμϋνη εςωτερικό 
ςυνδεςιμϐτητα, τα ϋξυπνα αυτοκύνητα απαιτοϑν εξωτερικό ςϑνδεςη ςτο cloud.  

Πρϋπει να ςχεδιαςτεύ μια νϋα αρχιτεκτονικό διαςϑνδεςησ που θα επιτρϋπει λειτουργύεσ 
ϐπωσ η παρακολοϑθηςη τησ υγεύασ και τησ προςοχόσ των ανθρώπινων οδηγών.  
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Χηφιακϐσ μεταςχηματιςμϐσ τησ FAW (5) 

Μια ϊλλη ςημαντικό βαςικό τεχνολογύα εύναι η δυναμικό χαρτογρϊφηςη και οι πολλϋσ 
νϋεσ τεχνολογύεσ και υπηρεςύεσ που θα προκϑψουν απϐ αυτόν.  

΢όμερα, ϐλεσ οι εταιρεύεσ ϋξυπνων αυτοκινότων προςπαθοϑν να καταςκευϊςουν νϋεσ 
τεχνολογύεσ πλοόγηςησ βαςιςμϋνεσ ςε χϊρτεσ. Μύα απϐ τισ μεγαλϑτερεσ τεχνικϋσ 
προκλόςεισ εύναι ϐτι οι ςταθερού χϊρτεσ δεν εύναι ςε θϋςη να ανταποκριθοϑν ςτον 
πρώιμο κατϊλογο λειτουργικών απαιτόςεων.  

Αυτϐ που απαιτεύται εύναι η δυνατϐτητα δημιουργύασ χαρτών ςε πραγματικϐ χρϐνο, οι 
οπούοι εύναι δυναμικού και ανταποκρύνονται ςτισ τρϋχουςεσ ςυνθόκεσ.  65 



Χηφιακϐσ μεταςχηματιςμϐσ τησ FAW (6) 

Η FAW ειςόγαγε την ϋννοια του AllwayEye, η βαςικό λειτουργύα του οπούου εύναι η 
ικανϐτητα κϊθε αυτοκινότου να ςυλλαμβϊνει δεδομϋνα που ςχετύζονται με το ϊμεςο 
περιβϊλλον του και να φορτώνει αυτϋσ τισ πληροφορύεσ ςτο ςϑννεφο. ΢τη ςυνϋχεια, ϐλα 
τα ομούωσ εξοπλιςμϋνα αυτοκύνητα ςε ϊμεςη γειτνύαςη θα μεταφορτώςουν 
πληροφορύεσ κατϊςταςησ με το cloud.  

΢ε περύπτωςη ςϑγκρουςησ δϑο αυτοκινότων, το ςυνδεδεμϋνο αυτοκύνητο μπορεύ να 
φορτώςει πληροφορύεσ ςχετικϊ με το ατϑχημα ςτο cloud για να χρηςιμοποιόςουν τουσ 
ϋξυπνουσ προγραμματιςτικοϑσ πϐρουσ για να μετακινηθοϑν γϑρω απϐ τη θϋςη του 
ςυμβϊντοσ για να αποφευχθεύ η κυκλοφοριακό ςυμφϐρηςη, καθώσ και να ϋχει αρχεύο 
δεδομϋνων για την  μελλοντικό αναφορϊ. 
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Η τεχνολογύα ςτο ϋξυπνο αυτοκύνητο 

Η οδόγηςη εύναι όδη ϋνα πολϑπλοκο ϋργο που απαιτεύ ϋνα διαφορετικϐ επύπεδο 
γνωςτικών και ςωματικών ικανοτότων.  

Με την πρϐοδο ςτην τεχνολογύα, το αυτοκύνητο ϋχει γύνει ϋνασ χώροσ για την 
χρηςιμοπούηςη των μϋςων ενημϋρωςησ, ϋνα κϋντρο επικοινωνύασ και ϋνα 
διαςυνδεδεμϋνοσ χώροσ εργαςύασ.  

Ο αριθμϐσ των χαρακτηριςτικών ενϐσ αυτοκινότου ϋχει επύςησ αυξηθεύ.  
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Η τεχνολογύα ςτο ϋξυπνο αυτοκύνητο (2) 

H αλληλεπύδραςη του χρόςτη μϋςα ςτο αυτοκύνητο ϋχει γύνει υπερπλόρη και 
περιςςϐτερο περύπλοκη. Αυτϐ ϋχει αυξόςει το μϋγεθοσ τησ απϐςπαςησ τησ προςοχόσ 
κατϊ την οδόγηςη και ϋχει επύςησ αυξηθεύ ο αριθμϐσ ατυχημϊτων λϐγω αυτόσ τησ 
απϐςπαςησ.  

Δϑο βαςικϊ εςωτερικϊ περιβϊλλοντα του αυτοκινότου εύναι η Αλληλεπύδραςη 
πολλαπλών τρϐπων (MMI) και Προχωρημϋνα ΢υςτόματα Τποβοόθηςησ Οδηγοϑ (ADAS). 
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Αυτϐνομη οδόγηςη 

Τπϊρχει η αντύληψό ϐτι το αυτϐνομο αυτοκύνητο ςημαύνει πλόρη αυτοϋλεγχο και 
ανοιχτϐ δρϐμο χωρύσ οδηγϐ. Τπϊρχουν πολλϋσ προκλόςεισ ακϐμα ϐςον αφορϊ την 
αςφϊλεια.   

Η κατϊλληλη υποδομό δεν εύναι ϋτοιμη για αυτϐ, ϐπωσ η επικοινωνύα V2V και V2I 
(υποδομό). ΢ϑμφωνα με τισ οδηγύεσ του NHTSA, η αυτοματοπούηςη του οχόματοσ ϋχει 
πϋντε επύπεδα. 

69 



Αυτϐνομη οδόγηςη (2) 

Όχι Αυτοματιςμού (Επύπεδο 0): Ο οδηγϐσ εύναι ςε πλόρη και αποκλειςτικϐ ϋλεγχο των 
βαςικών χειριςτηρύων του οχόματοσ - το φρϋνο, το τιμϐνι, το γκϊζι και τη κινητόρια 
δϑναμη - ανϊ πϊςα ςτιγμό. 

΢υγκεκριμϋνεσ λειτουργύεσ αυτοματιςμοϑ (Επύπεδο 1): Ο αυτοματιςμϐσ ςε αυτϐ το 
επύπεδο περιλαμβϊνει μύα ό περιςςϐτερεσ ςυγκεκριμϋνεσ λειτουργύεσ ελϋγχου.  

Αυτοματοπούηςη ςυνδυαςμϋνων λειτουργιών (Επύπεδο 2): Αυτϐ το επύπεδο 
περιλαμβϊνει την αυτοματοπούηςη τουλϊχιςτον δϑο λειτουργιών πρωτογενοϑσ ελϋγχου 
που ϋχουν ςχεδιαςτεύ για να λειτουργοϑν απϐ κοινοϑ για να ανακουφύςουν τον οδηγϐ 
απϐ τον ϋλεγχο αυτών των λειτουργιών.  
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Αυτϐνομη οδόγηςη (3) 

Περιοριςμϋνο αυτοδιαχειριζϐμενο αυτοματιςμϐ (Επύπεδο 3): Σα οχόματα αυτοϑ του 
επιπϋδου αυτοματιςμοϑ επιτρϋπουν ςτον οδηγϐ να παραχωρόςει τον πλόρη ϋλεγχο 
ϐλων των λειτουργιών που εύναι κρύςιμεσ για την αςφϊλεια υπϐ οριςμϋνεσ ςυνθόκεσ 
κυκλοφορύασ ό περιβϊλλοντοσ και υπϐ αυτϋσ τισ ςυνθόκεσ να βαςύζεται ςε μεγϊλο 
βαθμϐ ςτο ϐχημα για να παρακολουθεύ τισ αλλαγϋσ που απαιτοϑν μετϊβαςη πύςω ςτον 
ϋλεγχο του οδηγοϑ. Ο οδηγϐσ αναμϋνεται να εύναι διαθϋςιμοσ για περιςταςιακϐ ϋλεγχο, 
αλλϊ με επαρκώσ ϊνετο χρϐνο μετϊβαςησ.  

Πλόρησ Αυτοματιςμϐσ Αυτοκινότου (Επύπεδο 4): Σο ϐχημα ϋχει ςχεδιαςτεύ για να 
εκτελεύ ϐλεσ τισ λειτουργύεσ οδόγηςησ που εύναι κρύςιμεσ για την αςφϊλεια και να 
παρακολουθεύ τισ ςυνθόκεσ του οδοςτρώματοσ για ϋνα ολϐκληρο ταξύδι.  71 



Η τεχνολογύα ςτο ϋξυπνο αυτοκύνητο (3) 

Μετϊ απϐ προςεκτικό ανϊλυςη, παρατηρόθηκε ϐτι μια οθϐνη ψυχαγωγύασ γεμϊτη με 
πολλϊ μικρϊ εικονύδια, μια κεντρικό ςτούβα με μια πληθώρα μικρών κουμπιών και μια 
φτωχό αναγνώριςη φωνόσ (VR) ϋχει ωσ αποτϋλεςμα υψηλϐ φϐρτo ςτην αντύληψη του 
οδηγοϑ και αυτού εύναι οι λϐγοι για την αυξημϋνη απϐςπαςη προςοχόσ.  

Οι περιςςϐτερεσ αυτοκινητοβιομηχανύεσ εςτιϊζουν ςτο να καταςτόςουν το VR 
καλϑτερο, αλλϊ η επύτευξη τησ τελειϐτητασ ςτο VR δεν εύναι η απϊντηςη, καθώσ 
υπϊρχουν εγγενεύσ προκλόςεισ και περιοριςμού ςε ςχϋςη με το περιβϊλλον μϋςα ςτο 
αυτοκύνητο και το γνωςτικϐ φϐρτo.  
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Αλληλεπύδραςη πολλαπλών τρϐπων (MMI).  

Μια νϋα λϑςη ςχεδιαςμοϑ αλληλεπύδραςησ ςτο αυτοκύνητο: Αλληλεπύδραςη 
πολλαπλών τρϐπων (MMI).  

Σο MMI εύναι ϋνασ νϋοσ ϐροσ ϐταν χρηςιμοποιεύται ςτο πλαύςιο των οχημϊτων, 
αλλϊ χρηςιμοποιεύται ευρϋωσ ςτην αλληλεπύδραςη ανθρώπου-μηχανόσ. 

Η προςϋγγιςη προςφϋρει μια μη παρεμβατικό εναλλακτικό λϑςη ςτον οδηγϐ 
ϐταν αλληλεπιδρϊ με τισ λειτουργύεσ του αυτοκινότου.  
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Η Εξϋλιξη τησ τεχνολογύασ ςτο αυτοκύνητο  

Η τεχνολογύα ςτο εςωτερικϐ του αυτοκινότου κινεύται ςε γοργϐ ρυθμϐ . 

Απϐ ΢υςτόματα Τποςτόριξησ (DAS) ςτα Προηγμϋνα ςυςτόματα Τποβοόθηςησ Οδηγοϑ 
(ADAS) και απϐ το απλϐ μηχανικϐ πιλοτόριο ςε ϋνα διαδραςτικϐ ςυνδεδεμϋνο πιλοτόριο. 
Πριν απϐ μερικϊ χρϐνια, επιλϋγοντασ ϋνα νϋο αυτοκύνητο όταν ςχετικϊ απλϐ.  

Με την πϊροδο του χρϐνου, τα αυτοκύνητα ϋχουν ωριμϊςει ώςτε να εύναι πιο 
ολοκληρωμϋνα και προςανατολιςμϋνα ςτο λογιςμικϐ καθώσ ςυνδϋονται περιςςϐτερα 
αυτοκύνητα ςτο διαδύκτυο.  74 



Η Εξϋλιξη τησ τεχνολογύασ ςτο αυτοκύνητο (2) 

΢όμερα, οι καταςκευαςτϋσ αυτοκινότων κϊνουν τισ επιλογϋσ μασ πιο δϑςκολεσ, 
προςθϋτοντασ ϐλα τα μϋςα των προηγμϋνων τεχνολογικών χαρακτηριςτικών. 
Καινοτομύεσ και αλλαγϋσ ϋχουν καταςτεύ αναπϐφευκτο μϋροσ τησ 
αυτοκινητοβιομηχανύασ.  

Οι αυτοκινητοβιομηχανύεσ αναπτϑςςουν μια ποικιλύα νϋων τεχνολογιών που θα κϊνουν 
τα αυτοκύνητα πολϑ πιο λειτουργικϊ ,ψηφιακϊ και ϋξυπνα απϐ ϐ, τι εύναι 
τώρα,ςυμπεριλαμβανομϋνησ τησ αφόσ ςτην υψηλόσ ανϊλυςησ οθϐνη, πρϐςβαςη 4G LTE 
ςτο διαδύκτυο, Wi-Fi, ενςωματωμϋνα δορυφορικϊ ςυςτόματα πλοόγηςησ, ςυςτόματα 
αναγνώριςησ φωνόσ, ςυςτόματα αςφαλεύασ ϐπωσ ςυςκευϋσ βοόθειασ οδηγών κ.λπ.  
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Η Εξϋλιξη τησ τεχνολογύασ ςτο αυτοκύνητο (3) 

Ενώ αυτϊ τα ςυςτόματα μποροϑν αναμφιςβότητα να βελτιώςουν την εμπειρύα 
οδόγηςησ, υπϊρχουν φϐβοι ϐτι μπορεύ να αποςποϑν την προςοχό ςτουσ οδηγοϑσ 
,καθιςτώντασ ϋτςι τουσ δρϐμουσ πιο επικύνδυνουσ.  

΢το ανταγωνιςμϐ για την παροχό ϐλο και περιςςϐτερων λειτουργιών με ςυνδεδεμϋνο 
χρόςτη ,ο κϑριοσ ςτϐχοσ τησ ανϊπτυξησ τησ αλληλεπύδραςησ των χρηςτών ςτο 
εςωτερικϐ του αυτοκινότου θα μποροϑςε να επιδεινωθεύ.  
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Η Εξϋλιξη τησ τεχνολογύασ ςτο αυτοκύνητο (4) 

Σα τελευταύα χρϐνια, μεγϊλεσ αυτοκινητοβιομηχανύεσ ϋχουν εμπορευτεύ την εφαρμογό 
ενςωμϊτωςησ και ανϊπτυξησ, ενώ παρϊλληλα  παλεϑουν για την διεπαφό χρόςτη ,τα 
θϋματα ςυμβατϐτητασ και τον τρϐπο διατόρηςησ τησ διαφοροπούηςησ μϋςα ςτην 
κεντρικό ςτούβα.  

Η κεντρικό ςτούβα αςχολεύται μαζύ με παραδοςιακϊ χειροκύνητα κουμπιϊ ϋνα 
υπολογιςτό ϐπωσ η οθϐνη αφόσ που ϋχει υπερφορτωμϋνο λογιςμικϐ με πολλϋσ 
λειτουργύεσ.  
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Η Εξϋλιξη τησ τεχνολογύασ ςτο αυτοκύνητο (5) 

Οι περιςςϐτερεσ αυτοκινητοβιομηχανύεσ θα υιοθετόςουν το Apple CarPlay (το λογιςμικϐ 
τησ Apple για την ενςωμϊτωςη οθϐνησ του iPhone ςτην  ψυχαγωγύα μϋςα ςτο 
αυτοκύνητο) και το Android Auto (πλατφϐρμα OS για Android ενςωμϊτωςη τησ οθϐνησ 
τηλεφώνου ςτην ψυχαγωγύα μϋςα ςτο αυτοκύνητο).  

Δϑο tech γύγαντεσ θα διαχειρύζονται την ψυχαγωγύα και θα διϋπουν  τα δεδομϋνα που 
προϋρχονται απϐ ενδεχομϋνωσ εκατομμϑρια ςυςτόματα μϋςα ςτο αυτοκύνητο. 

Αυτϐ επεκτεύνει τισ ςυνηθιςμϋνεσ εταιρεύεσ με τεχνολογύεσ κινητών και λειτουργιών ςτο 
αυτοκύνητο και θα προςφϋρει θετικό ανακοϑφιςη ςτοϑσ ιδιοκτότεσ αυτοκινότων οι 
οπούοι ενοχλόθηκαν με τισ προβληματικϋσ προςπϊθειεσ ενημϋρωςησ των 
αυτοκινητοβιομηχανιών. 
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Σα προηγμϋνα ςυςτόματα υποβοόθηςησ οδηγοϑ (ADAS) 
γύνονται βαςικϊ. 

Η εμφϊνιςη του ADAS προωθεύται ωσ ϋνα απϐ τα βαςικϊ χαρακτηριςτικϊ.  

Οι τεχνολογύεσ βοηθοϑ οδηγοϑ καθύςτανται πιο ςυνηθιςμϋνεσ ςε ϋνα ευρϑτερο φϊςμα 
οχημϊτων και μια αγορϊ κλειδύ μεταξϑ καταναλωτών.  

Αυτό η ϋκρηξη τησ ADAS επικαλϑπτει την πορεύα προσ αυτϐνομεσ τεχνολογύεσ και 
προετοιμϊζει τουσ οδηγοϑσ για το μϋλλον ςτο οπούο μηχανϋσ αναλαμβϊνουν να κϊνουν 
την οδόγηςη αςφαλϋςτερη και λιγϐτερο απαιτητικό. 79 



Διϊδοςη και προώθηςη των ςυςτημϊτων αναγνώριςησ 
φωνόσ μϋςα ςτο αυτοκύνητο 

Οι οδηγού ϋχουν αρχύςει να χρηςιμοποιοϑν τισ προςωπικϋσ τουσ ςυςκευϋσ ακϐμα και 
μϋςα ςτο αυτοκύνητο ϐπωσ τα smartphones, τα tablet, και τισ ςυςκευϋσ αναπαραγωγόσ 
MP3 και οι θανατηφϐροι περιςπαςμoύ καραδοκοϑν ςτο αυτοκύνητο. 

Οι ρυθμιςτικϋσ αρχϋσ ανηςυχοϑν για τoν περιςπαςμϐ απο  την οδόγηςη, ϋχουν ζητόςει 
απαγορεϑςεισ ςτη χρόςη φορητών ςυςκευών πύςω απϐ τον τροχϐ. 

Με αυτϐ ϋρχεται μια ανϊγκη να ενδυναμωθοϑν οι οδηγού με ϋναν αςφαλϋςτερο και πιο 
ϋξυπνο τρϐπο διαφορετικϊ δεν μποροϑν να αξιοποιόςουν πλόρωσ το τι εύναι δυνατϐ για 
τα ςημερινϊ ϋξυπνα αυτοκύνητα. 80 



Διϊδοςη και προώθηςη των ςυςτημϊτων αναγνώριςησ 
φωνόσ μϋςα ςτο αυτοκύνητο(2) 

Σο ςϑςτημα αναγνώριςησ φωνόσ θα μποροϑςε ενδεχομϋνωσ να βοηθόςει ςτη μεύωςη 
αυτόσ τησ φυςικόσ απϐςπαςησ τησ προςοχόσ.  

Αυτοκινητοβιομηχανύεσ ϋςπευςαν να υιοθετόςουν ςυςτόματα αναγνώριςησ φωνόσ. Οι 
αυτοκινητοβιομηχανύεσ εργϊζονται ςκληρϊ για να εξιςορροπόςουν τισ απαιτόςεισ των 
καταναλωτών και να φϋρουν ςυνδεςιμϐτητα και περιεχϐμενο ςτο αυτοκύνητο χωρύσ να 
ειςϋρχονται επιπρϐςθετοι περιςπαςμού.  

Σο χαρακτηριςτικϐ αναγνώριςησ φωνόσ μϋςα ςτο αυτοκύνητο ϋχει γύνει ϋνα ςημαντικϐ 
ςημεύο πώληςησ για τισ αυτοκινητοβιομηχανύεσ. 81 



Η ιςχυρό επεξεργαςύα γραφικών μετατρϋπεται ςε κϊτι τυπικϐ 

Η Honda ειςόγαγε τον επεξεργαςτό γραφικών υψηλόσ ευκρύνειασ ςτο Civic, Civic Tourer 
του 2015 και CR-V ςτην Ευρώπη.  

Καθώσ τα αυτοκύνητα γύνονται πιο φορτωμϋνα με τεχνολογύα, οθϐνεσ υψηλόσ ευκρύνειασ 
επιτρϋπουν εκτεταμϋνη προςαρμογό και μειωμϋνη απϐςπαςη του οδηγοϑ. 

Αυτό η νϋα φϊςη τησ εξϋλιξησ του εςωτερικοϑ του αυτοκινότου θα ςυνεχύςει να 
υποχωρεύ ςε οχόματα χαμηλϐτερησ τιμόσ του 2015 και μετϊ. 
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Σο αυτοκύνητο ςόμερα ,ϋνασ κινητϐσ υπολογιςτόσ 

΢όμερα, οι περιςςϐτερεσ ςυςκευϋσ εύναι μηχανογραφημϋνεσ. Σο αυτοκύνητο δεν εύναι 
πλϋον μϐνο ημηχανικό ςυςκευό αποτελοϑμενη απϐ μηχανικϊ μϋρη αλλϊ ϋχει γύνει ϋνασ 
υπολογιςτόσ πϊνω ςε τροχοϑσ.  

Σο αυτοκύνητο τρϋχει ςτο λογιςμικϐ του υπολογιςτό απϐ το ςχεδιαςμϐ μϋχρι την 
καταςκευό και τον χρϐνο εκτϋλεςησ. Σα περιςςϐτερα απϐ τα φανταχτερϊ ςχϋδια των 
αυτοκινότων γύνονται με τη χρόςη του Λογιςμικοϑ Ηλεκτρονικών Τπολογιςτών.  83 



Σο αυτοκύνητο ςόμερα ,ϋνασ κινητϐσ υπολογιςτόσ (2) 

Σα ςχϋδια των αυτοκινότων γύνονται με τη χρόςη του Λογιςμικοϑ Ηλεκτρονικών 
Τπολογιςτών. Φρηςιμοποιεύται εξελιγμϋνο λογιςμικϐ υπολογιςτό ϐπωσ: 

• AutoCAD (εφαρμογό λογιςμικοϑ για 2D και 3D computercided design) που 
χρηςιμοποιεύται για το ςχεδιαςμϐ των εξαρτημϊτων αυτοκινότων και μοντϋλα 3D 
αυτοκινότων, Solid ϋργα για 3D 

• Siemens NX (ωσ ςχϋδιο-παραμετροπούηςη εργαλεύων και ϊμεςη μοντελοπούηςη 
ςτερεών / επιφανειών, ωσ τεχνικό ανϊλυςη και εργαλεύο μοντελοπούηςησ-΢τατικϐ, 
δυναμικϐ, ηλεκτρομαγνητικϐ, θερμικϐ, χρηςιμοποιώντασ τη μϋθοδο πεπεραςμϋνου 
ϐγκου) 

• Simulink  
• LabVIEW 84 



Σο αυτοκύνητο ςόμερα ,ϋνασ κινητϐσ υπολογιςτόσ (3) 

Κατϊ το χρϐνο καταςκευόσ τα περιςςϐτερα εξαρτόματα αυτοκινότων δοκιμϊζονται για 
τη χρόςη τουσ με διϊφορα εργαλεύα προςομούωςησ λογιςμικοϑ. 

Η ςυναρμολϐγηςη των εξαρτημϊτων για την καταςκευό του αυτοκινότου γύνεται 
χρηςιμοποιώντασ αυτοματοπούηςη ηλεκτρονικών υπολογιςτών, ϐπωσ μια ρομποτικό 
ελεγχϐμενη γραμμό ςυναρμολϐγηςησ. 

Σο Simulink (που αναπτϑχθηκε απϐ την MathWorks, εύναι ϋνα γραφικϐ εργαλεύο 
προγραμματιςμοϑ γλώςςασ ροόσ δεδομϋνων για μοντελοπούηςη, προςομούωςη και 
ανϊλυςη δυναμικών ςυςτημϊτων πολλαπλών τομϋων) . 

Σο LabVIEW (πλατφϐρμα ςχεδιαςμοϑ ςυςτόματοσ και περιβϊλλον ανϊπτυξησ για μια 
οπτικό γλώςςα προγραμματιςμοϑ απϐ την National Instruments) ςυλλϋγει δεδομϋνα για 
να διαςφαλιςτεύ η βϋλτιςτη ποιϐτητα βιομηχανοπούηςησ.  
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Φρϐνοσ εκτϋλεςησ 

Αυτϐσ εύναι ο τομϋασ ϐπου ο υπολογιςτόσ ϋχει μεγαλϑτερη επιρροό ςτο αυτοκύνητο. Σα 
περιςςϐτερα μϋρη του αυτοκινότου, ϐπωσ μηχανό, ανϊρτηςη, ςυςτόματα ελϋγχου και το 
ςϑςτημα ςαλονιοϑ ςυμπεριλαμβανομϋνησ τησ ψυχαγωγύασ και τησ ADAS, 
παρακολουθοϑνται και ελϋγχονται απϐ τουσ υπολογιςτϋσ.  

Με αυτό τη διαδικαςύα, η αλληλεπύδραςη Ανθρώπου-Αυτοκινότου (HCaI) ϋχει αλλϊξει ςε 
αλληλεπύδραςη Ανθρώπου-Τπολογιςτό (HCI).  

Η τρϋχουςα BMW ΢ειρϊ 7 και η S-Class Mercedes ιςχυρύζεται ϐτι ϋχουν περύπου 300 
επεξεργαςτϋσ το καθϋνα. Ακϐμη και ϋνα ςυγκριτικϊ χαμηλϐ προφύλ, η Volvo εξακολουθεύ 
να ϋχει ςτη διϊθεςό τησ 50-60 μικροεπεξεργαςτϋσ. Αυτϐ δηλώνει ϐτι το αυτοκύνητο ϋχει 
γύνει διακομιςτόσ που τρϋχει ςε τροχοϑσ. 
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Τπηρεςύεσ Smart Car 

Οι υπηρεςύεσ αυτϋσ προςφϋρουν μια ξεχωριςτό και ολιςτικό προοπτικό για ϐλεσ τισ 
προκλόςεισ αςφϊλειασ τησ αυτοκινητοβιομηχανύασ που καλϑπτουν τισ 4 φϊςεισ του 
οδικοϑ χϊρτη για την αυτοκινητοβιομηχανύα: 

• Υϊςη 1 - Παθητικό αςφϊλεια  
• Υϊςη 2 - Ενεργό αςφϊλεια  
• Υϊςη 3 - Αςφϊλεια ςυνεργατικοϑ τϑπου 
• Υϊςη 4 - Αυτϐνομα οχόματα  
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Τπηρεςύεσ Smart Car 
Υϊςη 1 - Παθητικό Αςφϊλεια  

Παραδοςιακϋσ υπηρεςύεσ τηλεματικόσ ϐπωσ : 

• Σο eCall (το eCall εύναι μια πρωτοβουλύα για την ϊμεςη βοόθεια των οδηγών που 
εμπλϋκονται ςε ατϑχημα οπουδόποτε ςτην Ευρωπαώκό Ϊνωςη) 

• Σο bCall (bCall επιτρϋπει ςτουσ οδηγοϑσ να ςτεύλουν την τοποθεςύα τουσ, μετρόςεισ για 
την υγεύα των οχημϊτων και να μεταβιβϊςουν αυτομϊτωσ αυτϋσ τισ πληροφορύεσ ςε 
ϋναν οργανιςμϐ κατανομόσ για να εξαςφαλύςουν τον ταχϑτερο τρϐπο αντιμετώπιςησ 
μιασ βλϊβησ) 

• Κλόςη 911 (υπηρεςύα κλόςεων ϋκτακτησ ανϊγκησ ςτισ Ηνωμϋνεσ Πολιτεύεσ) 
• Απομακρυςμϋνη διϊγνωςη και UBI (Αςφϊλιςη βαςιςμϋνη ςτην χρόςη βϊςει του οπούου 

το κϐςτοσ εξαρτϊται απϐ τον τϑπο του χρηςιμοποιοϑμενου οχόματοσ, μετροϑμενο ςε 
ςυνϊρτηςη με το χρϐνο, την απϐςταςη, τη ςυμπεριφορϊ και τον τϐπο) 
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Τπηρεςύεσ Smart Car 
Υϊςη 2 - Ενεργό Αςφϊλεια  

Τπηρεςύεσ ϐπωσ: 

• Φαρακτηριςτικϊ ADAS για ανύχνευςη εμποδύων και αποφυγό ςϑγκρουςησ με βϊςη τουσ 
αιςθητόρεσ ραντϊρ 

• LIDAR (αιςθητόρα φωτϐσ και ανύχνευςησ φωτϐσ) 
• Kϊμερα και αιςθητόρεσ ςϐναρ 
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Τπηρεςύεσ Smart Car 
Υϊςη 3 - Αςφϊλεια ΢υνεργατικοϑ Σϑπου 

Τπηρεςύεσ ϐπωσ: 

• Εφαρμογϋσ οχημϊτων προσ οχόματα (V2V) και οχόματοσ προσ υποδομό (V2I) με βϊςη 
DSRC (Dedicated Short Range) (LTE) 

• LTE (Long-Term Evolution, ςυνόθωσ διατύθεται ςτο εμπϐριο ωσ 4G LTE, αποτελεύ 
πρϐτυπο για την αςϑρματη επικοινωνύα δεδομϋνων υψηλόσ ταχϑτητασ για κινητϊ 
τηλϋφωνα και τερματικϊ δεδομϋνων) 

• Δορυφορικϐ GPS (Global ΢ϑςτημα εντοπιςμοϑ θϋςησ απευθεύασ ςυνδεδεμϋνο με 
δορυφϐρο για πλοόγηςη και υπηρεςύεσ βϊςει τοποθεςύασ)  

• Και ϊλλεσ τεχνολογύεσ 
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Τπηρεςύεσ Smart Car 
Υϊςη 4 - Αυτϐνομα Οχόματα 

Σο τελικϐ βόμα για την επύτευξη του τελικοϑ ςτϐχου ενϐσ περιβϊλλοντοσ μηδενικοϑ 
ατυχόματοσ που ςυνδυϊζει  

• Σισ τελευταύεσ κυψελοειδεύσ τεχνολογύεσ (ϐπωσ ενςωμϊτωςη εφαρμογών, ϋλεγχοι 
αυτοκινότων μϋςω κινητών εφαρμογών, υγεύα αυτοκινότου, διαγνωςτικϋσ 
πληροφορύεσ αυτοκινότου και ειδοποιόςεισ αςφϊλειασ) 

• V2I (Οι επικοινωνύεσ μεταξϑ οχόματοσ και υποδομόσ, ϐπωσ πληροφορύεσ κυκλοφορύασ 
ςε πραγματικϐ χρϐνο) 

• Σεχνολογύεσ ADAS 
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Τπηρεςύεσ Smart Car 

Σα αυτοκύνητα απϐ τισ γερμανικϋσ μϊρκεσ πολυτελεύασ, ϐπωσ η Mercedes-Benz, η BMW 
και η Audi, τεύνουν όδη ςτην Υϊςη 2 και ϋρχονται με τα βαςικϊ χαρακτηριςτικϊ του 
ADAS, ϐπωσ η αποφυγό ςυγκροϑςεων και τα ςυςτόματα αλλαγόσ λωρύδασ.  

Επιπλϋον προςφϋρουν καινοτϐμεσ και εξελιγμϋνεσ τεχνολογύεσ ADAS, ϐπωσ η νυχτερινό 
ϐραςη,  αυτϐματη βοόθεια ςτϊθμευςησ και τα ημιαυτϐνομα ςυςτόματα οδόγηςησ.  
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Σεχνολογύα φωνητικόσ αναγνώριςησ (VR) Οδικϐσ χϊρτησ 
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Αναγνώριςη φωνόσ εύναι η διαδικαςύα μετατροπόσ τησ ομιλοϑμενησ ειςϐδου ςτο κεύμενο.  

Σο VR αναφϋρεται μερικϋσ φορϋσ ωσ ομιλύα ςε κεύμενο.  

Σο VR αναφϋρεται επύςησ ωσ αναγνώριςη ομιλύασ (SR), που εύναι η τεχνολογύα 
λογιςμικοϑ που επιτρϋπει ςτον χρόςτη να ελϋγχει τισ λειτουργύεσ του υπολογιςτό και να 
υπαγορεϑει το κεύμενο φωνητικϊ.  

Για παρϊδειγμα, ϋνα ϊτομο μπορεύ να μετακινόςει τον κϋρςορα του ποντικιοϑ με μια 
φωνητικό εντολό, ϐπωσ "ποντύκι επϊνω".  



Σεχνολογύα φωνητικόσ αναγνώριςησ (VR)  
Οδικϐσ χϊρτησ(2) 

Σα πρώτα ςυςτόματα VR όταν  ςχεδιαςμϋνα για την κατανϐηςη μϐνο των ψηφύων. Σο 
Bell Laboratories ςχεδύαςε το ςϑςτημα "Audrey" το 1952, το οπούο δϋχτηκε μϐνο ψηφύα 
που ομιλοϑνται απϐ μύα φωνητικό εντολό.  

Δϋκα χρϐνια αργϐτερα, η IBM αποκϊλυψε τη μηχανό "Shoebox" τησ ςτο 1962 World Fair, 
η οπούα θα μποροϑςε να κατανοόςει 16 λϋξεισ που προφϋρονται ςτα αγγλικϊ.  

΢τη ςυνϋχεια, η τεχνολογύα VR ϋκανε ςημαντικϋσ εξελύξεισ ςτη δεκαετύα του 1970, το 
Πανεπιςτόμιο Carnegie Mellon δημιοϑργηςε το ςϑςτημα κατανϐηςησ ομιλύασ "Harpy". Ο 
Harpy μποροϑςε να αναγνωρύςει 1011 λϋξεισ γϑρω απϐ το λεξιλϐγιο ενϐσ μϋςου τριών 
ετών. 
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Σεχνολογύα φωνητικόσ αναγνώριςησ (VR)  
Οδικϐσ χϊρτησ(3) 

Κατϊ την επϐμενη δεκαετύα τησ δεκαετύασ του 1980, το λεξιλϐγιο τησ VR αυξόθηκε απϐ 
περύπου εκατοντϊδεσ λϋξεισ ςε αρκετϋσ χιλιϊδεσ λϋξεισ και εύχε τη δυνατϐτητα να 
διακρύνει ϋναν απεριϐριςτο αριθμϐ λϋξεων.  

Αυτϐ επιτεϑχθηκε με τη χρόςη μιασ ςτατιςτικόσ μεθϐδου που εύναι γνωςτό ωσ 
το κρυφϐ μοντϋλο Markov.  

΢τη δεκαετύα του '90, ϋφταςαν τελικϊ υπολογιςτϋσ με ταχϑτερουσ επεξεργαςτϋσ και το 
λογιςμικϐ VR ϋγινε βιώςιμο για τουσ απλοϑσ ανθρώπουσ.   

Η πρϐοδοσ τησ τεχνολογύασ αναγνώριςησ φωνόσ ϊρχιςε να επιςτρϋφει ςτο προςκόνιο με 
την εφαρμογό Google Voice Search για iPhone, βελτιωμϋνη ϋκδοςη του Dragon 
NaturallySpeaking, Siri τησ Apple, Cortana των Windows και πολλϊ ϊλλα ςυςτόματα VR. 
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Σεχνολογύα φωνητικόσ αναγνώριςησ (VR)  
Οδικϐσ χϊρτησ(5) 

Ο αντύκτυποσ τησ εφαρμογόσ Google εύναι ςημαντικϐσ για δϑο λϐγουσ: 

• Πρώτον, τα κινητϊ τηλϋφωνα και ϊλλεσ κινητϋσ ςυςκευϋσ εύναι ιδανικϋσ για το VR, 
καθώσ η επιθυμύα να αντικαταςταθοϑν τα μικροςκοπικϊ πληκτρολϐγια ςτην οθϐνη 
τουσ αποτελεύ κύνητρο για την ανϊπτυξη καλϑτερων εναλλακτικών μεθϐδων 
ειςαγωγόσ.  

• Δεϑτερον, η Google εύχε την ικανϐτητα να εκφορτώνει την επεξεργαςύα για την 
εφαρμογό τησ ςτα κϋντρα δεδομϋνων cloud, ςυνδϋοντασ ϐλη αυτό την υπολογιςτικό 
ιςχϑ για να εκτελϋςει την ανϊλυςη δεδομϋνων μεγϊλησ κλύμακασ. 
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Σεχνολογύα φωνητικόσ αναγνώριςησ (VR)  
Οδικϐσ χϊρτησ(6) 

΢τα μϋςα του 2011, η Apple εύχε ξεκινόςει τη Siri, ϋναν προςωπικϐ βοηθϐ που λαμβϊνει 
φωνητικϋσ εντολϋσ. 

Όπωσ η φωνητικό αναζότηςη τησ Google, η Siri βαςύζεται ςτην επεξεργαςύα που 
βαςύζεται ςε cloud.  

΢υλλϋγει αυτϐ που γνωρύζει για εμϊσ, να παρϊγουμε μια ςυμφραζϐμενη απϊντηςη και 
ανταποκρύνεται ςτην φωνητικό μασ ειςροό με προςωπικϐτητα.  

Η αναγνώριςη φωνόσ ϋχει μεταφερθεύ απϐ χρηςιμϐτητα ςε ψυχαγωγύα. 
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Σεχνολογύα φωνητικόσ αναγνώριςησ (VR)  
Οδικϐσ χϊρτησ(7) 

Ο αριθμϐσ των εφαρμογών φωνητικόσ αναγνώριςησ ϋχει βελτιωθεύ και περιλαμβϊνει τη 
φωνητικό κλόςη (π.χ. "Γραφεύο κλόςεων"), τη δρομολϐγηςη κλόςεων (π.χ. "Θα όθελα να 
κϊνω κλόςη"), τον αυτοματιςμϐ ςτο ςπύτι, απλό ειςαγωγό δεδομϋνων (π.χ. ειςαγωγό 
αριθμοϑ τηλεφώνου), επεξεργαςύα απϐ το κεύμενο ςε κεύμενο (π.χ. υπαγϐρευςη), 
εφαρμογϋσ εξυπηρϋτηςησ πελατών κλπ.  

Αυτϋσ οι εφαρμογϋσ ϐχι μϐνο μασ επιτρϋπουν να ελϋγξουμε τον υπολογιςτό μασ με φωνό 
ό να μετατρϋψουμε τη φωνό ςε κεύμενο, αλλϊ και να υποςτηρύξουμε πολλϋσ γλώςςεσ, να 
προςφϋρουμε διϊφορεσ φωνϋσ ομιλητών απϐ τισ οπούεσ μποροϑμε να επιλϋξουμε και να 
ενςωματώςουμε τισ κινητϋσ ςυςκευϋσ μασ. 
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Σεχνολογύα φωνητικόσ αναγνώριςησ (VR)  
Ο Κϑκλοσ Τπεραξύασ Gartner 
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The Gartner Hype Cycle για ηις αναδσόμενες ηετνολογίες, Gartner-2014 

Απϐ τα τελευταύα χρϐνια, τα περιςςϐτερα απϐ τα νϋα αυτοκύνητα ϋρχονται με ενςωματωμϋνο 
ςϑςτημα αναγνώριςησ φωνόσ. Ο Κϑκλοσ Τπεραξύασ Gartner για Αναδυϐμενεσ Σεχνολογύεσ, 
2014 παρουςιϊζεται παρακϊτω. 



Η αναγνώριςη φωνόσ γύνεται απαραύτητη ςτα αυτοκύνητα 

Μεταξϑ ϊλλων, η εύςοδοσ ομιλύασ προςφϋρει ταχϑτητα, πληροφορύεσ υψηλοϑ εϑρουσ 
ζώνησ και ςχετικό ευκολύα χρόςησ. Επιτρϋπει επύςησ τα χϋρια και τα μϊτια του χρόςτη 
να εύναι απαςχολημϋνα με μια εργαςύα, η οπούα εύναι ιδιαύτερα χρόςιμη ϐταν οι χρόςτεσ 
βρύςκονται ςε κύνηςη ό ςε ρυθμύςεισ φυςικοϑ πεδύου.  

Οι χρόςτεσ τεύνουν να προτιμοϑν την ομιλύα για λειτουργύεσ ϐπωσ η περιγραφό 
αντικειμϋνων και ςυμβϊντων, ςυνϐλων και υποςυνϐλων αντικειμϋνων, αντικειμϋνων 
εκτϐσ εικϐνασ, ςυνενωμϋνεσ πληροφορύεσ, παρελθοϑςεσ και μελλοντικϋσ χρονικϋσ 
καταςτϊςεισ, καθώσ και για την ϋκδοςη εντολών για ενϋργειεσ ό επαναληπτικϋσ 
ενϋργειεσ.  
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Η αναγνώριςη φωνόσ γύνεται απαραύτητη ςτα αυτοκύνητα(2) 

Οι καταναλωτϋσ αυτοκινότων επιθυμοϑν τη ςυνδεςιμϐτητα. Επύςησ, οι ϊνθρωποι θϋλουν 
να εύναι ςυνδεδεμϋνοι ϐλη την ώρα - ακϐμα και πύςω απϐ το τιμϐνι.  

Οι αυτοκινητοβιομηχανύεσ εργϊζονται ςκληρϊ για να εξιςορροπόςουν τισ απαιτόςεισ 
των καταναλωτών τουσ και να φϋρουν τη ςυνδεςιμϐτητα και το περιεχϐμενο ςτο 
αυτοκύνητο χωρύσ να προκαλοϑν επιπλϋον περιςπαςμοϑσ.  

Οι ρυθμιςτικϋσ αρχϋσ ζότηςαν απαγϐρευςη τησ χρόςησ φορητών ςυςκευών πύςω απϐ 
τον τροχϐ λϐγω ανηςυχιών ϐςον αφορϊ την αποςπαςματικό οδόγηςη. Ϊτςι, οι 
περιςςϐτεροι καταςκευαςτϋσ αυτοκινότων ϋχουν αρχύςει να υιοθετοϑν ςυςτόματα 
αναγνώριςησ φωνόσ ωσ απαραύτητο χαρακτηριςτικϐ ςτο αυτοκύνητο. 
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Η αναγνώριςη φωνόσ μια λϑςη και μια αιτύα τησ απϐςπαςησ 
προςοχόσ του οδηγοϑ 
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Μελϋτη απϐ το ύδρυμα 
ΑΑΑ τον Απρύλιο του 2013 
ϋδειξε ϐτι ο ψυχικϐσ 
φϐρτοσ εργαςύασ απϐ την 
εκτϋλεςη ςϑνθετων 
εργαςιών επιβραδϑνει 
τουσ χρϐνουσ αντύδραςησ, 
ανεξϊρτητα απϐ το τι 
κϊνει ο οδηγϐσ με τα χϋρια 
του.  

Αποτελϋςματα ϋρευνασ απϐ το άδρυμα ΑΑΑ 2013 



Σο ποςοςτϐ των αυτοκινότων που διαθϋτουν φωνητικϐ 
ςϑςτημα αναγνώριςησ αυξόθηκε απϐ 37% το 2012 ςε 55% το 

2019 
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Νϋα αυτοκύνητα με ςϑςτημα αναγνώριςησ φωνόσ το 2012 και το 2019 



Παγκϐςμια ϋςοδα απϐ την εγκατϊςταςη αναγνώριςησ φωνόσ 
ςτα αυτοκύνητα το 2011 και το 2019 [Statista 2015a] 
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΢υνολικϊ ϋςοδα απϐ εγκατεςτημϋνο VR ςτα αυτοκύνητα το 2011 και το 2019 



Σρϋχοντα παραδεύγματα των ςυςτημϊτων αλληλεπύδραςησ 
φωνόσ μϋςα ςτο αυτοκύνητο 

΢τισ ΗΠΑ, οι ςημερινϋσ φωνητικϋσ διεπαφϋσ περιλαμβϊνουν τα ςυςτόματα Ford SYNC, 
Chrysler UConnect, GM MyLink, Hyundai Genesis και πλοόγηςη Toyota με την Entune.  

Οι κοινώσ υποςτηριζϐμενεσ εφαρμογϋσ εύναι η πλοόγηςη και επιλογό μουςικόσ, καθώσ 
και ςε κινητϊ τηλϋφωνα την απϊντηςη και την πραγματοπούηςη κλόςεων, την 
αναζότηςη λιςτών επαφών και διϊφορεσ εργαςύεσ που ςχετύζονται με μηνϑματα 
κειμϋνου.  
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Σρϋχοντα παραδεύγματα των ςυςτημϊτων αλληλεπύδραςησ 
φωνόσ μϋςα ςτο αυτοκύνητο(2) 

Μερικϊ απϐ τα παραδεύγματα εύναι τα εξόσ: 

• Σο ςϑςτημα CHAT χρηςιμοποιεύ ϋνα ςϑςτημα βαςιςμϋνο ςε γεγονϐτα με γνώμονα τα 
μηνϑματα για την αρχιτεκτονικό με βαςικϋσ ενϐτητεσ Υυςικόσ Γλώςςασ Κατανϐηςησ 
(NLU), Διαχειριςτό Διαλϐγου (DM), Βελτιςτοπούηςησ Περιεχομϋνου (CO), Διαχεύριςη 
Γνώςησ (KM) και Υυςικόσ Γλώςςασ NLG) 

• Ομαδοπούηςη ομϊδων ελϋγχου ςτο CS 
• Ειςαγωγό IC με μικρό ψηφιακό οθϐνη 
• Μϐνο χρόςιμη ςυντϐμευςη ςτο SW 
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Γενικό ανϊλυςη HcaI (Human Car Iteration) και τεχνολογικών 
χαρακτηριςτικών 

Οικονομικϊ Αυτοκύνητα 

Αυτό η κατηγορύα αυτοκινότων υπϊγεται ςε minicars, ςυμπαγό και οικογενειακϊ 
αυτοκύνητα με οικονομύα καυςύμου και χαμηλό τιμό.  

Καθώσ δεν προςφϋρουν επιπλϋον λειτουργύεσ, αυτϊ τα αυτοκύνητα δεν διαθϋτουν ϐλα τα 
χαρακτηριςτικϊ των ϋξυπνων αυτοκινότων υψηλόσ τεχνολογύασ. Αλλϊ αυτϐ το τμόμα 
ϋχει επύςησ δει μια μετατϐπιςη απϐ καμύα οθϐνη ςε μια ψηφιακό οθϐνη που βαςύζεται 
ςτην αφό ςτην κεντρικό κονςϐλα.  
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Ανϊλυςη ςχεδύαςησ αλληλεπύδραςησ αυτοκινότου 
των οικονομικών αυτοκινότων 
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Dashboard 
Center stack   Instrument- Steering Wheel 

(CS)/infotainment 

  

Cluster (IC) (SW)     

1. Kia Rio     

Ανάλυςθ:- 
 
- Μια οκόνθ αφισ ςτο CS με τόςα πολλά μικρά εικονίδια και μενοφ -Δεν ομαδοποιοφνται 
 
- Πολλά πλικτρα ςυντόμευςθσ ςε ζνα SW 
 
-Πολλζσ πλθροφορίεσ ςχετικά με το IC ςυμπεριλαμβανομζνων των αρικμϊν 

Ο παρακϊτω πύνακασ παρουςιϊζει την ανϊλυςη ςχεδιαςμοϑ αλληλεπύδραςησ ςτο αυτοκύνητο 
τησ κατηγορύασ Economy. 



Γενικό ανϊλυςη HcaI (Human Car Iteration) και 
τεχνολογικών χαρακτηριςτικών  

Premium Αυτοκύνητα 

Αυτό η κατηγορύα των αυτοκινότων υπϊγεται ςτα ςυμπαγό, μεςαύα και μεγϊλα 
οικογενειακϊ αυτοκύνητα.  

Αυτό η κατηγορύα των αυτοκινότων επηρεϊζεται πολϑ απϐ την τεχνολογύα και ϋρχεται 
υπερφορτωμϋνη με πολλϊ χαρακτηριςτικϊ και λειτουργύεσ.  

Ο καταναλωτόσ εύναι ϋτοιμοσ να πληρώςει για το πρϐςθετο χαρακτηριςτικϐ ϐπωσ ADAS, 
φωνητικό αναγνώριςη, φανταχτερϐ ςϑμπλεγμα οργϊνων ό ψυχαγωγύα. Ϊτςι, οι 
αυτοκινητοβιομηχανύεσ εύναι ϋτοιμεσ να κϊνουν περιςςϐτερα για αυτϐ το τμόμα και η 
εξωτερικό ανϊθεςη των infotainments και ADAS με φορτωμϋνα χαρακτηριςτικϊ ϋχει 
γύνει κοινό.  
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Γενικό ανϊλυςη HcaI (Human Car Iteration) και 
τεχνολογικών χαρακτηριςτικών  

Premium 
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Dashboard Center stack Instrument- Steering Wheel 

(CS)/infotainment Cluster (IC) (SW)   

1. Ford Taurus   

Ανάλυςθ:- 
-Η οκόνθ απεικόνιςθσ περιελάμβανε το κλίμα, τθν πλοιγθςθ, το τθλζφωνο και τα μζςα ελζγχου των μζςων μαηικισ 
ενθμζρωςθσ. Η οκόνθ παρζχει πάρα πολλζσ πλθροφορίεσ ςε μια ςτιγμι με μικρά εικονίδια και μενοφ. Αυτό το πλικοσ 
πλικτρων ςυντόμευςθσ ςτο SW. 
-IC με μετρθτζσ & ψθφιακι οκόνθ ςτθν αριςτερι πλευρά με κείμενο μικροφ αρικμοφ. 

2. Toyota Avalon 

Ανάλυςθ:- 
-Η οκόνθ αφισ ςτο CS με 2 χειροκίνθτα κουμπιά ελζγχου και 10 μικρά κουμπιά. 



Γενικό ανϊλυςη HcaI (Human Car Iteration) και τεχνολογικών 
χαρακτηριςτικών  

Sport Αυτοκύνητα 

Σα αυτοκύνητα ςτο μϋγεθοσ των μϋςων μεγϊλων sport και των μεγϊλων sport ϋρχονται 
κϊτω απϐ αυτό την κατηγορύα. Αυτό η κατηγορύα των αυτοκινότων εύναι ωσ επύ το 
πλεύςτον ςχεδιαςμϋνα για την απϐδοςη και την αιςθητικό.  

Ϊτςι, αυτϐ το τμόμα όταν λιγϐτερο επηρεαςμϋνο απϐ ϐλεσ τισ φανταχτερεσ και 
πολυςϑχναςτεσ κεντρικϋσ κονςϐλεσ.  

Οθϐνεσ με πληροφορύεσ ό ψηφιακϋσ οθϐνεσ αφόσ ςτην κεντρικό κονςϐλα βρύςκονται ςε 
χαμηλϐ ϑψοσ και πολϑ κοντϊ ςτον οδηγϐ ςτα περιςςϐτερα απϐ τα αυτοκύνητα. Αυτϊ τα 
αυτοκύνητα ϋχουν sport εμφϊνιςη ςτα περιςςϐτερα απϐ τα μϋρη ϐπωσ το τιμϐνι, η 
κεντρικό ςτούβα, η οθϐνη ψυχαγωγύασ, τα κουμπιϊ,και τη ςυςτοιχύα οργϊνων.  
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Ανϊλυςη ςχεδύαςησ αλληλεπύδραςησ εντϐσ 
αυτοκινότου των αθλητικών αυτοκινότων 

Dashboard 
Center stack   Instrument- Steering Wheel 

(CS)/infotainment 

  

Cluster (IC) (SW)     

    Ferrari 458     
          

            
Analysis:-         

- Δεν υπάρχει οκόνθ αφισ ςτο CS         

-Αναλογ. IC με ψθφιακι οκόνθ ςτθν αριςτερι πλευρά του IC     

-Η ψθφιακι οκόνθ ελζγχεται από ςυντομεφςεισ ςτο SW     

-Ο ζλεγχοσ του περιβάλλοντοσ και του κλίματοσ βρίςκεται ςτο CS     
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Γενικό ανϊλυςη HcaI (Human Car Iteration) και τεχνολογικών 
χαρακτηριςτικών  

Πολυτελό Αυτοκύνητα 

Σα αυτοκύνητα υψηλόσ απϐδοςησ εκτϐσ απϐ τα ςπορ αυτοκύνητα υπϊγονται ςε αυτϐ το 
τμόμα. Αυτϊ εύναι τα πιο επηρεαςμϋνα αυτοκύνητα ϐςον αφορϊ το ςτυλ, την τεχνολογύα και το 
ςχεδιαςμϐ αλληλεπύδραςησ ςτο αυτοκύνητο. Υορτύζονται με την τελευταύα και τη μεγαλϑτερη 
τεχνολογύα ςτην αγορϊ αυτοκινότων.  

Οι περιςςϐτερεσ απϐ τισ καινοτομύεσ ςυμβαύνουν ςε αυτό την κατηγορύα του αυτοκινότου, 
αλλϊ τα τελευταύα χρϐνια, μερικϋσ απϐ τισ αυτοκινητοβιομηχανύεσ ϋχουν αρχύςει να κινοϑνται 
ςε προςϋγγιςη με γνώμονα τισ πωλόςεισ για αυτϐ το αυτοκύνητο καθώσ επύςησ και τα 
premium αυτοκύνητα.  

Εκτϐσ απϐ τισ επιδϐςεισ, ςτισ τεχνολογύεσ αυτοκινότων, ϐπωσ το ADAS, το Heads Up Display, το 
auto-park assist, η φωνητικό αναγνώριςη και τα ημιαυτϐνομα χαρακτηριςτικϊ οδόγηςησ 
ϋχουν γύνει το κϋντρο ϋλξησ. 
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Ανϊλυςη ςχεδύαςησ αλληλεπύδραςησ αυτοκινότου 
πολυτελεύασ 

Dashboard Center stack Instrument- Steering Wheel 

(CS)/infotainment Cluster (IC) (SW)   

Tesla Model S   
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Ανϊλυςη: 
-Η μεγϊλη οθϐνη αφόσ 18 ιντςών ςτο CS με πλόθοσ μικρών αριθμών, κειμϋνου, εικϐνων, 
εικονύδια μενοϑ διαφόμιςησ  
-Η οθϐνη ςτο CS αντικαθιςτϊ εντελώσ χειροκύνητα κουμπιϊ. 
-Ϊνα αναλογικϐ IC αντικαθύςταται με ψηφιακό οθϐνη, πολλϋσ πληροφορύεσ 
-Σο IC παρϋχει επύςησ εικονικϊ aces ςτα μϋςα ενημϋρωςησ, πλοόγηςησ και κλιματιςμοϑ 



Ανϊλυςη μελλοντικών τϊςεων 

Εύναι ςύγουρο ϐτι τα ϋξυπνα αυτοκύνητα γύνονται ολοϋνα και πιο ψηφιακϊ, αλλϊ η 
ερώτηςη εύναι τι θα μποροϑςε να εύναι η αλληλεπύδραςη επϐμενησ γενιϊσ πύςω απϐ τουσ 
τροχοϑσ. 
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Ανϊλυςη αυτοκύνητου αλληλεπύδραςησ ςχεδιαςμοϑ των 
μελλοντικών αυτοκινότων 
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Dashboard   Center stack (CS) /infotainment 

  Nissan Resonance Concept 

 
-Μια μεγϊλη οθϐνη αφόσ ςτο CS με πλόθοσ μικρών αριθμών, κειμϋνου, εικϐνων, εικονιδύων 
και μενοϑ -Η οθϐνη ςτο CS αντικαθιςτϊ εντελώσ χειροκύνητα κουμπιϊ. 
-Οικογενειακϐσ διαμορφωτόσ τησ εμφϊνιςησ και χωρύσ αρχό και μορφό λειτουργύασ και 
λειτουργύασ 
-Σο IC αντικαθύςταται με ψηφιακό οθϐνη και πϊρα πολλϋσ πληροφορύεσ 

ςε αυτϐ 

-Δεν ςυντομεϑονται κουμπιϊ ςτο SW 



΢υςτόματα αλληλεπτικόσ αλληλεπύδραςησ(MMIS) 

Η πολυτροπικό αλληλεπύδραςη αναφϋρεται ςτην "αλληλεπύδραςη των ανθρώπων με το 
φυςικϐ περιβϊλλον μϋςω των φυςικών τρϐπων επικοινωνύασ", που ςημαύνει τουσ 
τρϐπουσ που εμπλϋκουν τισ πϋντε ανθρώπινεσ αιςθόςεισ. Μπορεύ να οριςτεύ ωσ εξόσ: 

• Πολυτροπικό διεπαφό - "Διεπαφό που επεξεργϊζεται δϑο ό περιςςϐτερεσ 
ςυνδυαςμϋνεσ λειτουργύεσ ειςϐδου χρόςτη με ςυντονιςμϋνο τρϐπο για την παραγωγό 
τησ εξϐδου ςυςτόματοσ πολυμϋςων".  

• Πολυτροπικό αλληλεπύδραςη - Η κατϊςταςη κατϊ την οπούα ο χρόςτησ διαθϋτει τη 
διαςϑνδεςη πολλαπλών μεταφορών για να αλληλεπιδρϊ μπροςτϊ και πύςω με ϋνα 
ςϑςτημα που χρηςιμοποιεύ ϋναν ςυνδυαςμϐ αυτών των δϑο ό περιςςϐτερων τρϐπων 
για να ολοκληρώςει μια εργαςύα. 
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΢υςτόματα αλληλεπύδραςησ πολλαπλών τρϐπων ςε HCI 

΢την αλληλεπύδραςη πολυτροπικών 
ανθρώπων-ηλεκτρονικών υπολογιςτών 
(MMI), οι τρϐποι που εμπλϋκονται ςτισ 
αλληλεπιδρϊςεισ εύναι οι πϋντε κϑριεσ 

ανθρώπινεσ αιςθόςεισ, ϐπωσ: 

• η ϐραςη 
• η ακοό 
• η αφό 
• η γεϑςη 
• η οςμό 

Ο ϊνθρωποσ αντιλαμβϊνεται τον 
εξωτερικϐ κϐςμο μϋςω αυτών των 

αιςθόςεων (αιςθητόριασ ειςϐδου) και 
ενεργεύ επ 'αυτοϑ μϋςω του ελϋγχου 

κινητόρα των τελεςτών τουσ. Οι 
τελεςτϋσ περιλαμβϊνουν: 

• τα ϊκρα (τα χϋρια, τα πϐδια και τη 
θϋςη του ςώματοσ)  

• τα δϊχτυλα 
• τα μϊτια 
•  το κεφϊλι (πρϐςωπο) 
• το ςώμα και 
• το φωνητικϐ ςϑςτημα 
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΢υςτόματα αλληλεπύδραςησ πολλαπλών τρϐπων ςε HCI(2) 

Η πολυτροπικό αλληλεπύδραςη επιτρϋπει ϋναν πιο ελεϑθερο και φυςικϐ τρϐπο 
επικοινωνύασ.  

Σο αυξανϐμενο ενδιαφϋρον για ϋνα ςχεδιαςμϐ αλληλεπιδρϊςεων εμπνϋεται ςε μεγϊλο 
βαθμϐ με πιο διαφανό, ευϋλικτα, αποτελεςματικϊ και ϋντονα εκφραςτικϊ μϋςα 
αλληλεπύδραςησ ανθρώπου-υπολογιςτό με ςτϐχο την υποςτόριξη του φυςικοϑ και 
ανθρώπινου τρϐπου αλληλεπύδραςησ .  

Η πολυτροπικό αλληλεπύδραςη αναμϋνεται να εύναι πιο εϑκολη ςτην εκμϊθηςη και 
χρόςη καθώσ υποςτηρύζει και μιμεύται τον ανθρώπινο τρϐπο αλληλεπύδραςησ 
χρηςιμοποιώντασ τισ αιςθόςεισ. 119 



΢ϑντηξη των τρϐπων ειςαγωγόσ ςτο MMIS 

Η πρώτη ομϊδα διεπαφών ςυνδυϊζει διαφορετικοϑσ τρϐπουσ ειςαγωγόσ 
χρηςτών πϋρα ​​απϐ τισ παραδοςιακϋσ ειςϐδουσ / εξϐδουσ πληκτρολογύου και 
ποντικιοϑ, ϐπωσ ομιλύα, ςτυλϐ, αφό, χειρονομύεσ, βλϋψεισ και κινόςεισ του 
κεφαλιοϑ και του ςώματοσ.  

Η διαδικαςύα ενςωμϊτωςησ πληροφοριών απϐ διαφορετικοϑσ τρϐπουσ 
ειςαγωγόσ και ο ςυνδυαςμϐσ τουσ ςε μια πλόρη εντολό αναφϋρεται ωσ 
Πολυτροπικό ςϑντηξη.  
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΢ϑντηξη των τρϐπων ειςαγωγόσ ςτο MMIS(2) 

΢τη βιβλιογραφύα ϋχουν προταθεύ τρεισ κϑριεσ διαφορετικϋσ προςεγγύςεισ ςτη 
διαδικαςύα ςϑντηξησ, ςϑμφωνα με τα κϑρια αρχιτεκτονικϊ επύπεδα (αναγνώριςη και 
απϐφαςη) ςτα οπούα μπορεύ να πραγματοποιηθεύ η ςϑντηξη των ςημϊτων ειςϐδου:  

• Βαςιςμϋνη ςτην αναγνώριςη  
• Βαςιςμϋνη ςτην απϐφαςη  
• Τβριδικό ςϑντηξη πολλαπλών επιπϋδων 

121 



΢ϑντηξη των τρϐπων ειςαγωγόσ ςτο MMIS(3) 

Η ςϑντηξη με βϊςη την αναγνώριςη (επύςησ γνωςτό ωσ πρώιμη ςϑντηξη) ςυνύςταται 
ςτη ςυγχώνευςη των αποτελεςμϊτων κϊθε αναγνωριςτικοϑ τρϐπου με χρόςη 
μηχανιςμών ολοκλόρωςησ, ϐπωσ τεχνικϋσ ςτατιςτικόσ ολοκλόρωςησ, θεωρύα πρϊκτορα, 
κρυφϊ μοντϋλα Markov, τεχνητϊ νευρωνικϊ δύκτυα κ.λπ.  

Η ςϑντηξη βαςιςμϋνη ςτην απϐφαςη (επύςησ γνωςτό ωσ αργϊ ςϑντηξη) ςυγχωνεϑει τισ 
ςημαςιολογικϋσ πληροφορύεσ που εξϊγονται χρηςιμοποιώντασ ςυγκεκριμϋνεσ 
διαδικαςύεσ ςϑντηξησ με γνώμονα το διϊλογο για να αποδώςουν την πλόρη ερμηνεύα.  

΢την υβριδικό ςϑντηξη πολλαπλών επιπϋδων, η ενςωμϊτωςη των τρϐπων ειςαγωγόσ 
κατανϋμεται μεταξϑ των επιπϋδων αναγνώριςησ και απϐφαςησ. Η υβριδικό ςϑντηξη 
πολλαπλών επιπϋδων περιλαμβϊνει τισ ακϐλουθεσ τρεισ μεθοδολογύεσ: μεταγωγεύσ 
πεπεραςμϋνων καταςτϊςεων, κινόςεισ πολυτροπικών γραμματικών και διαλϐγου. 
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΢ϑντηξη των τρϐπων ειςαγωγόσ ςτο MMIS(4) 

Ϊνα πολυτροπικϐ ςϑςτημα θα πρϋπει να εύναι ςε θϋςη να δημιουργεύ με ευελιξύα 
διϊφορεσ παρουςιϊςεισ για το ύδιο πληροφοριακϐ περιεχϐμενο προκειμϋνου να 
ικανοποιεύ τισ απαιτόςεισ του μεμονωμϋνου χρόςτη, το περιβϊλλον και τον τϑπο των 
περιοριςμών των εργαςιών και του υλικοϑ.  

Η προςαρμογό του ςυςτόματοσ ώςτε να ςυνδυϊςει αυτϊ τα ςτοιχεύα που αλλϊζουν με 
τον χρϐνο, εύναι γνωςτό ωσ Πολυτροπικό ςχϊςη. Η δεϑτερη ομϊδα πολυτροπικών 
ςυςτημϊτων παρουςιϊζει τουσ χρόςτεσ με οθϐνεσ πολυμϋςων και πολυτροπικό 
παραγωγό, κυρύωσ με τη μορφό οπτικών και ακουςτικών ςυνθηκών. 
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΢ϑντηξη των τρϐπων ειςαγωγόσ ςτο MMIS(5) 

Οι τεχνικϋσ ςχϊςησ επιτρϋπουν ςε μια πολυτροπικό εφαρμογό να παρϊγει ϋνα δεδομϋνο 
μόνυμα ςε κατϊλληλη μορφό, ςϑμφωνα με το προφύλ περιβϊλλοντοσ και χρόςτη. Απϐ 

τεχνικό ϊποψη, η ςχϊςη αποτελεύται απϐ τρύα καθόκοντα: 

• Καταςκευό μηνυμϊτων, ϐπου δημιουργοϑνται οι πληροφορύεσ που πρϋπει να 
διαβιβϊζονται ςτον χρόςτη.  

• Επιλογό καναλιοϑ εξϐδου, ϐπου οι διεπαφϋσ επιλϋγονται ςϑμφωνα με το πλαύςιο και το 
προφύλ του χρόςτη, προκειμϋνου να μεταφϋρονται ϐλα τα δεδομϋνα αποτελεςματικϊ 
ςε μια δεδομϋνη κατϊςταςη.  

• Καταςκευό ςυνεκτικοϑ και ςυγχρονιςμϋνου αποτελϋςματοσ: ϐταν χρηςιμοποιοϑνται 
πολλαπλϊ κανϊλια εξϐδου, πρϋπει να ληφθοϑν υπϐψη η διϊταξη και ο χρονικϐσ 
ςυντονιςμϐσ. Επιπλϋον, οριςμϋνα ςυςτόματα θα παρϊγουν πολυτροπικϋσ και 
διαςταυροϑμενεσ παραπομπϋσ, οι οπούεσ θα πρϋπει επύςησ να ςυντονιςτοϑν. Οι 
ςχεδιαςτϋσ διεπαφών ϊρχιςαν επύςησ να χρηςιμοποιοϑν ϊλλεσ μορφϋσ, ϐπωσ αφό.  
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Τποςτηρικτικϋσ Σεχνολογύεσ για το MMI ςε HCaI 

Η πολυτροπικό αλληλεπύδραςη εύναι ϋνασ νϋοσ ϐροσ ϐταν χρηςιμοποιεύται ςτο πλαύςιο 
των αυτοκινότων αλλϊ ϋχει χρηςιμοποιηθεύ ευρϋωσ ςτον HCI απϐ τισ αρχϋσ τησ 
δεκαετύασ του '90.  

Σο περιβϊλλον τησ αυτοκινητοβιομηχανύασ εύναι δυναμικϐ και ϋχει διαφορετικϋσ 
προκλόςεισ ϐςον αφορϊ το γνωςτικϐ φορτύο και την απϐςπαςη του οδηγοϑ. Σα ϋξυπνα 
αυτοκύνητα χρηςιμοποιοϑν τισ προηγμϋνεσ τεχνολογύεσ, ϐπωσ φωνητικό αναγνώριςη, 
οθϐνεσ γραφικών υψηλόσ ευκρύνειασ, οθϐνεσ υψηλόσ ευαιςθηςύασ και πολλαπλόσ αφόσ, 
απτικό τεχνολογύα. 

Η χρόςη ςϑνθετου λογιςμικοϑ ωσ μϋςου αλληλεπύδραςησ ϋχει κϊνει την αλληλεπύδραςη 
ακϐμα πιο πολϑπλοκη απϐ την απλό μονοδιϊςτατη αλληλεπύδραςη χρηςιμοποιώντασ 
χειροκύνητα κουμπιϊ.  
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Τποςτηρικτικϋσ Σεχνολογύεσ για το MMI ςε HCaI(2) 

Οι ερευνητϋσ απϋδειξαν ϐτι η αλληλεπύδραςη που βαςύζεται ςε ομιλύα με τα ςυςτόματα 
πληροφοριών επύ οχημϊτων απαιτεύ προςοχό και μπορεύ να αποςπϊςει τουσ οδηγοϑσ και 
να υποβαθμύςει την αςφϊλεια.  

Σα υποκειμενικϊ μϋτρα του φϐρτου εργαςύασ και τησ απϐςπαςησ τησ προςοχόσ 
υποδεικνϑουν ϐτι η αϑξηςη τησ πολυπλοκϐτητασ μιασ διαςϑνδεςησ που βαςύζεται ςτην 
ομιλύα μπορεύ να επιβϊλει ϋνα μεγαλϑτερο γνωςτικϐ φορτύο. 
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Σρϐποι ειςϐδου ςτην HCaI 

Παρϊ τισ μεγϊλεσ διαφορϋσ των πολλαπλών ρυθμύςεων των πιλοτηρύων αυτοκινότων, ο 
αριθμϐσ εγκατεςτημϋνων ςυςκευών ειςϐδου ςε ϐλα τα αυτοκύνητα περιορύζεται ςε 
μερικοϑσ τυπικοϑσ ελϋγχουσ.  

Νϋεσ τεχνικϋσ αλληλεπύδραςησ ϐπωσ η αναγνώριςη ομιλύασ και χειρονομύασ, καθώσ και οι 
ϋμμεςεσ αλληλεπιδρϊςεισ, ϐπωσ η ανύχνευςη κϐπωςησ με τη χρόςη ςυςκευόσ 
παρακολοϑθηςησ ματιών ό φωτογραφικών μηχανών, ϋχουν βρει επύςησ το δρϐμο τουσ 
ςτο αυτοκύνητο.  

΢ε αντύθεςη με τη διϊταξη των ςυςκευών ειςϐδου ςτον τομϋα τησ επιφϊνειασ εργαςύασ, 
ϐλεσ οι ςυςκευϋσ ςτο αυτοκύνητο πρϋπει να τοποθετηθοϑν ςε ςταθερϋσ θϋςεισ. Οι 
ϋλεγχοι πρϋπει να εύναι πϊντα ςτην ύδια θϋςη, ώςτε ο οδηγϐσ να μπορεύ εϑκολα να τα 
βρει χωρύσ να χρειϊζεται να απομακρϑνει τα μϊτια του απϐ το δρϐμο.  
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Σρϐποι ειςϐδου ςτην HCaI(2) 

Για να βοηθηθεύ περιςςϐτερο ο οδηγϐσ να εςτιϊςει ςτο δρϐμο, η τυφλό αλληλεπύδραςη 
μϋςω τησ απτικόσ ανατροφοδϐτηςησ εύναι ϋνασ ερευνητικϐσ χώροσ που αξύζει να 
επιδιωχθεύ.  

Μια ϊλλη βαςικό πτυχό για την τοποθϋτηςη ςυςκευών ειςϐδου και εξϐδου εύναι οι 
περιοριςμού που οφεύλονται ςε εργονομικοϑσ παρϊγοντεσ. Όλεσ οι ςυςκευϋσ ειςϐδου 
πρϋπει να βρύςκονται γϑρω απο τον οδηγϐ, ϋτςι ώςτε να μποροϑν να το χειριςτοϑν με 
αςφϊλεια εύτε με το χϋρι εύτε με το πϐδι κατϊ την οδόγηςη.  
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Κοινού τρϐποι ειςαγωγόσ για την αλληλεπύδραςη μϋςα ςτο 
αυτοκύνητο  
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Σρϐποι ειςαγωγόσ ςτο HCaI  



Σρϐποι εξϐδου HCaI 

Οι ςυςκευϋσ εξϐδου ςε αυτοκύνητα χρηςιμοποιοϑνται για την παροχό ανατροφοδϐτηςησ 
ςτο χρόςτη ςχετικϊ με την τρϋχουςα κατϊςταςη του ςυςτόματοσ.  

Οι μορφϋσ εξϐδου περιορύζονται απϐ τισ ανθρώπινεσ αιςθόςεισ, ςυγκεκριμϋνα απϐ την 
ϐραςη, την ακοό, την αφό και την οςμό.  

Η ύδια η κϑρια εργαςύα οδόγηςησ εύναι πολϑ απαιτητικό για την αύςθηςη τησ ϐραςησ.  

Πολλϋσ πρϐςθετεσ οπτικϋσ πληροφορύεσ αναγκϊζουν τον οδηγϐ να τραβόξει την προςοχό 
του μακριϊ απϐ τον δρϐμο και αυτϐ μπορεύ να οδηγόςει ςε κρύςιμεσ καταςτϊςεισ. 
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Σρϐποι εξϐδου HCaI(2) 

Τπϊρχουν πολλϋσ οπτικϋσ ενδεύξεισ διαθϋςιμεσ ςτο αυτοκύνητο για ανατροφοδϐτηςη 
ςχετικϊ με τισ τρϋχουςεσ λειτουργικϋσ καταςτϊςεισ.  

Αυτϋσ οι ενδεύξεισ ποικύλλουν απϐ απλοϑσ λαμπτόρεσ φλασ ϋωσ οθϐνεσ υψηλόσ 
ανϊλυςησ. Οι οπτικϋσ αναπαραςτϊςεισ χρηςιμοποιοϑνται επύςησ για την παρουςύαςη 
πληροφοριών που ςχετύζονται ϊμεςα με την εργαςύα οδόγηςησ, π.χ. την πραγματικό 
ταχϑτητα.  

Φρηςιμοποιοϑνται τϐςο αναλογικϋσ ϐςο και ψηφιακϋσ αναπαραςτϊςεισ.  
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Λεπτομϋρειεσ εξϐδου που μποροϑν να βρεθοϑν ςε ϐλα ςχεδϐν 
τα αυτοκύνητα 
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Σρϐποι εξϐδου ςτο HCaI 



Προτεινϐμενο ενιςχυμϋνο MMIS για τη μεύωςη των 
αποςπϊςεων 

Απϐ την εκτεταμϋνη ανϊλυςη του περιβϊλλοντοσ ϋξυπνων αυτοκινότων, εύναι προφανϋσ 
ϐτι δεν μποροϑμε να αντικαταςτόςουμε πλόρωσ τα χειροκύνητα κουμπιϊ με 

αλληλεπύδραςη αφόσ ό φωνόσ. Προτεύνεται το ενιςχυμϋνο MMIS για τα ϋξυπνα 
αυτοκύνητα. Κατατϊςςεται κυρύωσ ςε τϋςςερισ λειτουργύεσ που βαςύζονται ςτουσ 

τϑπουσ αλληλεπύδραςησ που περιλαμβϊνουν: 

• Οπτικό 
• Επαφό 
• Διαδραςτικό ομιλύα 
• Σρϐπο εκμϊθηςησ 
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Προτεινϐμενο ενιςχυμϋνο MMIS για τη μεύωςη των 
αποςπϊςεων 

Οπτικό λειτουργύα 

Μερικϊ απϐ τα χειροκύνητα κουμπιϊ μποροϑν απλϊ να αποφευχθοϑν εξαιτύασ τησ 
προςβαςιμϐτητασ που παρϋχεται ςτον οδηγϐ, ώςτε να ειςαχθεύ ϋνασ οπτικϐσ τρϐποσ 
αλληλεπύδραςησ.  

Η λειτουργύα "Οπτικό" μπορεύ απλϊ να γύνει κατανοητό ωσ ακριβόσ εικονοπούηςη του 
υλικοϑ ςτην οθϐνη πληροφοριών ψυχαγωγύασ.  

Ο χρόςτησ μπορεύ να δώςει ειςροό ωσ ομιλύα ό να αγγύξει το εικονύδιο εφαρμογόσ, με 
βϊςη εύτε ϐτι η ενϋργεια εκτελεύται εύτε ϐτι εμφανύζεται η εικϐνα υλικοϑ.  

Αυτϐ δύνει ςτο χρόςτη την ευελιξύα να χρηςιμοποιεύ οποιοδόποτε ςϑςτημα αυτοκινότου 
χωρύσ να παύρνει τα μϊτια απϐ το δρϐμο και ωσ εκ τοϑτου ελαχιςτοποιώντασ την 
απϐςπαςη τησ προςοχόσ. 
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Προτεινϐμενο ενιςχυμϋνο MMIS για τη μεύωςη των 
αποςπϊςεων 

Λειτουργύα αφόσ 

Η λειτουργύα "Touch" επιτρϋπει ςτο χρόςτη να αγγύζει φυςικϊ ϋνα εικονύδιο που υπϊρχει 
ςτην οθϐνη γραφικών υψηλόσ ανϊλυςησ ςτην κεντρικό κονςϐλα.  

Αυτϋσ οι οθϐνεσ παρϋχουν πολλϋσ ϊςκοπεσ πληροφορύεσ μϋςω πολλών μικρών 
εικονιδύων, μενοϑ και μικροςκοπικόσ γραμμόσ κατϊςταςησ.  

Η προτεινϐμενη αλληλεπύδραςη αφόσ ακολουθεύ την αρχό του μινιμαλιςτικοϑ 
ςχεδιαςμοϑ, εμφανύζοντασ πληροφορύεσ ϑψιςτησ προτεραιϐτητασ πρώτα με μεγϊλα 
εικονύδια και ςωςτό χρόςη του χώρου ακολουθώντασ την ιεραρχύα των ςτρωμϊτων.  

Ϊτςι, η βελτιωμϋνη λειτουργύα αφόσ παρϋχει μια διαςϑνδεςη που εύναι ςαφόσ, εϑκολη 
ςτην εκμϊθηςη και λιγϐτερο διαςκεδαςτικό ϐςον αφορϊ τη χρηςτικϐτητα. 
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Προτεινϐμενο ενιςχυμϋνο MMIS για τη μεύωςη των 
αποςπϊςεων 

Λειτουργύα αλληλεπύδραςησ ομιλύασ 

Αυτό η λειτουργύα ϋχει ςχεδιαςτεύ για να προςφϋρει διαδραςτικό και λιγϐτερο 
διαςκεδαςτικό εμπειρύα χωρύσ να βγϊζει τα χϋρια απϐ το τιμϐνι και τα μϊτια απϐ το 
δρϐμο. 

Οι ερευνητϋσ ϋχουν αποδεύξει ϐτι η αναγνώριςη ομιλύασ αυξϊνει το γνωςτικϐ φορτύο, η 
λϑςη θα όταν να κρατηθεύ η γραμματικό ϐςο το δυνατϐν πιο απλό. 

Ο προτεινϐμενοσ τρϐποσ ϋρχεται με περιοριςμϋνεσ και χρόςιμεσ εντολϋσ ομιλύασ και το 
ςϑςτημα ανταποκρύνεται πύςω ςτισ εντολϋσ διαδραςτικϊ. Σο MMIS καλϑπτει τον τρϐπο 
εκμϊθηςησ που εκπαιδεϑει τον αρχϊριο χρόςτη και επύςησ μαθαύνει απϐ την 
αλληλεπύδραςη ομιλύασ του χρόςτη. 
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Προτεινϐμενο ενιςχυμϋνο MMIS για τη μεύωςη των 
αποςπϊςεων 

Λειτουργύα εκμϊθηςησ 

Η λειτουργύα "Μϊθηςη" επιτρϋπει ςτο χρόςτη να εκπαιδεϑεται ςε ςχϋςη με τισ 
πολυτροπικϋσ λειτουργύεσ, ενώ αντιμετωπύζει λιγϐτερη γνωςτικό πρϐκληςη. 

Mαθαύνει πώσ και ποια εντολό πρϋπει να χρηςιμοποιηθεύ ακριβώσ για τη 
λειτουργικϐτητα και ωσ εκ τοϑτου βελτιώνει την αποτελεςματικϐτητα καθώσ και 
μειώνει το γνωςτικϐ φορτύο. 

Για παρϊδειγμα: Εϊν ο χρόςτησ λϋει "Play track 15 by Enrique", αλλϊ αυτό η εντολό δεν 
εύναι αποδεκτό απϐ το ςϑςτημα διαλϐγου τϐτε το MMIS θα ελϋγξει ϐλεσ τισ πιθανϋσ 
επιλογϋσ και θα μιλόςει πύςω ςτο χρόςτη. Με αυτϐν τον τρϐπο ο χρόςτησ θα μϊθει τισ 
εντολϋσ. 
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Πρωτϐτυπο ςχεδιαςμϐ των προτεινϐμενων MMIS για την HCaI 

Σο MMIS μπορεύ να ςχεδιαςτεύ για να υποςτηρύζει την ταυτϐχρονη χρόςη των τρϐπων 
ειςαγωγόσ, ώςτε να επιτρϋπεται η εναλλαγό μεταξϑ αυτών, για να εκμεταλλευτεύ τη 
μϋθοδο που ταιριϊζει καλϑτερα ςε μια εργαςύα, ςε ϋνα περιβϊλλον ό ςτισ δυνατϐτητεσ 
των χρηςτών.  

Μπορεύ να μεταφρϊςει πληροφορύεσ απϐ τη μύα κατϊςταςη ςτην ϊλλη προκειμϋνου να 
διευρϑνει την προςβαςιμϐτητα για τουσ χρόςτεσ με επιλεκτικοϑσ περιοριςμοϑσ. 

138 



Αντύληψη του ϋξυπνου αυτοκινότου 

Οι αιςθητόρεσ ϐραςησ (ό κϊμερεσ,) μποροϑν να εύναι εξαιρετικϊ χρόςιμεσ ςτα ϋξυπνα 
οχόματα, ικανϋσ να αναλϊβουν καθόκοντα ϐπωσ η ανύχνευςη πεζών και ακϐμη και η 
ανϊγνωςη οδικών ςημϊτων.  

Μποροϑν, ωςτϐςο, να ξεγελαςτοϑν ςε καταςτϊςεισ που κανονικϊ θα μποροϑςαν να 
χειριςτοϑν τα ανθρώπινα μϊτια, ϐπωσ ϋνα ϋντονα ϋγχρωμο αντικεύμενο εναντύον ενϐσ 
φωτεινοϑ ουρανοϑ ό ακϐμη και ζωγραφιςμϋνα αντικεύμενα που απεικονύζουν 
διαφορετικό κατϊςταςη απϐ την πραγματικϐτητα. 
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Αντύληψη του ϋξυπνου αυτοκινότου 
Lidar 

΢υντομύα για την "ανύχνευςη και εϑρεςη φωτϐσ", αυτό η μϋθοδοσ ανύχνευςησ μετρϊ την 
αντανϊκλαςη του εγγϑσ υπϋρυθρου φωτϐσ απϐ αντικεύμενα καθώσ ςαρώνει ςε 360°.  

Πολλαπλϋσ δϋςμεσ εκπϋμπονται ςε γωνύεσ μεταξϑ τουσ και η ςυςτοιχύα αιςθητόρων 
γυρύζει φυςικϊ μϋςα ςτο περύβλημα τησ ςυςκευόσ για να παρϊγει μια τριςδιϊςτατη 
εικϐνα του περιβϊλλοντϐσ τησ.  

Υυςικϊ, οι ςυςκευϋσ ςυνόθωσ μοιϊζουν με ϋνα εύδοσ υπερμεγϋθουσ καπακιοϑ καφϋ και 
μποροϑν φαύνονται πϊνω απϐ τα αυτοκύνητα Waymo τησ Google, καθώσ ςαρώνουν μια 
περιοχό. 

Ενώ θεωρεύται ϐτι εύναι το χρυςϐ πρϐτυπο ςτην τεχνολογύα ανύχνευςησ ςτην αυτϐνομη 
οδόγηςη, η τιμό όταν το κϑριο μειονϋκτημα. Αυτϐσ ο τϑποσ πακϋτου αιςθητόρων 
κοςτύζει αρχικϊ 75.000 δολϊρια, ϐταν η Google ϊρχιςε να πειραματύζεται με την 
τεχνολογύα ςχεδϐν πριν απϐ μια δεκαετύα. Ψςτϐςο, απϐ το 2017 ϋπεςαν ςτο ϋνα δϋκατο. 
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Αντύληψη του ϋξυπνου αυτοκινότου 
Solid-state LiDAR 

Δεδομϋνου ϐτι το ενδιαφϋρον για το LiDAR, το οπούο γυρύζει φυςικϊ τα υπϋρυθρα λϋιζερ 
μϋςα ςτη μονϊδα αιςθητόρα, ϋχει αυξηθεύ, οι εταιρεύεσ αναπτϑςςουν επύςησ εκδϐςεισ 
ςτερεϊσ κατϊςταςησ χωρύσ κινητϊ μϋρη.  

Εύναι ςημαντικϐ ϐτι αυτϋσ οι ςυςκευϋσ μπορεύ να εύναι πολϑ λιγϐτερο δαπανηρϋσ απϐ τισ 
"παραδοςιακϋσ" μονϊδεσ LiDAR αυτοκινότων. Ενασ αιςθητόρασ για μονο 100 δολλϊρια. 

Ενώ εύναι λιγϐτερο δαπανηρού και μικρϐτεροι απϐ τουσ Linar, ϋνα μειονϋκτημα εύναι ϐτι 
δεν μποροϑν να δουν ςε πλόρεισ 360 μούρεσ, πρϊγμα που ςημαύνει ϐτι πολλού αιςθητόρεσ 
θα χρειαςτοϑν για μια πλόρη εικϐνα του περιβϊλλοντοσ χώρου του οχόματοσ.  

Αυτϐσ ο τϑποσ ςυςκευόσ ςτερεϊσ κατϊςταςησ μπορεύ να εφαρμοςτεύ και με ϊλλουσ 
ςυναρπαςτικοϑσ τρϐπουσ, ϐπωσ η ϋκδοςη του AllEye, η οπούα χρηςιμοποιεύ ςϑςτημα 
ϐραςησ και επεξεργαςύα ςε αιςθητόρα για να εςτιϊςει τη δϋςμη LiDAR ςτην περιοχό που 
χρειϊζεται. 
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Αντύληψη του ϋξυπνου αυτοκινότου 
Aιςθητόρεσ υπερόχων 

Οι αιςθητόρεσ υπερόχων λειτουργοϑν πατώντασ το περιβϊλλον τουσ με ϋναν δυνατϐ όχο 
με ςυχνϐτητα πολϑ υψηλϐτερη απϐ αυτό που μποροϑν να αντιληφθοϑν οι ϊνθρωποι και 
ςτη ςυνϋχεια μετρϊνε το χρϐνο που χρειϊζεται για να επιςτρϋψει αυτϐ το ςόμα.  

Οι αιςθητόρεσ υπερόχων τησ Tesla μποροϑν να δουν ςε απϐςταςη περύπου 500 μϋτρων.  

Εκτϐσ απϐ τουσ αιςθητόρεσ για αυτϐνομα αυτοκύνητα, αυτού οι αιςθητόρεσ 
χρηςιμοποιοϑνται επύςησ ςε "ςυμβατικϊ" οχόματα για εφαρμογϋσ ϐπωσ η αυτϐματη 
ςτϊθμευςη και η ανύχνευςη τυφλών ςημεύων. 142 



Αντύληψη του ϋξυπνου αυτοκινότου 
Ραντϊρ 

Σο ραντϊρ ό ανύχνευςη και ο ραδιοφωνικϐσ εντοπιςμϐσ ραδιοκυμϊτων, χρηςιμοποιεύ 
ανακλώμενα ραδιοκϑματα για την ανύχνευςη γϑρω αντικειμϋνων, παρϐμοια με το LiDAR.  

Αυτό η τεχνολογύα χρηςιμοποιοϑταν απϐ τα μϋςα τησ δεκαετύασ του 1900 για ανύχνευςη 
πλούων και αεροπλϊνων και τώρα ϋχει μικρογραφηθεύ μϋχρι το ςημεύο ϐπου μπορεύ να 
χρηςιμοποιηθεύ ςε επιβατικϊ αυτοκύνητα.  

Οι αιςθητόρεσ ραντϊρ εντοπύζουν τα μεταλλικϊ αντικεύμενα καλϑτερα, βλϋποντασ τουσ 
ανθρώπουσ ωσ μερικϊ ημιδιαφανεύσ και βλϋποντασ πλαςτικϐ ό ξϑλο ςχεδϐν διαφανϋσ.  

Παρϊ τα μειονεκτόματϊ τησ, αυτό η μϋθοδοσ ανύχνευςησ δύνει ςτα αυτοκύνητα 
δυνατϐτητεσ ανύχνευςησ μεγϊλησ απϐςταςησ που μποροϑν να δουν μϋςα απϐ τη ςκϐνη, 
την ομύχλη, τη βροχό και το χιϐνι. 
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Ο Τβριδικϐσ Τπολογιςτόσ εςτιϊζει ςτην αναγνώριςη εικϐνων  

Η αναγνώριςη εικϐνων για αυτϐνομα αυτοκύνητα και αεροςκϊφη βαςύζεται ςτην 
τεχνητό νοημοςϑνη και τη δυνατϐτητα να "διδϊςκουν" τουσ ενςωματωμϋνουσ 
υπολογιςτϋσ τουσ να αναγνωρύζουν αντικεύμενα ϐπωσ ςκϑλο, πεζού που διαςχύζουν το 
δρϐμο ό ϋνα αυτοκύνητο ςταματημϋνο.  

Δυςτυχώσ, οι υπολογιςτϋσ που χρηςιμοποιοϑν αλγϐριθμουσ AI εύναι πολϑ μεγϊλοι και 
αργού για μελλοντικϋσ εφαρμογϋσ ϐπωσ αυτοκύνητα, drones και φορητϋσ ιατρικϋσ 
ςυςκευϋσ.  

Σα αυτϐνομα αυτοκύνητα που βρύςκονται επύ του παρϐντοσ ςτο δρϐμο φϋρουν ςχεδϐν 
ϋναν ςχετικϊ μεγϊλο, αργϐ και ενεργειακϐ υπολογιςτό ςτον κορμϐ. 144 



Ο Τβριδικϐσ Τπολογιςτόσ εςτιϊζει ςτην αναγνώριςη εικϐνων 
(2) 

Για να αποφευχθεύ αυτϐσ ο περιοριςμϐσ, οι ερευνητϋσ του Πανεπιςτημύου του 
΢τϊνφορντ ανϋπτυξαν ϋνα νϋο τϑπο κϊμερασ και ςϑςτημα AI που ταξινομεύ τισ εικϐνεσ 
γρηγορϐτερα και με μεγαλϑτερη ενεργειακό απϐδοςη και θα πρϋπει να εύναι δυνατό η 
κλιμϊκωςό του ςε αρκετϊ μικρϐ μϋγεθοσ ώςτε να μεταφϋρεται ςε αυτοκύνητα και 
μικρϐτερεσ ςυςκευϋσ.  

Σο ςϑςτημα βαςύζεται ςε ϋνα υβριδικϐ οπτικϐ-ηλεκτρικϐ υπολογιςτό ςχεδιαςμϋνο ειδικϊ 
για ανϊλυςη εικϐνασ. 
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Ο Τβριδικϐσ Τπολογιςτόσ εςτιϊζει ςτην αναγνώριςη εικϐνων 
(3) 

Σο πρώτο ςτρώμα του ςυςτόματοσ εύναι ϋνασ οπτικϐσ υπολογιςτόσ ο οπούοσ δεν απαιτεύ 
τα μαθηματικϊ εντϊςεωσ ιςχϑοσ τησ ψηφιακόσ πληροφορικόσ.  

Σο δεϑτερο επύπεδο εύναι ϋνασ παραδοςιακϐσ ψηφιακϐσ υπολογιςτόσ. Ο οπτικϐσ 
υπολογιςτόσ προεπεξεργϊζεται δεδομϋνα εικϐνασ, φιλτρϊνοντασ τα φυςικϊ με 
διϊφορουσ τρϐπουσ, ϐπου ϋνασ ηλεκτρονικϐσ υπολογιςτόσ θα ϋπρεπε διαφορετικϊ να 
υπολογύςει με μαθηματικϊ.  

Επειδό το φιλτρϊριςμα ςυμβαύνει φυςικϊ καθώσ το φωσ περνϊ μϋςα απϐ ϋνα ςϑνολο 
προςαρμοςμϋνων οπτικών, αυτϐ το ςτρώμα δεν χρειϊζεται ιςχϑ. 146 



Ο Τβριδικϐσ Τπολογιςτόσ εςτιϊζει ςτην αναγνώριςη εικϐνων 
(4) 

Η ομϊδα ανϋθεςε αποτελεςματικϊ οριςμϋνουσ απο τουσ υπολογιςμοϑσ του AI ςτα 
οπτικϊ. Αυτϐ εξοικονομεύ πολϑ χρϐνο και ενϋργεια που διαφορετικϊ θα καταναλωνϐταν 
ςτον υπολογιςμϐ.  

Λιγϐτερουσ υπολογιςμοϑσ, λιγϐτερεσ κλόςεισ ςτη μνόμη και πολϑ λιγϐτερο χρϐνο για να 
ολοκληρωθεύ η διαδικαςύα.  

Εκατομμϑρια υπολογιςμού αποφεϑγονται και ςυμβαύνουν ϐλα με την ταχϑτητα του 
φωτϐσ.  

Ϊχοντασ υπερπηδόςει αυτϊ τα βόματα προεπεξεργαςύασ, η εναπομϋνουςα ανϊλυςη 
πραγματοποιεύται ςτο ψηφιακϐ ςτρώμα του υπολογιςτό. 
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Ϊνα ςϑςτημα ϋξυπνου αυτοκινότου αποτελεύται απϐ το ςϑςτημα τροφοδοςύασ, τη 
μονϊδα αιςθητόρα, την ηλεκτρονικό μονϊδα κινητόρα ςυνεχοϑσ ρεϑματοσ (DC), τη 
μονϊδα αναγνώριςησ διαδρομόσ, τη μονϊδα επικοινωνύασ και εντοπιςμοϑ ςφαλμϊτων 
και τη μονϊδα single-chip.  

Για να κινεύται  το ϋξυπνο αυτοκύνητο κατϊ μόκοσ τησ τροχιϊσ με λογικό ταχϑτητα, η 
ανύχνευςη των πληροφοριών διαδρομόσ, ο ϋλεγχοσ του κινητόρα DC και ο ϋλεγχοσ του 
κινητόρα οδόγηςησ πρϋπει να κρεμαςτοϑν μαζύ με το μονοκϑκλωμα(single-chip).  

Εϊν τα δεδομϋνα του αιςθητόρα δεν ϋχουν ςυλλεχθεύ και αναγνωριςτεύ ςωςτϊ και το 
χειριςτόριο του μοχλοϑ τησ μηχανόσ servo ϋχει λϊθοσ λειτουργύα, το ϋξυπνο αυτοκύνητο 
θα κλονύςει ό θα αποκλύνει ςοβαρϊ απϐ τον διϊδρομο.  

Αν ο ϋλεγχοσ κινητόρα ςυνεχοϑσ ρεϑματοσ εύναι αναποτελεςματικϐσ, μπορεύ επύςησ να 
οδηγόςει ςε μικρϐτερη ταχϑτητα ςτην ευθεύα γραμμό ό ςε πολϑ γρόγορη ταχϑτητα ςτην 
καμπϑλη.  
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αιςθητόρων για ςϑςτημα Smart Car 



Ο ϋλεγχοσ παρακολοϑθηςησ για ϋνα ϋξυπνο αυτοκύνητο ςημαύνει ςχεδιαςμϐ ενϐσ 
αλγορύθμου για την αναγνώριςη τησ μαϑρησ λορύδασ κατεϑθυνςησ ϋτςι ώςτε το ϋξυπνο 
αυτοκύνητο να μπορεύ να κινεύται ομαλϊ κατϊ μόκοσ τησ προδιαγραφϐμενησ τροχιϊσ.  

Ϊχει δοθεύ μεγϊλη προςοχό ςτουσ αλγϐριθμουσ ελϋγχου παρακολοϑθηςησ για το ϋξυπνο 
αυτοκύνητο. Οριςμϋνεσ μϋθοδοι ϋχουν υιοθετηθεύ ςτη βιβλιογραφύα, π.χ., η επεξεργαςύα 
εικϐνασ CCD, η αςαφόσ ϋλεγχοσ και οι μϋθοδοι αςαφοϑσ ελϋγχου ορϊματοσ.  
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Αλγϐριθμοσ ελϋγχου πορεύασ βϊςει φωτοηλεκτρικών 
αιςθητόρων για ςϑςτημα Smart Car (2) 

Συνολικό πρόγραμμα ελζγχου για το ζξυπνο αυτοκίνθτο 



Σα πλεονεκτόματα τησ μεθϐδου επεξεργαςύασ εικϐνασ CCD εύναι η ϋνταςη των pixel και η 
υψηλό ακρύβεια. Σα μειονεκτόματϊ του εύναι ο μακρϑσ κϑκλοσ τησ απϐκτηςησ ςόματοσ 
και τησ επεξεργαςύασ των δεδομϋνων. Η μϋθοδοσ επεξεργαςύασ εικϐνασ CCD εύναι 
ευϊλωτη ςτην παρεμβολό του περιβϊλλοντοσ φωτϐσ.  

Σα πλεονεκτόματα τησ μεθϐδου αςαφοϑσ ελϋγχου ορϊματοσ εύναι η ελευθερύα των 
κανϐνων ελϋγχου, η πλόρησ ανεξαρτηςύα του ςαφοϑσ μοντϋλου του αντικειμϋνου, η 
ιςχυρό προςαρμοςτικϐτητα και η ιςχυρό ευρωςτύα. Σα μειονεκτόματα εύναι η χαμηλό 
ακρύβεια, η ανεπαρκόσ προςαρμοςτικό ικανϐτητα και η ταλϊντωςη υψηλόσ ςυχνϐτητασ. 
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Ο φωτοηλεκτρικϐσ αιςθητόρασ αποτελεύται απϐ μια ςειρϊ απϐ διϐδουσ ελαφριϊσ 
αντανϊκλαςησ και φωτϐσ.  

Μια μαϑρη τροχιϊ εύναι ο διϊδρομοσ. Η ϋνταςη φωτϐσ που αντανακλϊται απϐ τη μαϑρη 
τροχιϊ εύναι διαφορετικό απϐ αυτό τησ λευκόσ τροχιϊσ.  

Η τιμό τϊςησ διϐδου θα ςταλεύ ςτον μικροελεγκτό μϋςω των θυρών ειςϐδου / εξϐδου [5 
~ 6]. Η CPU καθορύζει αν ο αιςθητόρασ βρύςκεται ςτην κορυφό τησ γραμμόσ που ϋχει 
επιςημανθεύ ςϑμφωνα με την τϊςη τησ θϑρασ ειςϐδου.  

Σο ςϑςτημα ϋξυπνων αυτοκινότων προβϊλλει αυτοϑσ τουσ αιςθητόρεσ ςτην κορυφό τησ 
μαϑρησ τροχιϊσ. Προσ το παρϐν, το ςϑςτημα ϋξυπνων αυτοκινότων μπορεύ να καθορύςει 
τη ςχετικό θϋςη του ϋξυπνου αυτοκινότου και τισ πληροφορύεσ διαδρομόσ. 
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Αλγϐριθμοσ ελϋγχου πορεύασ βϊςει φωτοηλεκτρικών 
αιςθητόρων για ςϑςτημα Smart Car (4) 



Η διϊταξη, ο αριθμϐσ και το διϊςτημα των φωτοηλεκτρικών αιςθητόρων ςυνδϋονται 
ςτενϊ με τον αλγϐριθμο ελϋγχου.  
Φρηςιμοποιοϑνται 10 φωτοηλεκτρικού αιςθητόρεσ. Οι φωτοηλεκτρικού αιςθητόρεσ εύναι 
διατεταγμϋνοι ςε ϊνιςεσ αποςτϊςεισ.  

Μια τϋτοια μη γραμμικό μορφό ϋχει υπεροχό και επιςτημονικϐτητα. Οι μαϑρεσ κουκύδεσ 
αντιπροςωπεϑουν τη θϋςη εγκατϊςταςησ φωτοηλεκτρικών αιςθητόρων, ςυμμετρικό 
κατανομό και ςτισ δϑο πλευρϋσ.  

Η απϐςταςη μεταξϑ των γειτονικών δϑο φωτοηλεκτρικών αιςθητόρων ρυθμύζεται ςε 22, 
16,5, 16,5, 16,5, 10, 16,5, 16,5, 16,5 και 22 αντύςτοιχα. Η μονϊδα εύναι χιλιοςτϊ. Η 
πλακϋτα κυκλωμϊτων εύναι ςτερεωμϋνη ςτο βραχύονα U με βύδα. Ολϐκληρο το ςώμα 
εύναι ςτερεωμϋνο ςτο μπροςτινϐ μϋροσ του ϋξυπνου αυτοκινότου. 
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Αλγϐριθμοσ ελϋγχου πορεύασ βϊςει φωτοηλεκτρικών 
αιςθητόρων για ςϑςτημα Smart Car (5) 

Η διϊταξη των φωτοηλεκτρικών αιςθητόρων 



Ο αλγϐριθμοσ ελϋγχου παρακολοϑθηςησ χρηςιμοποιεύται για τη ρϑθμιςη τησ ταχϑτητασ 
του κινητόρα και τησ γωνύασ του ςυςτόματοσ διεϑθυνςησ.  

Όταν οι φωτοηλεκτρικού αιςθητόρεσ μεταξϑ NO.3 και NO.6 εύναι πϊντοτε 
αποτελεςματικού ςε χαμηλϐ επύπεδο, μπορεύ να υποςτηριχθεύ ϐτι οι αιςθητόρεσ 
φωτοηλεκτρικών εντϐπιςαν ευθεύα τροχιϊ. ΢την περύπτωςη αυτό το ϋξυπνο αυτοκύνητο 
μπορεύ να επιτϑχει τη μϋγιςτη ταχϑτητα.  

Όταν οι φωτοηλεκτρικού αιςθητόρεσ μεταξϑ NO.0 και NO.3 ό μεταξϑ NO.6 και NO.9 εύναι 
πϊντα χαμηλοϑ επιπϋδου αποτελεςματικού, μπορεύ να υποςτηριχθεύ ϐτι οι 
φωτοηλεκτρικού αιςθητόρεσ ϋχουν ανιχνεϑςει τισ τροχιϋσ S-type ό καμπϑλεσ. ΢την 
περύπτωςη αυτό, το ϋξυπνο αυτοκύνητο πρϋπει να επιβραδϑνεται εκ των προτϋρων και 
να ςτρύβει αριςτερϊ ό δεξιϊ.  

Τιοθετεύται μια ςτρατηγικό περιοριςμϋνησ ταχϑτητασ για την επύλυςη του προβλόματοσ. 
Όταν η απϐςταςη των φωτοηλεκτρικών αιςθητόρων εύναι 22mm, η μϋγιςτη ταχϑτητα 
εύναι 3m / s. Όταν η απϐςταςη των φωτοηλεκτρικών αιςθητόρων εύναι 16,5mm, η 
μϋγιςτη ταχϑτητα εύναι 3,3m / s.  
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Αλγϐριθμοσ ελϋγχου πορεύασ βϊςει φωτοηλεκτρικών 
αιςθητόρων για ςϑςτημα Smart Car (6) 



Η θϋςη ενϐσ ϋξυπνου αυτοκινότου καθορύζεται απϐ την τιμό ανϊδραςησ των 
φωτοηλεκτρικών αιςθητόρων.  

Οι αναλογικϋσ τιμϋσ ςόματοσ των φωτοηλεκτρικών αιςθητόρων που ϋχουν ανιχνεϑςει 
μαϑρη γραμμό μετατρϋπονται ςε ψηφιακϋσ τιμϋσ ςόματοσ. Οι τιμϋσ κυμαύνονται μεταξϑ 0 
και 255. 

΢τη ςυνϋχεια, το ςϑςτημα ϋξυπνων αυτοκινότων κϊνει μια κρύςη για να καθορύςει ποια 
τιμό αιςθητόρα εύναι μικρϐτερη απϐ 80. Οι μικρϐτερεσ τιμϋσ δεύχνουν ϐτι οι αιςθητόρεσ 
ϋχουν εντοπύςει τη θϋςη τησ μαϑρησ γραμμόσ.  

΢τη ςυνϋχεια, το bit ςόμα του τύθεται ςε 0 ςτο πρϐγραμμα C ++. Και η CPU υπολογύζει τισ 
ςυντεταγμϋνεσ ςϑμφωνα με το bit ςόμα. Σο ςϑςτημα ϋξυπνων αυτοκινότων θα ςτεύλει 
τον αντύςτοιχο παλμϐ PWM ςτο μηχανιςμϐ διεϑθυνςησ και θα πϊρει μια απαιτοϑμενη 
γωνύα για το ϋξυπνο αυτοκύνητο ςϑμφωνα με τισ ςυντεταγμϋνεσ.  
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Αλγϐριθμοσ ελϋγχου ύςων τροχιών: Η λειτουργύα ςε ευθεύα γραμμό εύναι μια βαςικό και 
ςημαντικό απαύτηςη για ϋνα ϋξυπνο αυτοκύνητο. ΢ε αυτό την περύπτωςη το ϋξυπνο 
αυτοκύνητο μπορεύ να επιτϑχει τη μϋγιςτη ταχϑτητα και τη μϋγιςτη επιτϊχυνςη.  

Η μϋγιςτη ταχϑτητα εύναι περύπου 
9m / s-10m / s ό ταχϑτερη. Σο 
ςϑςτημα ϋξυπνου αυτοκινότου 
καθορύζει τον αλγϐριθμο ελϋγχου 
ευθεύασ ςϑμφωνα με τισ πληροφορύεσ 
διαδρομόσ που ανιχνεϑονται απϐ 
τουσ φωτοηλεκτρικοϑσ αιςθητόρεσ 
και καλεύ την κατϊλληλη διαδικαςύα 
για τον ϋλεγχο τησ ταχϑτητασ του 
κινητόρα και τησ γωνύασ διεϑθυνςησ . 
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΢τρατηγικό ελϋγχου ευθεύασ πορεύασ 



Κυρτό τροχιϊ και αλγϐριθμοι ελϋγχου τροχιϊσ τϑπου S: Όταν το ςϑςτημα ϋξυπνου 
αυτοκινότου ανιχνεϑςει την καμπϑλη, το ϋξυπνο αυτοκύνητο κινεύται κατϊ μόκοσ του 
εςωτερικοϑ τησ τροχιϊσ και δεν ακολουθεύ την τροχιϊ.  

Για να αφόςει το αυτοκύνητο να ςτρύψει νωρύτερα, ϐταν το NO.3 ανιχνεϑςει τη μαϑρη 
γραμμό, το ςϑςτημα ϋξυπνου αυτοκινότου μπορεύ να θϋςει το bit ςόμανςησ S ςε 1 και το 
ςόμα S απϐ NO.2 ςτο 0. 
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Όταν το κεντρικϐ ςημεύο εμφανύζει φαινϐμενο παρεκτροπόσ, το ϋξυπνο αυτοκύνητο 
αποκλύνει.  

Αφοϑ το ςϑςτημα ϋξυπνου αυτοκινότου καταγρϊψει τισ πληροφορύεσ του πρώτου 
κϑκλου, μπορεύ να διακρύνει ϊμεςα τισ επϐμενεσ γωνιακϋσ πληροφορύεσ και να ςτρύψει 
αριςτερϊ ό δεξιϊ ενώ το ϋξυπνο αυτοκύνητο τρϋχει ςτον δεϑτερο κϑκλο.  

΢τη ςυνϋχεια μπορεύ να διαςχύςει την καμπϑλη ςϑμφωνα με μικρϐτερη ακτύνα, να 
μειώςει την απϐςταςη και να εξοικονομόςει χρϐνο.  

Ενώ το ϋξυπνο αυτοκύνητο κινεύται κατϊ μόκοσ τησ τροχιϊσ τϑπου S, αν η ταχϑτητα δεν 
μπορεύ να ελεγχθεύ αποτελεςματικϊ, μπορεύ να εξαντληθεύ ο διϊδρομοσ. 
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Σο ςϑςτημα ϋξυπνου αυτοκινότου καταγρϊφει τισ τιμϋσ ψηφιακοϑ ςόματοσ τησ μονϊδασ 
AD και ςυγκρύνεται με τον αριθμϐ 255, εϊν οι τιμϋσ των αιςθητόρων ςτα δεξιϊ εύναι 
μικρϐτερεσ απϐ 255, ορύζεται A1 = 1.  

Εϊν οι τιμϋσ των αιςθητόρων του κεντρικοϑ εύναι μικρϐτερεσ απϐ 255, ορύζεται το Α2 = 
1.  

Αν οι τιμϋσ των αιςθητόρων ςτα αριςτερϊ εύναι μικρϐτερεσ απϐ 255, ορύζεται το A3 = 1. 
Εϊν τα A1, A2 και A3 εύναι ϐλα 1, μπορεύ να υποςτηριχθεύ ϐτι οι αιςθητόρεσ ϋχουν 
ανιχνεϑςει την τροχιϊ τϑπου S. 158 

Αλγϐριθμοσ ελϋγχου πορεύασ βϊςει φωτοηλεκτρικών 
αιςθητόρων για ςϑςτημα Smart Car (11) 



Αν και οι 10 φωτοηλεκτρικού αιςθητόρεσ δεν ανιχνεϑουν τη μαϑρη τροχιϊ, το ςϑςτημα 
ϋξυπνων αυτοκινότων μπορεύ να καθορύςει τη θϋςη τησ μαϑρησ τροχιϊσ μϋςω τησ 
λειτουργύασ διακοπόσ.  

΢τη ςυνϋχεια, το ςϑςτημα ϋξυπνων αυτοκινότων καθορύζει εϊν το ϋξυπνο αυτοκύνητο 
βρύςκεται εκτϐσ του διαδρϐμου. Εϊν ςυμβαύνει αυτϐ, το ςϑςτημα ϋξυπνων αυτοκινότων 
λειτουργεύ κϊτω απϐ το μηχανιςμϐ χειριςμοϑ ςφαλμϊτων. Εϊν ϐχι, το ςϑςτημα ϋξυπνων 
αυτοκινότων ςυνεχύζει να λειτουργεύ τον αλγϐριθμο ελϋγχου παρακολοϑθηςησ.  

Ο μηχανιςμϐσ χειριςμοϑ ςφαλμϊτων εύναι ϐτι το ςϑςτημα ϋξυπνων αυτοκινότων 
διαβϊζει τα πιο πρϐςφατα ιςτορικϊ δεδομϋνα απϐ τον πύνακα MAP και τα αποςτϋλλει 
ςτην κεντρικό μονϊδα επεξεργαςύασ.  

΢τη ςυνϋχεια, η CPU προςδιορύζει τον αιςθητόρα ο οπούοσ εύναι ο τελευταύοσ που 
ανιχνεϑει τη μαϑρη γραμμό και ελϋγχει το μηχανιςμϐ διεϑθυνςησ ϋτςι ώςτε το ϋξυπνο 
αυτοκύνητο να μπορεύ να γυρύςει πύςω. 
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αιςθητόρων για ςϑςτημα Smart Car (12) 



Οι ζώνεσ γϑρω απϐ ϋνα αυτοκύνητο 

Ο χώροσ γϑρω απϐ ϋνα αυτοκύνητο χωρύζεται ςε τϋςςερισ ζώνεσ:  

• ελεφκεροσ χϊροσ 

• διάδρομοσ ταξιδιοφ 

• δρόμοσ ταξιδιοφ 

• αςφαλισ ηϊνθ 
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Οι ζώνεσ γϑρω απϐ ϋνα αυτοκύνητο (2) 

Ο ελεϑθεροσ χώροσ εύναι ο χώροσ γϑρω απϐ ϋνα αυτοκύνητο ςτο οπούο δεν εντοπύζονται 
κινοϑμενα αντικεύμενα ςπουδαύασ εμβϋλειασ. 

Ο διϊδρομοσ ταξιδιοϑ εύναι ο χώροσ ςτον οπούο το αυτοκύνητο εύναι ελεϑθερο να 
μετακινηθεύ και θεωρεύ ϐτι οποιαδόποτε ειςβολό ςε αυτϐν τον χώρο πρϋπει να εύναι 
επιφυλακτικό. 

Ο δρϐμοσ ταξιδιοϑ εύναι ο δρϐμοσ που χρηςιμοποιεύ το αυτοκύνητο για να ταξιδϋψει και 
ϋρχεται μϋςα ςτο διϊδρομο ταξιδιοϑ. 

Η αςφαλόσ ζώνη εύναι ο ϊμεςοσ χώροσ που περιβϊλλει το αυτοκύνητο. Μια απλό ςχϋςη 
ςυνδϋει αυτϋσ τισ ζώνεσ χώρου SZ⊆TC⊆FS. 

161 



Ανταλλαγό πληροφοριών με ϊλλα αυτοκύνητα 

Σο ϋξυπνο αυτοκύνητο θα μπορεύ να ανταλλϊςςει πληροφορύεσ με ϊλλα αυτοκύνητα γϑρω 
απϐ το διαδύκτυο, το κεντρικϐ ςϑςτημα δρομολϐγηςησ κλπ.  

Ο ςκοπϐσ του εύναι να ενημερώνει το αυτοκύνητο για ακανϐνιςτη ςυμπεριφορϊ ςχετικϊ 
με τη διαδρομό του και να αναζητϊ πιθανϋσ λϑςεισ.  

Σο μεγαλϑτερο πρϐβλημα με το κεντρικϐ ςϑςτημα εύναι η ιδιωτικϐτητα. Οι τοποθεςύεσ 
και η ςυμπεριφορϊ οδόγηςησ εύναι διαθϋςιμεσ ςε μια κεντρικό βϊςη δεδομϋνων. 
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Ανταλλαγό πληροφοριών με ϊλλα αυτοκύνητα 
΢υςτόματα ευφυών οχημϊτων (IVHS) 

΢ε ϋνα αυτοματοποιημϋνο δύκτυο διαςυνδεδεμϋνων αυτοκινητοδρϐμων, τα κατϊλληλα 
εξοπλιςμϋνα οχόματα μποροϑν να ειςϋλθουν και να εξϋλθουν απϐ αυτϐ το δύκτυο μϋςα 
απϐ διϊφορεσ «πϑλεσ» και μετακινοϑνται μϋςω αυτοϑ του δικτϑου υπϐ ϋλεγχο που 
κατανϋμεται μεταξϑ τησ εθνικόσ οδοϑ και του οχόματοσ.  

Σο δύκτυο εύναι ενςωματωμϋνο ςε ϋνα μεγαλϑτερο ςϑςτημα μεταφορϊσ που περιϋχει 
αρκετϊ ανομοιογενό δύκτυα.  

Για παρϊδειγμα, ϋνα ϐχημα που εγκαταλεύπει το αυτοματοποιημϋνο δύκτυο μπορεύ να 
ειςϋλθει ςε ϋνα μη αυτϐματο δύκτυο αςτικών αρτηριών. Κατϊ την εύςοδο ςε μια πϑλη, το 
ϐχημα ανακοινώνει τον προοριςμϐ του. Σο ςϑςτημα ανταποκρύνεται με την ανϊθεςη ςε 
αυτϐ, μιασ διαδρομόσ μϋςω του δικτϑου.  
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Ανταλλαγό πληροφοριών με ϊλλα αυτοκύνητα 
Απαιτόςεισ υλικοϑ 

Η εφαρμογό του ςχεδιαςμοϑ ελϋγχου θα απαιτόςει ςημαντικϐ υλικϐ ςτο δρϐμο και ςτο 
ϐχημα για να ςυλλϋξει ό να διαδώςει πληροφορύεσ. 

Οδικϋσ οθϐνεσ: Μετροϑν τισ ςυνθόκεσ κυκλοφορύασ, ϐπωσ ροό και ταχϑτητα. Με βϊςη 
αυτϊ τα δεδομϋνα, το ςτρώμα ςυνδϋςμου υπολογύζει μια διαδρομό για κϊθε μύα του 
οχόματοσ ςε ςχϋςη με το μϋγεθοσ και την ταχϑτητα και τισ μεταδύδει ςτο ϐχημα.  

164 



Ανταλλαγό πληροφοριών με ϊλλα αυτοκύνητα 
Απαιτόςεισ υλικοϑ (2) 

Αιςθητόρεσ: Σα οχόματα πρϋπει να εύναι εφοδιαςμϋνα με διαμόκη αιςθητόρα που μετρϊ 
τη ςχετικό απϐςταςη και ταχϑτητα μεταξϑ αυτοϑ και του μπροςτινοϑ οχόματοσ. Σϋτοιοι 
αιςθητόρεσ μπορεύ να βαςύζονται ςε ραντϊρ, υπερόχουσ (ϐπωσ ςε κϊμερα Polaroid), ό 
την ϐραςη. Για την αλλαγό λωρύδασ το ϐχημα πρϋπει να εύναι εφοδιαςμϋνο με 
αιςθητόρεσ που εντοπύζουν τα οχόματα ςτην πλευρϊ τουσ ςε απϐςταςη περύπου 30 
μϋτρων. 

Επικοινωνύα μεταξϑ των οχημϊτων: Σο ςτρώμα ςχεδιαςμοϑ απαιτεύ τη δυνατϐτητα 
επικοινωνύασ με γειτονικϊ οχόματα εντϐσ εϑρουσ περύπου 60 μοτοςικλετών. Σϋτοιοι 
ςϑνδεςμοι επικοινωνύασ πρϋπει να εύναι αξιϐπιςτοι και να ϋχουν πολϑ μικρό 
καθυςτϋρηςη (περύπου 20 ms). 
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Ϊξυπνα Αυτοκύνητα και Αςφϊλιςη 
Κϊµερεσ αυτοκινότων 

Οι ενςωµατωµϋνεσ κϊµερεσ που καταγρϊφουν τον δρϐµο ό το εςωτερικϐ του 
αυτοκινότου, προςαρµϐζονται µε βεντοϑζα ό ταινύα ςυγκϐλληςησ ςτο εςωτερικϐ 
παρµπρύζ ό ςτην κορυφό του ταµπλϐ, και καταγρϊφουν δεδοµϋνα ςε HD βύντεο, όχο, 
GPS και G-Force τα οπούα µποροϑν να ληφθοϑν και να χρηςιµοποιηθοϑν ωσ αποδεικτικϊ 
ςτοιχεύα εϊν εµπλακεύ κϊποιοσ ςε ατϑχηµα. 

Σα υψηλόσ ποιϐτητασ ςτοιχεύα βύντεο, ςε ςυνδυαςµϐ µε τα δεδοµϋνα G-Force και GPS, 
επιτρϋπουν ςτουσ αςφαλιςτϋσ να διεκπεραιώνουν τισ αξιώςεισ ϐςο το δυνατϐν 
γρηγορϐτερα.  

Σο βύντεο Dashcam µετριϊζει τον κύνδυνο που παρουςιϊζουν οι παρϊνοµεσ και 
υπερβολικϋσ αξιώςεισ και µπορεύ επύςησ να ςυµβϊλει ςτη µεύωςη του κϐςτουσ των 
αςφϊλιςτρων.  
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Ϊξυπνα Αυτοκύνητα και Αςφϊλιςη 
Σεχνολογύα Fit-to-drive 

Πολλϊ αυτοκύνητα µποροϑν τώρα να ανιχνεϑςουν μϋςω αιςθητόρων αν ο οδηγϐσ εύναι 
κουραςµϋνοσ, χϊνει τη ςυγκϋντρωςό του, παύζει µε το smartphone του, ϋχει πιει 
οινοπνευµατώδη ποτϊ ό ακϐµα βρύςκεται υπϐ την επόρεια ναρκωτικών. 

Σο τελευταύο εύναι ιδιαύτερα ςηµαντικϐ, καθώσ οι χρόςτεσ ναρκωτικών δεν ϋχουν 
κανϋναν τρϐπο να γνωρύζουν πϐςο διϊςτημα παραµϋνουν αυτϊ ςτον οργανιςµϐ τουσ.  
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Αυτοκύνητα και τεχνολογύα 

Οι καταςκευαςτϋσ εφαρµϐζουν πλϋον αυτο-οδόγηςη και αυτο-ςτϊθµευςη αυτοκινότων  
ςτα ςϑγχρονα µοντϋλα τουσ, µε λογιςµικϐ hi-tech hands-off που παύρνει τον ϋλεγχο του 
οχόµατοσ για να µειώςει το περιθώριο για ανθρώπινο λϊθοσ. 

Οι πληροφορύεσ απϐ τα ραντϊρ, τισ κϊµερεσ και το GPS ενηµερώνουν για τα 
χαρακτηριςτικϊ του δρϐµου, ϐπωσ αλλαγό λωρύδασ, αναγνώριςη οδικόσ ςόµανςησ, 
ϋλεγχοι ορύων ταχϑτητασ κ.λ.π. 

Ο καταςκευαςτόσ θα δεχθεύ την πλόρη ευθϑνη, κϊθε φορϊ που ϋνα απϐ τα αυτοκύνητϊ 
του εύναι ςε αυτϐνοµη λειτουργύα. 
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Τποςτηριζϐμενα ςυςτόματα πλοόγηςησ και χϊρτη 

Σα ςυςτόματα υποςτόριξησ πλοόγηςησ και χαρτών περιλαμβϊνουν για παρϊδειγμα το 
ςϑςτημα προειδοπούηςησ καμπϑλησ και το ςϑςτημα οικονομύασ καυςύμων.  

Σο ςϑςτημα προειδοπούηςησ ταχϑτητασ καμπϑλησ ϋχει ςχεδιαςτεύ για να αποφεϑγεται η 
εύςοδοσ των οδηγών ςε καμπϑλη με ταχϑτητα μεγαλϑτερη απϐ την επιτρεπϐμενη 
ταχϑτητα ςτο επικεύμενο τμόμα τησ διαδρομόσ.  

Παρϋχει προειδοποιόςεισ για το ϐριο ταχϑτητασ με βϊςη τισ οδικϋσ πινακύδεσ. Η 
ενςωμϊτωςό του με τουσ χϊρτεσ πλοόγηςησ επιτρϋπει την πρϐγνωςη του ςυςτόματοσ 
ςε ςχϋςη με τα δεδομϋνα τησ καμπυλϐτητασ του οδοςτρώματοσ.  169 



Τποςτηριζϐμενα ςυςτόματα πλοόγηςησ και χϊρτη (2) 

΢ε κϊθε περύπτωςη που ο οδηγϐσ ξεπερνϊ αυτό την κρύςιμη ταχϑτητα, δύνεται μια 
προειδοπούηςη.  

΢ε περύπτωςη ςυςτόματοσ οικονομύασ καυςύμου, η οδικό κλύςη, το ςόμα κυκλοφορύασ 
και η θϋςη του ςόματοσ που προϋρχονται απϐ τον ψηφιακϐ χϊρτη επιτρϋπουν την 
προβλεπτικό ενϋργεια που χρηςιμοποιεύται. 

Οι πληροφορύεσ οδηγοϑ παρϋχονται μϋςω τησ οθϐνησ πλοόγηςησ. ΢ε αυτϐ το εύδοσ 
ςυςτημϊτων, οι οδηγού ϋχουν επύςησ τισ επιλογϋσ για να επιλϋξουν π.χ. την ταχϑτερη 
διαδρομό ό την οικονομικό διαδρομό και μποροϑν να παρακολουθοϑν την οικονομύα 
καυςύμου ςε πραγματικϐ χρϐνο. 
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΢υςτόματα παρακολοϑθηςησ εςωτερικών οχημϊτων και 
παρακολοϑθηςησ χειριςτό 

Αυτϊ τα ςυςτόματα περιλαμβϊνουν ςϑςτημα προειδοπούηςησ για την εξαςθϋνιςη των 
οδηγών ( π.χ. υπνηλύα, κϐπωςη), ςϑςτημα προειδοπούηςησ για την οπτικό απεικϐνιςη 
του οδηγοϑ ( π.χ.εςτύαςη ςτο ϋργο οδόγηςησ, αξιολϐγηςη οφθαλμικοϑ βλϋμματοσ), 
ςϑςτημα ανύχνευςησ επιβατών.  

Σα ςυςτόματα παρακολοϑθηςησ του οδηγοϑ αποςκοποϑν ςαφώσ ςτην αναγνώριςη 
ςημεύων κϐπωςησ του οδηγοϑ.  

Αντύ να ενεργοποιεύται μϐνο ϐταν ϋνα ϐχημα κινδυνεϑει να παραςϑρεται απϐ τη λωρύδα 
του, τα ςυςτόματα αυτϊ αναζητοϑν το εύδοσ τησ απρϐβλεπτησ κύνηςησ που ςυνδϋεται 
φυςικϊ με ϋναν κουραςμϋνο οδηγϐ.  171 



΢υςτόματα παρακολοϑθηςησ εςωτερικών οχημϊτων και 
παρακολοϑθηςησ χειριςτό (2) 

Σα ϊλλα ςυςτόματα πηγαύνουν ϋνα βόμα παραπϋρα παρατηρώντασ τα μϊτια και το 
πρϐςωπο του οδηγοϑ για ςημϊδια υπνηλύασ.  

Κϊθε ΚΑΕ που προςφϋρει ςϑςτημα ςυναγερμοϑ οδηγοϑ ϋχει τη δικό του τεχνολογύα, 
αλλϊ η πιο ςυνηθιςμϋνη διαμϐρφωςη χρηςιμοποιεύ μια βιντεοκϊμερα μπροςτϊ που εύναι 
τοποθετημϋνη ϋτςι ώςτε να μπορεύ να παρακολουθεύ και τα ςημϊδια τησ λωρύδασ 
αριςτερϊ και δεξιϊ.  

Οριςμϋνα απϐ αυτϊ τα ςυςτόματα μποροϑν επύςησ να λειτουργοϑν εϊν εύναι ορατό μϐνο 
μύα ςόμανςη λωρύδασ κυκλοφορύασ. 172 



΢υςτόματα παρακολοϑθηςησ εςωτερικών οχημϊτων και 
παρακολοϑθηςησ χειριςτό (3) 

Με την παρακολοϑθηςη των ςημϊνςεων λωρύδων ό την εξϋταςη ϊλλων ειςϐδων, το 
ςϑςτημα ςυναγερμοϑ οδηγοϑ μπορεύ να ανιχνεϑςει ςημϊδια κϐπωςησ.  

Οριςμϋνα ςυςτόματα ςυναγερμοϑ οδηγοϑ χρηςιμοποιοϑν πολϑπλοκουσ αλγϐριθμουσ για 
να διαφοροποιόςουν τισ κινόςεισ που προκαλοϑν εςκεμμϋνεσ κινόςεισ και το εύδοσ των 
παραςυρϐμενων και ςπαςμωδικών κινόςεων που ςυνδϋονται ςυνόθωσ με ϋναν 
κουραςμϋνο οδηγϐ.  

Οριςμϋνα ςυςτόματα ςυναγερμοϑ οδηγοϑ μποροϑν να παρακολουθοϑν τον οδηγϐ 
ψϊχνοντασ για ςημϊδια πρόξιμων βλεφϊρων, χαλϊρωςη μυών του προςώπου ό ϊλλα 
ενδεικτικϊ ςυμπτώματα υπνηλύασ.  173 



΢υςτόματα παρακολοϑθηςησ εςωτερικών οχημϊτων και 
παρακολοϑθηςησ χειριςτό (4) 

΢ε ειδικϋσ περιπτώςεισ, ϐταν ϋνα ςϑςτημα παρακολοϑθηςησ του οδηγοϑ εντοπύζει 
ςημϊδια κϐπωςησ του οδηγοϑ ό υπνηλύα, μποροϑν να ςυμβοϑν πολλϊ πρϊγματα.  

Αυτϊ τα ςυςτόματα ςυνόθωσ ξεκινοϑν ακουμπώντασ κϊποιο εύδουσ βομβητό ό 
κουδουνιοϑ και φωτύζοντασ ϋνα φωσ ςτο ταμπλϐ. Εϊν ο οδηγϐσ ςταματόςει να οδηγεύ ςε 
αυτϐ το ςημεύο, το ςϑςτημα ςυνόθωσ θα απενεργοποιόςει το φωσ και θα 
επαναρυθμιςτεύ.  

Εϊν τα ςημϊδια τησ κοϑραςησ ςυνεχύςουν, μπορεύ να ακοϑγεται πιο δυνατϐσ ςυναγερμϐσ 
που απαιτεύ την ακϑρωςη κϊποιου εύδουσ αλληλεπύδραςησ οδηγοϑ .  174 



Προχορημϋνα ΢υςτόματα Τποβοόθηςησ Οδηγοϑ (ADAS) 

Αυτό η τεχνολογύα βοηθϊει τον οδηγϐ να κϊνει την οδόγηςη ευκολϐτερη και 
αςφαλϋςτερη.  

Η πρϐκληςη εύναι να καταςτόςει τον οδηγϐ ενόμερο για την τεχνολογύα υποβοόθηςησ 
και τα χαρακτηριςτικϊ τησ ςτο αυτοκύνητο και επύςησ να παρϋχει ϋναν εϑκολο τρϐπο 
αλληλεπύδραςησ με αυτϊ χωρύσ να αποςπϊται η προςοχό.  
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΢υςτόματα υποςτόριξησ αλλαγόσ λωρύδασ 

Αυτό η κατηγορύα ADAS περιλαμβϊνει : 

• το ΢ϑςτημα Προειδοπούηςησ Αναχώρηςησ ςε Λωρύδα (LDWS) 

• το ΢ϑςτημα Βοόθειασ για την Αλλαγό Λωρύδασ (LCAS)  

• το ΢ϑςτημα Τποβοόθηςησ Προςπϋραςησ 

• και η Ανύχνευςη Συφλών ΢ημεύων (BSD) 
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΢ϑςτημα προειδοπούηςησ απϐκλιςησ απϐ τη λωρύδα 
κυκλοφορύασ (LDWS) 

Η νωθρϐτητα εύναι ϋνασ παρϊγοντασ ςε περύπου ϋνα ςτα τϋςςερα ςοβαρϊ ατυχόματα, 
κυρύωσ τη νϑχτα, ϐταν η πιθανϐτητα ενϐσ ατυχόματοσ εύναι διπλϊςια απϐ την ημϋρα.  

Σο LDWS ςηματοδοτεύ τον οδηγϐ με ακουςτικϋσ ό απτικϋσ προειδοποιόςεισ πριν το 
ϐχημα του εγκαταλεύψει τη λωρύδα.  

΢ϑμφωνα με μελϋτη που εκπονόθηκε για λογαριαςμϐ του Ομοςπονδιακοϑ Τπουργεύου 
Παιδεύασ και Ϊρευνασ, το LDWS θα μποροϑςε να αποτρϋψει μϐνο τα μιςϊ απϐ τα 
ατυχόματα που προκλόθηκαν με αυτϐν τον τρϐπο.  177 



Σο LDWS που λειτουργεύ μϋςω των αιςθητόρων 

Σο LWDS χρηςιμοποιεύ αιςθητόρεσ πύςω απϐ τον μπροςτινϐ προφυλακτόρα για την 
παρακολοϑθηςη των ςημϊνςεων των λωρύδων, τρεισ ςε κϊθε πλευρϊ.  

Όταν οι αιςθητόρεσ παρατηροϑν ϐτι το αυτοκύνητο περιπλανιϋται ςτισ ςημϊνςεισ των 
λωρύδων και οι ενδεύξεισ δεν χρηςιμοποιοϑνται, ςυνόθωσ ϋνασ υπολογιςτόσ ςτϋλνει ϋνα 
ςόμα ςε ϋνα ζεϑγοσ διατϊξεων δϐνηςησ, ςε κϊθε πλευρϊ του καθύςματοσ οδηγοϑ.  
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΢ϑςτημα προειδοπούηςησ απϐκλιςησ απϐ τη λωρύδα 
κυκλοφορύασ (LDWS) (2) 

Εϊν το αυτοκύνητο περιπλανιϋται προσ τα δεξιϊ, ο οδηγϐσ αιςθϊνεται ϋνα δονητικϐ ςόμα 
ςτη δεξιϊ πλευρϊ του καθύςματοσ και αντύςτροφα.  

Η προειδοπούηςη επιτρϋπει ςτον οδηγϐ να πραγματοποιεύ ϊμεςεσ ενϋργειεσ και να 
επιςτρϋφει ςτη λωρύδα.  

Σο ΢ϑςτημα Διατόρηςησ Λωρύδασ (LKS) ανταποκρύνεται μϋςω μιασ όπιασ παρϋμβαςησ 
ςτο ςϑςτημα διεϑθυνςησ, ςτην οπούα ο οδηγϐσ μπορεύ να αντιδρϊςει ανϊ πϊςα 
ςτιγμό. Αυτϐ μπορεύ να εξοικονομόςει επιπλϋον χρϐνο για να αντιδρϊςει ςωςτϊ ϐπου 
κϊθε δευτερϐλεπτο μετρϊει. 
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΢ϑςτημα προειδοπούηςησ απϐκλιςησ απϐ τη λωρύδα 
κυκλοφορύασ (LDWS) (3) 

Σα LDWS διατύθενται ςόμερα ςε πολλϊ αυτοκύνητα. Ϊνα παρϊδειγμα εύναι το ςϑςτημα 
υποςτόριξησ λωρύδων Audi A4.  

Σο τιμϐνι δονεύται μϐνο μύα φορϊ για να γνωρύζει ο οδηγϐσ ϐταν το ϐχημα πληςιϊζει ό 
διϋρχεται απϐ ϋναν εντοπιςμϋνο δεύκτη λωρύδασ κυκλοφορύασ.  
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Η δεϑτερη προειδοπούηςη δύνεται μϐνο εϊν το ϐχημα 
ϋχει μετακινηθεύ ςε κατϊλληλη απϐςταςη απϐ το 
δεύκτη λωρύδασ κυκλοφορύασ.  

Τπϊρχει μια προειδοποιητικό λυχνύα ςτον πύνακα 
οργϊνων.Εϊν η προειδοποιητικό λυχνύα ανϊβει 
πρϊςινη, το ςϑςτημα εύναι ενεργϐ και "ςε 
προειδοποιεύ". Σο ςϑςτημα μπορεύ να 
απενεργοποιηθεύ απϐ τον οδηγϐ. Πληροφορύεσ LDWS ςτον πύνακα οργϊνων του Audi A4 

 



΢ϑςτημα προειδοπούηςησ απϐκλιςησ απϐ τη λωρύδα 
κυκλοφορύασ (LDWS) (4) 

Ο ςτϐχοσ δεν εύναι να αναλϊβει το ςϑςτημα διεϑθυνςησ. Αντ 'αυτοϑ, ο ελιγμϐσ εύναι 
ςυνόθωσ αρκετϐσ για να βοηθόςει τον οδηγϐ να αναλϊβει δρϊςη για να κρατόςει το 

ϐχημα μϋςα ςτην τρϋχουςα λωρύδα. Σο ςϑςτημα αυτϐ παρϋχεται επύςησ ςτην αγορϊ, π.χ. 
απϐ την Continental και τη Bosch. Σα ανωτϋρω περιγραφϋντα ςυςτόματα μποροϑν να 

υλοποιηθοϑν με τισ ακϐλουθεσ τεχνολογύεσ: 

• Μονοφωνικό κϊμερα πολλαπλών λειτουργιών - MFC: Αναγνώριςη των πινακύδων 
κυκλοφορύασ και των λωρύδων καθώσ και ϋλεγχο των υψηλών δοκών. 

• ΢τερεοφωνικό κϊμερα πολλαπλών λειτουργιών - MFS: Σο MFS καθιςτϊ δυνατό την 
αναγνώριςη των αντικειμϋνων 3D και επεκτεύνει τη λειτουργύα του βοηθοϑ φρϋνων 
ϋκτακτησ ανϊγκησ με την αναγνώριςη πεζών. 
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Ανύχνευςη τυφλών ςημεύων (BSD) 

Σο ΢ϑςτημα ανύχνευςησ τυφλών ςημεύων (BSDS) μπορεύ να παρακολουθόςει την περιοχό 
την οπούα δεν εύναι ορατό απο τουσ καθρϋφτεσ του αυτοκινότου.  

Παύρνει μεγϊλο μϋροσ τησ ανηςυχύασ απϐ τον οδηγϐ και αποφϑγει επικύνδυνεσ 
καταςτϊςεισ.  

Η ανύχνευςη τυφλών ςημεύων προειδοποιεύ τον οδηγϐ ςχετικϊ με τα αυτοκύνητα που 
πληςιϊζουν απϐ το πύςω μϋροσ ό για τα αυτοκύνητα που προςπερνϊει ο οδηγϐσ. 
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Ανύχνευςη τυφλών ςημεύων (BSD) (2) 

Σο ςϑςτημα χρηςιμοποιεύ μια κϊμερα ςε κϊθε κϊτοπτρο και οι κϊμερεσ αυτϋσ 
κατευθϑνονται προσ το λεγϐμενο Blind Spot, δηλαδό την περιοχό δύπλα ςτο αυτοκύνητο, 
που εύναι δϑςκολο να παρακολουθηθεύ απϐ τουσ εξωτερικοϑσ καθρϋφτεσ. 

Όταν ϋνα ϊλλο ϐχημα ειςϋρχεται ςτη ζώνη που παρακολουθεύται, ανϊβει μια λϊμπα ςτον 
αντύςτοιχο καθρϋφτη.  

Ο οδηγϐσ ϋχει ςαφό ϋνδειξη ϐτι υπϊρχει ϊλλο ϐχημα ςτη ζώνη κινδϑνου και μπορεύ να 
κρατηθεύ μακριϊ. Σο ςϑςτημα παρϋχει πληροφορύεσ ςχετικϊ με τα αυτοκύνητα που 
προςεγγύζουν απϐ το πύςω μϋροσ καθώσ και τα εμπρϐσ οχόματα που προςπερνϊει ο 
οδηγϐσ.  
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Ανύχνευςη τυφλών ςημεύων (BSD) (3) 

Αυτϋσ οι πληροφορύεσ δύνουν ςτον οδηγϐ τη δυνατϐτητα να πϊρει τη ςωςτό απϐφαςη ςε 
τϋτοιεσ καταςτϊςεισ. Και οι δϑο πλευρϋσ παρακολουθοϑνται με τον ύδιο τρϐπο.  

Σο ςϑςτημα ϋχει ςχεδιαςτεύ για να προειδοποιεύ τον οδηγϐ ςε οχόματα που κινοϑνται με 
ταχϑτητα τουλϊχιςτον 20 km / h πιο αργϊ και ταχϑτητα ϋωσ και 70 km / h ταχϑτερα 
απϐ το ϐχημα του οδηγοϑ.  

Αυτϐ το ςϑςτημα μπορεύ τώρα να προςτεθεύ ςτα αυτοκύνητα, ϐπωσ τα νϋα Volvo S80, 
XC90 και V70.  
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Ανύχνευςη τυφλών ςημεύων (BSD) (4) 

Ραντϊρ μικρόσ εμβϋλειασ - SRR: Σο SRR παρακολουθεύ το τυφλϐ ςημεύο καθώσ και την 
περιοχό πύςω απϐ το ϐχημα και μπορεύ επομϋνωσ να ςυμβϊλει ςτην πρϐληψη 
ατυχημϊτων κατϊ την αλλαγό λωρύδων κυκλοφορύασ ό κατϊ την αναςτροφό του χώρου 
ςτϊθμευςησ. 
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΢υςτόματα προσ τα εμπρϐσ ό προσ τα πύςω 

Σο ςϑςτημα προσ τα εμπρϐσ / προσ τα πύςω αποτελεύται απϐ ϋνα ευρϑ φϊςμα ADAS.  

• ΢υςτόματα Προειδοπούηςησ ΢υγκροϑςεων 
• ΢ϑςτημα Αποφυγόσ ΢υγκροϑςεων Φαμηλόσ Σαχϑτητασ 
• Προςτατευτικϐ ΢ϑςτημα  
• ΢ϑςτημα Αποφυγόσ ΢υγκροϑςεων 
• Εμπρϐςθιο Υρενϊριςμα Ϊκτακτησ Ανϊγκησ 
• Ηλεκτρονικϐ Υρϋνο Ϊκτακτησ Ανϊγκησ  
• Ευφυόσ Διαςταϑρωςη (Ανύχνευςη Οχόματοσ Επεύγουςασ Ανϊγκησ)  
• Οπύςθιο Όχημα, Προειδοπούηςη ΢υμπϑκνωςησ Σερματιςμοϑ 
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΢υςτόματα προειδοπούηςησ ςϑγκρουςησ:  
΢ϑςτημα ανύχνευςησ πεζών (PSD) 

Σα ςυςτόματα προειδοπούηςησ ςϑγκρουςησ παρϋχουν πληροφορύεσ ςχετικϊ με πιθανό 
ςϑγκρουςη, ςτον οδηγϐ αλλϊ εναπϐκειται ςτον οδηγϐ να χρηςιμοποιόςει τισ 
πληροφορύεσ αυτϋσ για τισ ενϋργειεσ που πρϋπει να αναλϊβει.  

Σο ςϑςτημα ανύχνευςησ πεζών βοηθϊει τουσ οδηγοϑσ να εντοπύςουν ϋνα ϊτομο κοντϊ ό 
ςτο δρϐμο. Αυτϊ τα ςυςτόματα πρϋπει να λειτουργοϑν ςε ϐλεσ τισ ςυνθόκεσ και τη 
νϑχτα.  

Επύςησ, πρϋπει να εύναι αρκετϊ ιςχυρϊ ώςτε να διαφοροποιοϑν τουσ πεζοϑσ απϐ ϊλλα 
αντικεύμενα κοντϊ ςτο δρϐμο.  
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΢υςτόματα προειδοπούηςησ ςϑγκρουςησ:  
΢ϑςτημα ανύχνευςησ πεζών (PSD) (2) 

Ϊνα παρϊδειγμα εύναι το ςϑςτημα προειδοπούηςησ πεζών τησ BMW. Λειτουργεύ κατϊ τη διϊρκεια 
τησ ημϋρασ και χρηςιμοποιεύ μια τυποποιημϋνη κϊμερα, αλλϊ και φρϋνα ςε περύπτωςη ϋκτακτησ 
ανϊγκησ, για να αποφευχθοϑν ςυγκροϑςεισ.  

Σο ςϑςτημα μπορεύ να απενεργοποιηθεύ με το χϋρι. Εϊν το ςϑςτημα εύναι ενεργϐ, ο οδηγϐσ μπορεύ 
να δει ϋνα ςημϊδι ελϋγχου δύπλα ςτο εικονύδιο του.  

Μια τροφοδοςύα κϊμερασ ςτην οθϐνη 
πλοόγηςησ του αυτοκινότου ενεργοποιεύται 
πατώντασ ϋνα κουμπύ που βρύςκεται κϊτω 
απϐ το διακϐπτη φωτών, ςτα αριςτερϊ του 
τιμονιοϑ.  

Εϊν ϋνασ πεζϐσ ειςϋλθει ςτο πεδύο του 
αυτοκινότου, ο οδηγϐσ λαμβϊνει μια 
ςημαντικό ακουςτικό και οπτικό 
προειδοπούηςη ςτην ομϊδα οργϊνων.  
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΢υςτόματα πρϐληψησ ςϑγκρουςησ:  
Βοόθεια πϋδηςησ ϋκτακτησ ανϊγκησ (EBA) 

Αυτϊ τα ςυςτόματα ενεργοποιοϑν μια αντύδραςη αποφυγόσ (π.χ. επιβρϊδυνςη) ϐταν 
ανιχνεϑεται επικεύμενη ςϑγκρουςη.  

Αν το αυτοκύνητο πληςιϊςει ϋνα εμπϐδιο (ακύνητο ό κινεύται) και ο οδηγϐσ δεν αντιδρϊ, 
ενεργοποιεύται και ανϊβει μια προειδοποιητικό λυχνύα ςτο αλεξόνεμο. 

Σαυτϐχρονα, ακοϑγεται ϋνασ ηχητικϐσ βομβητόσ και ενεργοποιεύται αυτϐματα μια 
λειτουργύα για να αυξηθεύ η πύεςη πϋδηςησ.  

Οριςμϋνα αυτοκύνητα ςφύγγουν επύςησ τισ ζώνεσ αςφαλεύασ, ρυθμύζουν τισ θϋςεισ των 
καθιςμϊτων, ςυμπεριλαμβανομϋνων των πύςω καθιςμϊτων (εϊν εύναι εγκατεςτημϋνα) 
και μποροϑν επύςησ να κλεύςουν τα ανοιχτϊ παρϊθυρα και την ηλιοροφό, αν εύναι 
απαραύτητο.  
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΢υςτόματα πρϐληψησ ςϑγκρουςησ:  
Βοόθεια πϋδηςησ ϋκτακτησ ανϊγκησ (EBA) (2) 

Εκτϐσ απϐ την προειδοπούηςη του οδηγοϑ να αναλϊβει δρϊςη, το ςϑςτημα πϋδηςησ 
μπορεύ να ετοιμϊζεται για να παρϋχει μϋγιςτη ενύςχυςη φρεναρύςματοσ μϐλισ ο οδηγϐσ 
πατόςει τα φρϋνα μειώνοντασ τισ αποςτϊςεισ ςταματόματοσ.  

Όταν ο οδηγϐσ φρενϊρει, το ςϑςτημα παρακολουθεύ την πύεςη του πεντϊλ. Αν η πύεςη 
εύναι πολϑ ελαφριϊ ώςτε το αυτοκύνητο να μπορεύ να ςταματόςει εγκαύρωσ, το ςϑςτημα 
ειςϋρχεται και ενιςχϑει ακϐμα περιςςϐτερο το φρενϊριςμα.  

΢ε περύπτωςη ΢υςτόματοσ Αςφϊλειασ Οπύςθιου Ωκρου, μια ςυςκευό ραντϊρ χιλιοςτών 
κϑματοσ ςτον πύςω προφυλακτόρα ανιχνεϑει ϋνα ϐχημα που προςεγγύζει απϐ πύςω.  
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΢υςτόματα πρϐληψησ ςϑγκρουςησ:  
Βοόθεια πϋδηςησ ϋκτακτησ ανϊγκησ (EBA) (3) 

Αν το ςϑςτημα καθορύζει μεγϊλη πιθανϐτητα ςϑγκρουςησ, τα φώτα κινδϑνου 
αναβοςβόνουν για να προειδοποιόςουν τον οδηγϐ του πύςω οχόματοσ. Και αν το 
ςϑςτημα καθορύςει μια περαιτϋρω αϑξηςη τησ πιθανϐτητασ ςϑγκρουςησ, ενεργοποιεύ 
αυτϐματα το Pre-Crash του εμπρϐσ καθύςματοσ (προςκϋφαλα), τα οπούα μετατοπύζονται 
ςε κατϊλληλεσ θϋςεισ πριν απϐ την πρϐςκρουςη για να μειωθεύ ο κύνδυνοσ 
τραυματιςμοϑ κατϊ του χτυπόματοσ.  
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΢υςτόματα πρϐληψησ ςϑγκρουςησ:  
Βοόθεια πϋδηςησ ϋκτακτησ ανϊγκησ (EBA) (4) 

Σο χαρακτηριςτικϐ EBA εύναι επύςησ διαθϋςιμο ςτισ διϊφορεσ διαμορφώςεισ. Οι 
ςυγκροϑςεισ ςτον οπύςθιο προφυλακτόρα εμφανύζονται κυρύωσ ςτισ δια-αςτικϋσ 

περιοχϋσ. Η EBA-City, ϋκδοςη βαςικοϑ επιπϋδου, μπορεύ να αποτρϋψει ατυχόματα ςε 
αυτϋσ τισ περιοχϋσ ςε ταχϑτητεσ ϋωσ και 25 χλμ. / Ώρα. Η παραπϊνω λειτουργύα μπορεύ 

να υλοποιηθεύ με τισ ακϐλουθεσ τεχνολογύεσ. 

• Πολυλειτουργικό κϊμερα με Lidar - MFL: Η ςυγχώνευςη τησ μονοφωνικόσ 
φωτογραφικόσ μηχανόσ και τησ LIDAR μπορεύ να αποφϑγει τισ ςυγκροϑςεισ ςτο πύςω 
μϋροσ με διαφορϊ ταχϑτητασ μϋχρι 50 km / h.  

• Short Range Lidar - SRL: Οι αιςθητόρεσ SRL χρηςιμοποιοϑνται για την EBA και 
εγκαθύςτανται όδη ςτον τομϋα των μικρών αυτοκινότων. Σοποθετεύται πύςω απϐ το 
παρμπρύζ και παρακολουθεύ την μπροςτινό κύνηςη. Με το "EBA-City" μποροϑν να 
αποφευχθοϑν οι ςυγκροϑςεισ ςτο πύςω μϋροσ ςε αςτικϋσ περιοχϋσ - ςε ταχϑτητα ϋωσ 
και 50 km / h με διαφορϊ μϋχρι 25 km / h. 192 



Ϊνα μοντϋλο για αυτοκύνητο που βρύςκεται πύςω απο ϋνα ϊλλο ελϋγχει τη ςυμπεριφορϊ 
του οδηγοϑ ςε ςχϋςη με το προπορευϐμενο ϐχημα ςτην ύδια λωρύδα.  

Τποθϋτουμε ϐτι ο οδηγϐσ θα ακολουθόςει ϋνα αυτοκύνητο χρηςιμοποιώντασ μια 
ταχϑτητα αςφαλεύασ που του επιτρϋπει να ςταματόςει ακϐμη και αν το προπορευϐμενο 
αυτοκύνητο χρηςιμοπούηςε το φρϋνο ϋκτακτησ ανϊγκησ.  

Τποθϋτουμε επύςησ ϐτι η επιβρϊδυνςη 
πϋδηςησ του αυτοκινότου εύναι η ύδια για 
ϐλουσ τουσ χρϐνουσ πϋδηςησ και ϐτι ο 
χρϐνοσ αντύδραςησ των οδηγών εύναι ο 
ύδιοσ ςε κϊθε περύπτωςη.  193 

Πρϐτυπα ςυμπεριφορϊσ οδηγοϑ για αυτοκύνητο που 
βρύςκεται πύςω απο προπορευϐμενο 



Σο προηγοϑμενο αυτοκύνητο ακολουθεύ το προπορευϐμενο αυτοκύνητο με ταχϑτητα v 
και απϐςταςη s. Σην ώρα Σ, το προπορευϐμενο αυτοκύνητο χρηςιμοποιεύ το φρϋνο 
ϋκτακτησ ανϊγκησ του, και ςτον χρϐνο T + τ, ο οδηγϐσ του προηγοϑμενου αυτοκινότου 
αντιλαμβϊνεται ϐτι πρϋπει να φρενϊρει για να επιτϑχει τη δικό του επιθυμητό ταχϑτητα 
και αρχύζει να το κϊνει.  

Η επιτϊχυνςη του φρϋνου που ακολουθεύ εύναι α. ΢τη χειρϐτερη δυνατό κατϊςταςη, 
υποθϋτουμε ϐτι το προηγοϑμενο αυτοκύνητο πρϋπει να φρενϊρει ςε μια πλόρη ςτϊςη.  

Όταν το προηγοϑμενο αυτοκύνητο ςταματόςει, η απϐςταςη διαςτόματοσ εύναι L. Απϐ τη 
ςτιγμό T + τ μϋχρι τη ςτιγμό που το προηγοϑμενο αυτοκύνητο ϋρχεται ςε ςτϊςη T + t, η 
αντικατϊςταςη του προηγοϑμενου αυτοκινότου και του προπορευϐμενου  αυτοκινότου 
εύναι D και Δs αντύςτοιχα. 
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Πρϐτυπα ςυμπεριφορϊσ οδηγοϑ για αυτοκύνητο που 
βρύςκεται πύςω απο προπορευϐμενο (2) 



Για να εκτιμηθεύ το υποκειμενικϐ επύπεδο ϊνεςησ του επιβϊτη που προκϑπτει απϐ την 
επιτϊχυνςη του γεωγραφικοϑ μόκουσ, ο Shen et al. κατϋγραψε ϐλεσ τισ τιμϋσ 
επιτϊχυνςησ που προκϊλεςαν δυςφορύα ςτουσ επιβϊτεσ κατϊ τη διϊρκεια του 
πειρϊματϐσ τουσ.  

Σα πειραματικϊ αποτελϋςματα ϋδειξαν ϐτι η ελϊχιςτη επιτϊχυνςη ςτην οπούα ο επιβϊτησ 
αιςθϊνεται δυςφορύα εύναι 0,25 g και ϐταν η επιτϊχυνςη του γεωγραφικοϑ μόκουσ 
υπερβαύνει τα 0,5 g, καθύςταται δϑςκολο για τουσ επιβϊτεσ να αποκτόςουν ςταθερό 
θϋςη.  

Γενικϊ, οι επιβϊτεσ δεν ϋχουν λϐγο ανηςυχύασ, καθώσ η επιμόκησ επιτϊχυνςη εύναι 
ςυνόθωσ μικρϐτερη απϐ 0,1 g και μπορεύ να φτϊςει μϐνο ςε μια μϋγιςτη τιμό 0,3 g.  

Αν και δεν εύναι βϋβαιο ποια ςταθερϊ ϐρια επιτϊχυνςησ εύναι αποδεκτϊ, το ανώτατο ϐριο 
για κανονικό λειτουργύα φαύνεται να εύναι περύπου 2,0 m / s2.  
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Πρϐτυπα ςυμπεριφορϊσ οδηγοϑ για αυτοκύνητο που 
βρύςκεται πύςω απο προπορευϐμενο (3) 



Θα υπϊρξει μια διαφορετικό επιτϊχυνςη a για κϊθε μοναδικό ταχϑτητα v και 
διαφορετικό απϐςταςη s για κϊθε τιμό μ. Για να υπολογύςουμε την επιτϊχυνςη: 

Εδώ, το v αντιπροςωπεϑει την ταχϑτητα του επϐμενου αυτοκινότου, το s 
αντιπροςωπεϑει την απϐςταςη μεταξϑ των δϑο αυτοκινότων, το μ εύναι ο ςυντελεςτόσ 
τριβόσ και το a εύναι η επιβρϊδυνςη του προηγοϑμενου αυτοκινότου.  
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Πρϐτυπα ςυμπεριφορϊσ οδηγοϑ για αυτοκύνητο που 
βρύςκεται πύςω απο προπορευϐμενο (4) 



Για κϊθε μοναδικό τιμό του 
μ, μποροϑμε να ςυναγϊγουμε 
τη ςχϋςη μεταξϑ s και v 
χρηςιμοποιώντασ ϋνα 
διϊγραμμα.  

Για να αποφευχθεύ μια 
ςϑγκρουςη, η απϐςταςη μεταξϑ 
δϑο αυτοκινότων θα πρϋπει 
πϊντα να εύναι μεγαλϑτερη απϐ 
μηδϋν, και η ταχϑτητα του 
προηγοϑμενου αυτοκινότου θα 
πρϋπει να εύναι και μηδϋν.  
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Πρϐτυπα ςυμπεριφορϊσ οδηγοϑ για αυτοκύνητο που 
βρύςκεται πύςω απο προπορευϐμενο (5) 



Σο Smart Car, ςε αντύθεςη με οποιοδόποτε παραδοςιακϐ αυτοκύνητο, αποτελεύται απϐ 
αριθμϐ αιςθητόρων και πολϑπλοκα κυκλώματα για την επεξεργαςύα δεδομϋνων ςε 
πραγματικϐ χρϐνο προκειμϋνου να καταςτεύ αποτελεςματικϐτερη η επικοινωνύα V2V 
και να διαςφαλιςτεύ η αςφϊλεια των επιβατών.  

Σο προτεινϐμενο ςϑςτημα χρηςιμοποιεύ τεχνολογύα Li-Fi για τη μεταφορϊ δεδομϋνων 
πραγματικοϑ χρϐνου μεταξϑ δϑο οχημϊτων. Σα κυκλώματα και ο δϋκτησ Li-Fi εύναι 
εγκατεςτημϋνα ςτο αυτοκύνητο που αντιπροςωπεϑεται απϐ Ci ϐπου i = 1, 2,. . . , N, για 
αυτοκύνητα Ν. 

Σο πύςω φωσ του C1 εύναι εξοπλιςμϋνο με πομπϐ Li-Fi και η μπροςτινό πλευρϊ του C2 
εύναι εξοπλιςμϋνη με δϋκτη Li-Fi.  
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΢χεδιαςμϐσ ςυςτόματοσ ανύχνευςησ ςϑγκρουςησ για ϋξυπνο 
αυτοκύνητο χρηςιμοποιώντασ Li-Fi και αιςθητόρα υπερόχων 



Μονϊδα πομποϑ Li-Fi: Για τη μετϊδοςη των υπολογιςμϋνων πληροφοριών απϐ C1 ςε C2 

Μονϊδα δϋκτη Li-Fi: Για να λαμβϊνει τισ πληροφορύεσ απϐ το C1 

Αιςθητόρασ εϑρουσ υπερόχων: Για να μετρϊει την απϐςταςη μεταξϑ C1 και C2. 

΢ερβοκινητόρασ: Για να λειτουργόςει ωσ ταχϑμετρο, αυτϐ θα δεύξει τη μεταβολό τησ 
ταχϑτητασ. 

Εκτϐσ απϐ τα δομοςτοιχεύα και τον αιςθητόρα που αναπτϑςςονται, το ςϑςτημα 
χρηςιμοποιεύ επύςησ οθϐνεσ LCD, πύνακασ τροφοδοςύασ ιςχϑοσ 12V για ςωςτό 
λειτουργύα.  
Για τουσ ςκοποϑσ τησ υπολογιςτικόσ και τησ επεξεργαςύασ δεδομϋνων, χρηςιμοποιεύται η 
πλακϋτα ARDUINO UNO. Η πλακϋτα ςυγκεντρώνει τα δεδομϋνα πραγματικοϑ χρϐνου 
απϐ τουσ αιςθητόρεσ και τα επεξεργϊζεται ςϑμφωνα με τισ απαιτόςεισ του ςυςτόματοσ 
και ϋτςι ενεργεύ ωσ κεντρικό μονϊδα επεξεργαςύασ του ςυςτόματοσ. 
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(2) 



Σο ςϑςτημα κατηγοριοποιεύται ςε δϑο υποενϐτητεσ, "Πομπϐσ" και "Δϋκτησ". Η πρώτη 
αςχολεύται με το κϑκλωμα που ςχετύζεται με την πλευρϊ του πομποϑ, ενώ το τελευταύο 
αςχολεύται με τα κυκλώματα που ςχετύζονται με την πλευρϊ του δϋκτη. 

Ο αλγϐριθμοσ ϋχει ςχεδιαςτεύ για να ελϋγχει την ταχϑτητα του επϐμενου αυτοκινότου 
C2. Ο αλγϐριθμοσ χωρύζεται ςε δϑο μϋρη, ςυγκεκριμϋνα για την πλευρϊ του πομποϑ και 
την πλευρϊ του δϋκτη. Ανϊλογα με την απϐςταςη κατωφλύου, η υπολογιςμϋνη ταχϑτητα 
απϐ την πλευρϊ του πομποϑ μεταδύδεται ςτην πλευρϊ του δϋκτη και ανϊλογα με αυτϐ 
μεταβϊλλεται η ταχϑτητα του επϐμενου αυτοκινότου C2. 200 

΢χεδιαςμϐσ ςυςτόματοσ ανύχνευςησ ςϑγκρουςησ για ϋξυπνο 
αυτοκύνητο χρηςιμοποιώντασ Li-Fi και αιςθητόρα υπερόχων 

(3) 

Δομικό διάγραμμα λιψθσ 



΢το αυτοκύνητο C1 (πλευρϊ πομποϑ), η απϐςταςη μεταξϑ των δϑο αυτοκινότων C1 και 
C2 (D) μετρϊται χρηςιμοποιώντασ αιςθητόρα εϑρουσ.  

Η μετροϑμενη τιμό απϐςταςησ ςυγκρύνεται με την απϐςταςη κατωφλύου (dth).  

Εϊν η μετρηθεύςα απϐςταςη εύναι μικρϐτερη απϐ την απϐςταςη κατωφλύου, ςτην οθϐνη 
LCD εμφανύζεται η ϋνδειξη "ΠΡΟΕΙΔΟΠΟΙΗ΢Η", διαφορετικϊ εμφανύζεται η ϋνδειξη "SAFE 
ZONE".  

Σαυτϐχρονα, η μετρηθεύςα απϐςταςη μετατρϋπεται ςε ταχϑτητα και μπορεύ να 
μεταδοθεύ ςτο αυτοκύνητο C2 (πλευρϊ του δϋκτη). Αυτό εύναι η ταχϑτητα του 
αυτοκινότου C2 (S) θα μεταβϊλλεται αυτϐματα με βϊςη την απϐςταςη μεταξϑ των δϑο 
αυτοκινότων. 
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(4) 



Σο αυτοκύνητο C2 (πλευρϊ λόψησ), λαμβϊνει τη μεταδιδϐμενη ταχϑτητα και εμφανύζει 
την τιμό ςτην οθϐνη LCD.  

΢το πρωτϐτυπο, η ληφθεύςα ταχϑτητα μετατρϋπεται ςε DOR για να υποδεικνϑει την 
ταχϑτητα του αυτοκινότου C2.  

Εϊν η CPOS εύναι πιο μεγϊλη απο το LPOS, η βελϐνα του ταχϑμετρου περιςτρϋφεται 
αριςτερϐςτροφα (αυτϐ ςημαύνει ϐτι η ταχϑτητα του αυτοκινότου C2 μειώνεται για να 
αποφευχθεύ η ςϑγκρουςη), αλλιώσ η βελϐνα του ταχϑμετρου περιςτρϋφεται 
δεξιϐςτροφα. 
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(5) 



Ειδοπούηςη πύςω οπύςθιασ κυκλοφορύασ (RCTA) 

Σο ςϑςτημα οπύςθιασ διαςταϑρωςησ (RCTA) χρηςιμοποιεύ την ύδια υποδομό ραντϊρ που 
χρηςιμοποιεύται για την ανύχνευςη των οχημϊτων ςτο BSD και μπορεύ να βοηθόςει ςτην 
εξαφϊνιςη των ατυχημϊτων κατϊ την ϋξοδο απϐ χώρο ςτϊθμευςησ.  

Μερικϋσ φορϋσ, αυτϋσ μπορεύ να οδηγόςουν ςε ςοβαρϊ ατυχόματα που ςυνεπϊγονται 
ςωματικϋσ βλϊβεσ. ΢την παρακϊτω εικϐνα φαύνεται η ανύχνευςη RCTA κατϊ την 
αναςτροφό απϐ χώρο ςτϊθμευςησ. 
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Ανύχνευςη RCTA κατϊ την αντιςτροφό 



Ειδοπούηςη πύςω οπύςθιασ κυκλοφορύασ (RCTA) (2) 

Αυτϐ το ςϑςτημα χρηςιμοποιεύ δϑο αιςθητόρεσ ραντϊρ μικρόσ εμβϋλειασ, κϊθε ϋνασ απο 
τουσ οπούουσ παρακολουθεύ μια γωνύα 120 μοιρών. Εϊν το ςϑςτημα ανιχνεϑςει πιθανό 
ςϑγκρουςη, θα ακουςτεύ μια προειδοπούηςη και τα LED θα ανϊψουν ςτο εςωτερικϐ 
κϊτοπτρο για να ειδοποιόςουν τον οδηγϐ.  

Μια πιθανό ενϋργεια θα μποροϑςε επύςησ να εύναι η αυτϐματη εφαρμογό των φρϋνων 
του οχόματοσ. Η ςτρατηγικό προειδοπούηςησ που χρηςιμοποιεύται μπορεύ φυςικϊ να 
διαφϋρει απϐ τον καταςκευαςτό του οχόματοσ.  

Σα ακριβό δεδομϋνα ςχετικϊ με την κατεϑθυνςη του διαςταυροϑμενου οχόματοσ, εύναι 
ςε θϋςη να υπολογύζουν αξιϐπιςτα την τροχιϊ ςϑγκρουςησ του οχόματοσ διϋλευςησ, την 
ταχϑτητα και την απϐςταςη. 204 



΢υςτόματα αυτϐματου ελϋγχου ταχϑτητασ 
Προςαρμοζϐμενοσ ϋλεγχοσ ταχϑτητασ (ACC) 

Σα ςυςτόματα ελϋγχου ταχϑτητασ περιλαμβϊνουν το πλόρωσ προςαρμοςτικϐ ςϑςτημα 
ελϋγχου ταχϑτητασ ταξιδιοϑ (ACC) και το ACC με το ςϑςτημα Stop & Go. 

Σο νϋο Adaptive Cruise Control (ACC), μπορεύ να διατηρόςει την ταχϑτητα που επιλϋγει ο 
οδηγϐσ, αλλϊ και να παρακολουθεύ και να ελϋγχει την απϐςταςη απϐ το ϐχημα μπροςτϊ 
απϐ το αυτοκύνητο ςτον αυτοκινητϐδρομο ό ςε ϋναν επαρχιακϐ δρϐμο.  

205 



Προςαρμοζϐμενοσ ϋλεγχοσ ταχϑτητασ (ACC) (2) 

Κατϊ τη διϊρκεια τησ οδόγηςησ με 
χαμηλϐτερη ταχϑτητα, τη ςτιγμό που ϋνα 
ϊλλο ϐχημα μπροςτϊ βρύςκεται ςε κϊποια 
απϐςταςη, το ραντϊρ μεγϊλησ εμβϋλειασ 
που εύναι τοποθετημϋνο μπροςτϊ ανιχνεϑει 
την κατϊςταςη και το ACC ρυθμύζει την 
απϐςταςη φρενϊροντασ το αυτοκύνητο με 
το ακριβϋσ ποςϐ που χρειϊζεται ϐταν 
ενεργοποιηθεύ, ςε κϊποιο βαθμϐ εφαρμϐζει 
το φρϋνο με τρϐπο ώςτε να διατηρεύται ϐςο 
το δυνατϐν μεγαλϑτερη ϊνεςη. Η εικϐνα 
δεύχνει τουσ αιςθητόρεσ ACC που 
παρακολουθοϑν τα εμπρϐσ οχόματα. 
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Προςαρμοζϐμενοσ ϋλεγχοσ ταχϑτητασ (ACC) (3) 

Ο οδηγϐσ εύναι πϊντοτε ελεϑθεροσ να αναλϊβει 
τον ϋλεγχο ανϊ πϊςα ςτιγμό ό να εφαρμϐςει ο 
ύδιοσ τα φρϋνα. Αυτϐ εύναι αςφαλώσ απαραύτητο 
κϊθε φορϊ που το ςϑςτημα αγγύζει τα ϐριϊ του, 
δεδομϋνου ϐτι εύναι ευθϑνη του οδηγοϑ να 
διατηρεύ την ακεραιϐτητα του αυτοκύνητοϑ του. 
Εϊν προκϑψει μια κατϊςταςη που απαιτεύ απϐ 
το ςϑςτημα να εφαρμϐςει τα φρϋνα ςτο μϋγιςτο 
ποςϐ, ο οδηγϐσ ειδοποιεύται ανϊλογα με το φωσ 
και τον όχο. Για να ενεργοποιόςει το ACC, ο 
οδηγϐσ επιλϋγει πρώτα την "προςωπικό" 
ταχϑτητϊ του ςε διαςτόματα 100 km / h ϐπωσ 
φαύνεται ςτην εύκονα. 
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ACC με Stop & Go 

Αυτϐ το ςϑςτημα παρακολουθεύ τη ροό τησ κυκλοφορύασ μπροςτϊ απϐ το ϐχημα, ακϐμα 
και αν η πρϐοδοσ του εύναι μϐνο stop-and-go.  

Ακϐμη και ςτισ καθημερινϋσ διαδρομϋσ, ϐπωσ η οδόγηςη προσ την εργαςύα, το ACC 
επιτρϋπει ϋνα νϋο εύδοσ ελεϑθερησ κύνηςησ, ϐχι μϐνο επιτρϋποντασ ςτουσ οδηγοϑσ να 
φτϊνουν γρηγορϐτερα χωρύσ ϊγχοσ και με μεγαλϑτερη αςφϊλεια, αλλϊ και να κϊνουν 
την οδόγηςη μια ευχαρύςτηςη πϊλι παρϊ ϐλη την ταραχώδη κυκλοφορύα ςτουσ 
δρϐμουσ.  

Βοηθϊ επύςησ ςτην εξοικονϐμηςη καυςύμου. 208 



΢υςτόματα προςαρμογόσ φωτιςμοϑ 

Αυτϐ το ςετ ADAS περιλαμβϊνει αυτό τη ςτιγμό Προςαρμογϋα Τποβοηθοϑμενησ Τψηλόσ 
Ολύςθηςησ, Inter Urban Light Assist, Φαρτύ υποςτηριζϐμενου Μετωπικοϑ Υωτιςμοϑ, 
Μερικό Τψηλό Beam Assist.  

Ϊνασ ελεγκτόσ δϋςμησ φωτϐσ χρηςιμοποιεύται για να υποςτηρύζει τουσ οδηγοϑσ ςτον 
ϋλεγχο των δοκών του οχόματοσ αυξϊνοντασ τη ςωςτό χρόςη, δεδομϋνου ϐτι ςυνόθωσ οι 
οδηγού δεν αλλϊζουν μεταξϑ των υψηλών δοκών και των χαμηλών δοκών και 
αντύςτροφα ϐταν απαιτεύται.  

Ο προςαρμοςτικϐσ ελεγκτόσ φωτϐσ διαχειρύζεται τισ μονϊδεσ ϋτςι ώςτε να παρϋχουν 
πϊντα το τϋλειο φωσ για τισ υπεραςτικϋσ, αςτικϋσ διαδρομϋσ και τουσ 
αυτοκινητοδρϐμουσ. 209 



΢υςτόματα προςαρμογόσ φωτιςμοϑ (2) 

΢το προςαρμοςτικϐ ςϑςτημα φωτιςμοϑ AUDI, μια βιντεοκϊμερα τοποθετημϋνη μπροςτϊ 
απϐ τον εςωτερικϐ καθρϋφτη διακρύνει οχόματα που πληςιϊζουν ό απομακρϑνονται απϐ 
τα φώτα τουσ.  

Σο ςϑςτημα προςαρμϐζει το φωσ του οχόματοσ μϋςα απϐ μια ομαλό περιοχό που παρϋχει 
πϊντα τη μϋγιςτη δυνατό φωτεινϐτητα.  

Σο ςϑςτημα ενεργοποιεύ αυτϐματα το φλασ πριν μπεύτε ςε μια διαςταϑρωςη.  

Ο βοηθϐσ μεγϊλησ ακτύνασ εύναι διαθϋςιμοσ ςε πολλϊ μοντϋλα Audi, τα οπούα 
χρηςιμοποιοϑν μια μικρό κϊμερα ςτον καθρϋφτη.  

Ανιχνεϑει επερχϐμενα οχόματα και πϐλεισ με βϊςη την ακτινοβολύα τουσ και μεταβαύνει 
αυτϐματα μεταξϑ των υψηλών και χαμηλών ακτύνων.  
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΢ϑςτημα υποβοόθηςησ ςτϊθμευςησ (PAS) 

Σο ςϑςτημα υποβοόθηςησ ςτϊθμευςησ (PAS), βοηθϊ τουσ οδηγοϑσ να ςταθμεϑουν το 
ϐχημϊ τουσ μϋςω μιασ εςωτερικόσ οθϐνησ και κουμπιών ελϋγχου.  

Σο αυτοκύνητο μπορεύ να πλοηγηθεύ ςε ϋνα χώρο ςτϊθμευςησ με ελαφρϊ ειςαγωγό απϐ 
τον οδηγϐ.  

Αφοϑ ο χώροσ ςτϊθμευςησ εντοπιςτεύ ςωςτϊ, ο οδηγϐσ επιβεβαιώνει και αφαιρεύ τα 
χϋρια του απϐ το τιμϐνι, ενώ διατηρεύ το πϐδι ςτο πεντϊλ φρϋνου.  
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΢ϑςτημα υποβοόθηςησ ςτϊθμευςησ (PAS) (2) 

212 

Κϊμερα αςφαλεύασ Lexus Παρουςιϊζοντασ την παρϊλληλη ρϑθμιςη παρκαρύςματοσ 

Η πρώτη λϑςη ςτην αγορϊ εύχε ειςαχθεύ απϐ την Toyota. ΢το ςϑςτημα Toyota Lexus, ο 
οδηγϐσ εύναι υπεϑθυνοσ να ελϋγξει αν το ςυμβολικϐ πλαύςιο ςτην οθϐνη αναγνωρύζει 
ςωςτϊ τον χώρο ςτϊθμευςησ. Εϊν ο χώροσ εύναι αρκετϊ μεγϊλοσ για να παρκϊρει, το 
κιβώτιο θα εύναι πρϊςινο ςτο χρώμα. Αν το κουτύ εύναι τοποθετημϋνο εςφαλμϋνα ό εύναι 
επενδεδυμϋνο με κϐκκινο χρώμα, χρηςιμοποιώντασ τα κουμπιϊ βϋλουσ μετακινεύ το 
πλαύςιο μϋχρι να γύνει πρϊςινο.  

Λειτουργύα υποβοόθηςησ 
ςτϊθμευςησ Toyota Lexus 
ςτην οθϐνη ςτην κεντρικό 
ςτούβα. 



΢ϑςτημα υποβοόθηςησ ςτϊθμευςησ (PAS) (3) 

Η μετϊβαςη ςτην αντύςτροφη ςτϊθμευςη ενεργοποιεύ αυτϐματα το ςϑςτημα εφεδρικόσ 
κϊμερασ και ο οδηγϐσ αποφαςύζει για το κουμπύ καθοδόγηςησ για αντύςτροφη 
ςτϊθμευςη ςτην οθϐνη αφόσ πλοόγηςησ / κϊμερασ.   

Σο ςϑςτημα ϋχει ρυθμιςτεύ ϋτςι ώςτε οποιαδόποτε ςτιγμό ο οδηγϐσ αγγύξει το τιμϐνι ό 
πιϋςει ςταθερϊ το φρϋνο, ο αυτϐματοσ χώροσ ςτϊθμευςησ θα απεμπλακεύ. 

Σο ϐχημα δεν μπορεύ επύςησ να υπερβεύ μια καθοριςμϋνη ταχϑτητα ό το ςϑςτημα θα 
απενεργοποιηθεύ.  

΢τη ςυνϋχεια, ο οδηγϐσ μπορεύ να μεταβεύ ςε κινόςεισ και να πραγματοποιόςει 
προςαρμογϋσ ςτο χώρο εϊν εύναι απαραύτητο.  

΢υνόθωσ ο οδηγϐσ μπορεύ να προςαρμϐςει τη λειτουργύα απεικϐνιςησ και την ϋνταςη και 
τη ςυχνϐτητα του ακουςτικοϑ ςόματοσ ςτην οθϐνη. Μια λυχνύα LED που αναβοςβόνει 
ςυνεχώσ ειδοποιεύ για βλϊβη ςυςτόματοσ. 
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΢ϑςτημα υποβοόθηςησ ςτϊθμευςησ (PAS) (4) 
Αςϑρματα αιςθητόρια ςυςτόματα 

Ϊνασ αριθμϐσ κϐμβων αιςθητόρων χαμηλοϑ κϐςτουσ αποτελοϑν ϋνα αςϑρματο δύκτυο 
αιςθητόρων (WSN).  

Δημιουργύα ενϐσ ad hoc δικτϑου μϋςω τησ μονϊδασ αςϑρματησ επικοινωνύασ που 
υπϊρχει ςτουσ κϐμβουσ. Διαφορετικού τϑποι αιςθητόρων, υπολογιςτικϋσ μονϊδεσ και 
ςυςκευϋσ αποθόκευςησ υπϊρχουν ςε κϊθε κϐμβο.  

Για τη ςυλλογό, επεξεργαςύα και μετϊδοςη πληροφοριών, τα λειτουργικϊ μϋρη 
επιτρϋπουν την εγκατϊςταςη των αιςθητόρων γρόγορα και εϑκολα. Ϊχουν ϋνα λαμπρϐ 
μϋλλον δεδομϋνου ϐτι οι WSN εγκαθύςτανται εϑκολα ςτο κανονικϐ περιβϊλλον και 
παρϋχουν τα δεδομϋνα για την τοποθϋτηςη και την επιτόρηςη.  

Τπϊρχουν δϑο μειονεκτόματα που ςχετύζονται με τουσ αιςθητόρεσ βύντεο. Ο πρώτοσ 
εύναι ϐτι οι αιςθητόρεσ βύντεο εύναι ακριβού. Δεϑτερον, οι αιςθητόρεσ παρϊγουν κατϊ 
καιροϑσ τερϊςτια δεδομϋνα των οπούων η μετϊδοςη μϋςω του αςϑρματου δικτϑου εύναι 
ταραχώδησ. 
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΢ϑςτημα Night Vision (NVS) 

Οτιδόποτε παρϊγει θερμϐτητα, ϐπωσ ϋνα ϊτομο, ϋνα ζώο και ςε κϊποιο βαθμϐ δϋντρα και 
θϊμνοι μποροϑν εϑκολα να παρακολουθοϑνται ςτην οθϐνη.  

Η NVS δύνει τη δυνατϐτητα ςτον οδηγϐ να ανακαλϑψει ϋνα αντικεύμενο πολϑ νωρύτερα 
ςε κατϊςταςη νυκτϐσ.  

Σο ςϑςτημα μπορεύ να βρεθεύ ςε αυτοκύνητα ϐπωσ η BMW και το Cadillac. 

Η NVS μπορεύ να επιτευχθεύ με διϊφορεσ μορφϋσ, ϐπωσ υπϋρυθρουσ προβολεύσ και 
θερμικϋσ κϊμερεσ απεικϐνιςησ. Η πιο ςυνηθιςμϋνη διϋξοδοσ εύναι η υπϋρυθρη. 
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΢ϑςτημα Night Vision (NVS) (2) 

Φϊρη ςε μια υπϋρυθρη κϊμερα, τοποθετημϋνη ςτο μπροςτινϐ μϋροσ του αυτοκινότου, ο 
οδηγϐσ μπορεύ ϐταν οδηγεύ ςτο ςκοτϊδι, να εντοπύςει ϋναν ϊνθρωπο ό ϋνα ζώο που 
βρύςκεται ςε απϐςταςη 300 μϋτρων.  

Κατϊ την οδόγηςη με ταχϑτητα 100 χλμ / ώρα, ο οδηγϐσ μπορεύ να διακρύνει ϋνα ϊτομο 
μϋχρι πϋντε δευτερϐλεπτα πριν ανϊψει ο προβολϋασ των αυτοκινότων.  

Σα επιπλϋον πϋντε δευτερϐλεπτα θα μποροϑςαν ενδεχομϋνωσ να βοηθόςουν τον οδηγϐ 
να αυξόςει τα περιθώρια αςφαλεύασ και να μειώςει το ϊγχοσ.  

Σο τμόμα εικϐνασ ακολουθεύ επύςησ το δρϐμο ακϐμη και ςε καμπϑλεσ και τα αντικεύμενα 
μακριϊ μποροϑν να μεγεθυνθοϑν.  
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΢ϑςτημα Night Vision (NVS) (3) 

Εϊν ϋνασ πεζϐσ ειςϋλθει ςτο μονοπϊτι του αυτοκινότου, οι οδηγού λαμβϊνουν ϋντονη  
ακουςτικό και οπτικό προειδοπούηςη ςτο ςϑςτημα οργϊνων.  

Αν ο κύνδυνοσ εύναι επικεύμενοσ, προφορτύζει τα φρϋνα του αυτοκινότου. 

΢ε μερικϋσ περιπτώςεισ η εικϐνα Night Vision προβϊλλεται απευθεύασ ςτο παρμπρύζ, ςε 
μια μικρό οθϐνη ςτο ςυγκρϐτημα οργϊνων. Αυτϐ βοηθϊ ςτη μεύωςη των κινόςεων του 
κεφαλιοϑ για τον οδηγϐ και ϋτςι δύνει λιγϐτερη προςοχό.  

Εϊν ο οδηγϐσ επικεντρώνεται πϊρα πολϑ ςτην οθϐνη με νυχτερινό ϐραςη, μπορεύ να 
αποτϑχει να δει τα αντικεύμενα ςτο δρϐμο που δεν εμφανύζονται ςτην οθϐνη.  
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΢ϑςτημα Night Vision (NVS) (4) 

Ϊνδειξη εμφϊνιςησ heads-up NVS (HUD) που παρουςιϊζεται ςτο Toyota Lexus LS600. 
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NVS HUD Ειςόχθη ςτο Toyota Lexus LS600 



΢ϑςτημα αναγνώριςησ φωτεινών ςημϊτων κυκλοφορύασ  

Σο ςϑςτημα αναγνώριςησ ςημϊτων κυκλοφορύασ (TSRS) ϋχει μια οθϐνη ςτο ταμπλϐ 
οργϊνων για να υπενθυμύςει ςτουσ οδηγοϑσ το τρϋχον ϐριο ταχϑτητασ.  

Σο TSR επιτρϋπει ςτο ϐχημα να αναγνωρύζει τα ςόματα κυκλοφορύασ που εύναι 
τοποθετημϋνα ςτο δρϐμο, π.χ. "ϐριο ταχϑτητασ" ό "παιδιϊ" ό "ςτροφό προσ τα εμπρϐσ" 
και φανϊρι.  

Η τεχνολογύα αναπτϑχθηκε απϐ πολλοϑσ προμηθευτϋσ αυτοκινότων, ϐπωσ η Continental 
και Delphi. Σα ςυςτόματα δεϑτερησ γενιϊσ μποροϑν επύςησ να εντοπύςουν τουσ 
περιοριςμοϑσ υπϋρβαςησ.  219 



΢ϑςτημα αναγνώριςησ φωτεινών ςημϊτων κυκλοφορύασ (2) 

Αυτϐ επιτυγχϊνεται με την πολλαπλό χρόςη τησ ύδιασ κϊμερασ που χρηςιμοποιεύται 
επύςησ για το ςϑςτημα προειδοπούηςησ απϐκλιςησ απϐ τη λωρύδα κυκλοφορύασ.  

Όταν ςυνδυϊζεται με λογιςμικϐ υψηλόσ απϐδοςησ, μπορεύ επύςησ να αναγνωρύςει τα 
ςόματα ορύου ταχϑτητασ.  
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Αναγνώριςη ςημϊτων κυκλοφορύασ/φωτϐσ 



΢ϑμφωνα με το ςχϋδιο, τα δεδομϋνα βύντεο που ςυλλϋγονται απϐ την μονϊδα Pi-camera 
θεωροϑνται ωσ κϑρια εύςοδοσ για ολϐκληρο το ςϑςτημα.  

Σα δεδομϋνα βύντεο που λαμβϊνονται δύνονται ςε μια μονϊδα επεξεργαςύασ μϋςω ενϐσ 
εξωτερικοϑ δύαυλου δεδομϋνων υψηλόσ ταχϑτητασ. Σο βύντεο εύναι διαθϋςιμο ωσ ςϑνολο 
πλαιςύων, κϊθε καρϋ μετατρϋπεται ςε μια ιςοδϑναμη ςυςτοιχύα και ϋχει οριςτεύ ωσ 
εύςοδοσ για επεξεργαςύα.  
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Ανύχνευςη πινακύδων κυκλοφορύασ και εμποδύων ςτο ϋξυπνο 
αυτοκύνητο 



Η μονϊδα επεξεργαςύασ που χρηςιμοποιεύται ςτη λεπτομερό υλοπούηςη αυτόσ τησ 
εργαςύασ εύναι Raspberry Pi 3 και η επεξεργαςύα εικϐνασ εκτελεύται ςτο εργαλεύο Open 
CV.  

Σα δεδομϋνα εξϐδου μετϊ τα ςτϊδια επεξεργαςύασ εικϐνασ αναλϑονται ϋπειτα ςτο ύδιο το 
εργαλεύο Open CV και επιλϋγονται αντύςτοιχεσ ενϋργειεσ για να ςταματόςει ό να 
επιβραδυνθεύ το πρωτϐτυπο ϐχημα.  

Αυτϋσ οι πρϊξεισ μετατρϋπονται ςε οριςμϋνα δυαδικϊ δεδομϋνα (για παρϊδειγμα, το 
ςόμα για να ςταματόςει το ϐχημα να δύνεται με τιμό «1») και τροφοδοτεύται ςτη μονϊδα 
μικροελεγκτό μϋςω UART και οι ενϋργειεσ πραγματοποιοϑνται ςτο πρωτϐτυπο που 
εφαρμϐζεται ςε πραγματικϐ χρϐνο.  

Ο ψηφιακϐσ αλγϐριθμοσ επεξεργαςύασ εικϐνασ που χρηςιμοποιεύται εδώ εύναι η 
ανύχνευςη αντικειμϋνων χρηςιμοποιώντασ την αντιςτούχιςη χαρακτηριςτικών, η οπούα 
περιλαμβϊνει την εξαγωγό χαρακτηριςτικών απϐ μια εικϐνα με τη χρόςη ενϐσ 
αντικειμϋνου ανιχνευτό SURF (επιταχυνϐμενα δυνατϊ χαρακτηριςτικϊ)  και τη χρόςη 
τησ για να χαρακτηρύςει αυτό την εικϐνα.  
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Ανύχνευςη πινακύδων κυκλοφορύασ και εμποδύων ςτο ϋξυπνο 
αυτοκύνητο (2) 



΢ϑςτημα αναγνώριςησ φωτών κυκλοφορύασ (TLRS) 

Σο ΢ϑςτημα Αναγνώριςησ Υωτϐσ Οδικόσ Κυκλοφορύασ εύναι υπϐ δοκιμό μεγϊλησ 
κλύμακασ ςτην Ιαπωνύα, την οπούα αναλαμβϊνει η Toyota.  

Σο ςϑςτημα μεταδύδει τισ πληροφορύεσ φωτεινοϑ ςηματοδϐτη ςτο ϐχημα, παρϋχοντασ 
ειδοποιόςεισ ςτουσ επιβϊτεσ του οχόματοσ μϋςω του ηχοςυςτόματοσ και τησ οθϐνησ ςτο 
ςϑςτημα πλοόγηςησ.  

Παρϐμοιεσ λϑςεισ προειδοπούηςησ οδηγών ιςχϑουν για την ανύχνευςη ςημϊτων 
κυκλοφορύασ.  
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Η αναγνώριςη τησ πινακύδασ κυκλοφορύασ εύναι ϋνα πολϑ γνωςτϐ θϋμα που ϋχει 
ερευνηθεύ και εφαρμοςτεύ ςε πολλοϑσ τομεύσ. Αυτό η τεχνολογύα ϋχει χρηςιμοποιηθεύ ςε 
πολλϋσ εφαρμογϋσ, ϐπωσ τα ςυςτόματα ελϋγχου πρϐςβαςησ, η αυτϐματη εύςπραξη 
διοδύων και τα ςυςτόματα παρακολοϑθηςησ. Αυτϐματη αναγνώριςη πινακύδων (ALPR), 
η οπούα μερικϋσ φορϋσ εύναι γνωςτό ωσ αυτϐματη αναγνώριςη πινακύδων, ϐπου ο 
αριθμϐσ των πινακύδων οχόματοσ αναγνωρύζεται και εξϊγεται μϋςω μιασ διαδικαςύασ 
αναγνώριςησ χαρακτόρων και βαςικών τεχνικών προεπεξεργαςύασ.  

Σο ςϑςτημα αυτϐματησ αναγνώριςησ πλακών που προςδιορύζει ϋναν αριθμϐ πλϊκασ απϐ 
μια εικϐνα αποτελεύται κυρύωσ απϐ τϋςςερισ φϊςεισ επεξεργαςύασ. 
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΢ϑςτημα αναγνώριςησ πινακύδασ κυκλοφορύασ 



Αρχικό εργαςύα εύναι η καταγραφό μιασ εικϐνασ του αυτοκινότου μϋςω τησ κϊμερασ. Σο 
χαρακτηριςτικϐ του οργϊνου ςυλλόψεωσ, ϐπωσ ο τϑποσ οργϊνου, οι λεπτομϋρειεσ 
καταγραφόσ και ο χρϐνοσ, πρϋπει να λογύζονται.  

Η δεϑτερη φϊςη εύναι η εξαγωγό του αριθμοϑ πινακύδασ απϐ μια ληφθεύςα εικϐνα 
λαμβϊνοντασ υπϐψη οριςμϋνουσ παρϊγοντεσ, ϐπωσ τα ςϑνορα, το χρώμα ό οι 
ςυνδυαςμού χαρακτόρων.  

Επϐμενο εύναι η κατϊτμηςη τησ πινακύδασ αυτοκινότων και η εξαγωγό χαρακτόρων, για 
παρϊδειγμα με το πρϐτυπο.  

Η αντιςτούχιςη προτϑπου εύναι μια επιλογό για την τελευταύα διαδικαςύα ϐπου ςυμβαύνει 
η αναγνώριςη χαρακτόρων, ενώ ϊλλεσ επιλογϋσ αναγνώριςησ χρηςιμοποιοϑν νευρωνικϊ 
δύκτυα.  

Κϊθε ϋνα απϐ τα προαναφερθϋντα βόματα παύζει κϑριο ρϐλο ςτην απϐδοςη του 
ςυςτόματοσ ANPR. 
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΢ϑςτημα αναγνώριςησ πινακύδασ κυκλοφορύασ (2) 



Σο πρϐγραμμα εκτελεύται κυρύωσ με επτϊ καλϊ εξεταςμϋνουσ αλγϐριθμουσ που 
απαιτοϑνται για την ταυτοπούηςη τησ πινακύδασ: ξεκινώντασ απϐ την τοποθϋτηςη τησ 
πινακύδασ, την προςαρμογό των διαςτϊςεων, την ενύςχυςη τησ εικϐνασ, τον 
κατακερματιςμϐ, την αναγνώριςη χαρακτόρων, την ανϊλυςη και την αναγνωριςμϋνη 
μϋςη τιμό για καλϑτερα αποτελϋςματα. 

Η αυτοματοποιημϋνη αναγνώριςη πινακύδων ϋχει ϋνα ευρϑ φϊςμα εφαρμογών, ϐπωσ ο 
ϋλεγχοσ πρϐςβαςησ εύναι μύα απϐ τισ πιο κοινϋσ εφαρμογϋσ τϋτοιων ςυςτημϊτων, ϐπου 
μια πϑλη ελϋγχεται αυτϐματα για να ανούξει ό να κλεύςει για πρϐςβαςη / ϋξοδο με βϊςη 
ϋνα αποθηκευμϋνο αρχεύο καταγραφόσ ςε ϋνα ςϑςτημα.  

Καθώσ αναγνωρύζεται το ϐχημα, το ςϑςτημα ανούγει ό κλεύνει την πϑλη με βϊςη το 
αποτϋλεςμα τησ εξουςιοδϐτηςησ. Σο αποτϋλεςμα, ο χρϐνοσ και η ληφθεύςα εικϐνα 
αναλϑονται και αποθηκεϑονται ςτη βϊςη δεδομϋνων του ςυςτόματοσ. 
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΢ϑςτημα αναγνώριςησ πινακύδασ κυκλοφορύασ (3) 



Ειδοπούηςη αλλαγόσ λωρύδασ 

Δημιουργόθηκε απϐ τισ αυτοκινητοβιομηχανύεσ το ςϑςτημα ειδοπούηςησ αλλαγόσ 
λωρύδασ(line assist).  

H λειτουργύα του εύναι πολϑ απλό, καθώσ ενημερώνει εύτε με ηχητικϐ τρϐπο ό με 
ειδοπούηςη ςτο εςωτερικϐ του αυτοκύνητο ςε περύπτωςη που το αυτοκύνητο ξεφϑγει 
απϐ τη λωρύδα κύνηςησ. 

Αυτό η λειτουργύα μπορεύ να βοηθόςει και ςε δρϐμουσ εκτϐσ αυτοκινητϐδρομου. 
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Ϊξυπνεσ Αναρτόςεισ 

Η ClearMotion, μια εταιρεύα που εδρεϑει ςτη Βοςτϐνη και αποτελεύ παρακλϊδι του MIT, 
ϋχει αναπτϑξει ϋνα νϋο, «ϋξυπνο» ςϑςτημα ανϊρτηςησ που ϐχι μϐνο «διαβϊζει» κϊθε 
εύδουσ κακοτεχνύα που μπορεύ να υπϊρχει ςτο δρϐμο, αλλϊ φροντύζει να ενεργεύ ϋτςι 
ώςτε το πϋραςμα απϐ το κακοτρϊχαλο οδϐςτρωμα να εύναι ϐςο πιο ανώδυνο γύνεται. 

Η εταιρεύα το ονομϊζει «προληπτικϐ ςϑςτημα ανϊρτηςησ» και πρϐκειται για ϋνα 
προηγμϋνο ςϑςτημα ADAS που ϋχει ωσ ςκοπϐ να κϊνει πιο ϊνετη και χωρύσ δυςϊρεςτα 
απρϐοπτα την οδόγηςη. Αποτελεύ εξϋλιξη του ςυςτόματοσ ενεργητικόσ ανϊρτηςησ που 
ςυναντϊμε ςτα κορυφαύα μοντϋλα τησ αυτοκινητοβιομηχανύασ. 
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Ϊξυπνεσ Αναρτόςεισ (2) 

Σο ςϑςτημα τησ ClearMotion χρηςιμοποιεύ μικροϑσ 
ενεργοποιητϋσ που ανυψώνουν τον τροχϐ πϊνω απϐ 
τα ςαμαρϊκια. 

Σο λογιςμικϐ λειτουργεύ με τϋτοιο τρϐπο ώςτε να ακυρώνει ςτην ουςύα τισ τρϑπεσ ό τα 
ςαμαρϊκια κϊνοντασ κύνηςη προσ την αντύθετη κατεϑθυνςη. 

Κϊθε τροχϐσ διαθϋτει επιταχυνςιϐμετρο (accelerometer) το οπούο ανιχνεϑει τυχϐν 
προβλόματα ςτο οδϐςτρωμα. Μϐλισ διαπιςτώςει πρϐβλημα τϐτε το λογιςμικϐ 
ενεργοποιεύ το ηλεκτρικϐ μοτϋρ που αντλεύ υγρϊ ώςτε να ςπρώξει ό να τραβόξει τον 
τροχϐ προσ τα πϊνω ό προσ τα κϊτω αναλϐγωσ αν επύκειται τρϑπα ό ςαμαρϊκι. 
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Ϊξυπνεσ Αναρτόςεισ (3) 

Σο ςϑςτημα εύναι ϋτςι ρυθμιςμϋνο ώςτε να περνϊει ςτον οδηγϐ μια αύςθηςη για την 
κατϊςταςη του οδοςτρώματοσ μϋςω του ςώματοσ του οχόματοσ αλλϊ και του τιμονιοϑ. 
΢το μϋλλον, ϐπου τα οχόματα θα εύναι πλόρωσ αυτϐνομα και θα χειρύζονται απϐ 
προηγμϋνουσ υπολογιςτϋσ, τϐτε το ςϑςτημα θα μπορεύ να ρυθμιςτεύ με τϋτοιο τρϐπο 
ώςτε να μην γύνεται αιςθητό ςτον επιβϊτη καμύα αντύδραςη του οχόματοσ. 

Σα οχόματα που εξοπλύζονται με το ςϑςτημα τησ 
ClearMotion ϋχουν τη δυνατϐτητα να ςυλλϋγουν 
πληροφορύεσ για κακοτρϊχαλουσ δρϐμουσ και να 
τισ μοιρϊζονται με τισ τοπικϋσ αρχϋσ ώςτε να 
λϊβουν τα απαραύτητα μϋτρα αλλϊ και με ϊλλα 
οχόματα ώςτε να προετοιμϊζονται γι’ αυτϊ που θα 
ςυναντόςουν μπροςτϊ τουσ. 230 
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Αλκοτϋςτ ςτα ϋξυπνα αυτοκύνητα 
Υορητό ςυςκευό αλκοτϋςτ 

Μια πρωτϐτυπη φορητό ςυςκευό ανύχνευςησ αλκοϐλ/ αλκοτϋςτ που εύναι ςε θϋςη να 
διακρύνει την ανθρώπινη αναπνοό απϐ ϊλλα αϋρια και μπορεύ να ενςωματωθεύ ςε ςετ 
«ϋξυπνων» κλειδιών αυτοκινότου. 

Η ςυςκευό εύναι ικανό να κϊνει μετρόςεισ ςτουσ υδρατμοϑσ τησ ανθρώπινησ ανϊςασ 
μϋςα ςε τρύα δευτερϐλεπτα, και ςυνεργϊζεται με ςϑςτημα το οπούο ςτϋλνει τισ μετρόςεισ 
ςτον υπολογιςτό του οχόματοσ. 

Μπορεύ να χρηςιμοποιηθεύ ωσ δικλεύδα αςφαλεύασ προκειμϋνου να μην ξεκινϊ ο 
κινητόρασ εϊν διαπιςτωθεύ πωσ ο οδηγϐσ εύναι υπϐ την επόρρεια αλκοϐλ. 
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Αλκοτϋςτ ςτα ϋξυπνα αυτοκύνητα (2) 

Σα ϋξυπνα αυτοκύνητα ςτο μϋλλον δεν θα ξεκινοϑν αν ο οδηγϐσ ϋχει πιει λύγο παραπϊνω 
και δεν εύναι ςε θϋςη να οδηγόςει με αςφϊλεια. 

Αιςθητόρασ, ενςωματωμϋνοσ ςτο τιμϐνι, απομονώνει την ανϊςα του οδηγοϑ και 
καταγρϊφει τα ποςοςτϊ αλκοϐλ . Εϊν τα επύπεδα αλκοϐλ ξεπερνοϑν το μϋγιςτο 
επιτρεπτϐ ϐριο, τϐτε το αυτοκύνητο δεν θα ξεκινϊ. 

Μια δεϑτερη καταγραφό θα μπορεύ να γύνεται και μϋςω υπϋρυθρων ακτινών ςτη μύζα 
του οχόματοσ. 
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Απϐ τον εγκϋφαλο ςτο ϐχημα 

Οι μεγαλϑτερεσ αυτοκινητοβιομηχανύεσ και εταιρεύεσ τεχνολογύασ παγκοςμύωσ ξοδεϑουν 
διςεκατομμϑρια δολϊρια για να τελειοποιόςουν τη δυνατϐτητα των οδηγών να οδηγοϑν 
χωρύσ να ςκϋφτονται.  

Η Nissan Motor ακολουθεύ μύα διαφορετικό κατεϑθυνςη, προςπαθώντασ να 
«αποκωδικοποιόςει» τη ςκϋψη του οδηγοϑ, κϊνοντασ την οδόγηςη με τα χϋρια πιο 
διαςκεδαςτικό. 

Σο ςϑςτημα «B2V» (brain to vehicle) απαιτεύ απϐ τον οδηγϐ να φορϋςει ϋνα ςκοϑφο, ο 
οπούοσ μετρϊ τη δραςτηριϐτητα του εγκεφαλικοϑ κϑματοσ και μεταδύδει τισ ενδεύξεισ 
ςτα ςυςτόματα διεϑθυνςησ, επιτϊχυνςησ και πϋδηςησ, τα οπούα αρχύζουν να 
ανταποκρύνονται πριν ο οδηγϐσ ξεκινόςει. 
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Απϐ τον εγκϋφαλο ςτο ϐχημα (2) 

Ο οδηγϐσ γυρύζει μϐνοσ του το τιμϐνι ό πατϊ το πεντϊλ του γκαζιοϑ, ωςτϐςο, το 
αυτοκύνητο αναμϋνει αυτϋσ τισ κινόςεισ και αρχύζει να τισ πραγματοποιεύ απϐ 0,2 ϋωσ 0,5 
δευτερϐλεπτα νωρύτερα. 

Οι αυτοκινητοβιομηχανύεσ αναζητοϑν τρϐπουσ για να διατηρόςουν την χειροκύνητη 
οδόγηςη, ενώ οι νϋεσ εταιρύεσ που ειςϋρχονται ςτον κλϊδο, ϐπωσ η Alphabet Inc., η 
Waymo και η Apple Inc. προςπαθοϑν να διαφοροποιόςουν τη βιομηχανύα με την 
δημιουργύα πλόρωσ αυτϐνομων τεχνολογιών.  

Η IHS Markit αναμϋνει ϐτι θα πωλοϑνται 21 εκατομμϑρια αυτϐνομα οχόματα ετηςύωσ 
ϋωσ το 2035 – που ιςοδυναμεύ με περύπου το ϋνα τϋταρτο του ςυνϐλου των πωλόςεων 
αυτοκινότων που πραγματοποιοϑνται ςόμερα. 234 



Απϐ τον εγκϋφαλο ςτο ϐχημα (3) 

Oι οδηγού των αυτϐνομων οχημϊτων θα ϋχουν τη δυνατϐτητα να γυρύςουν ϋνα διακϐπτη 
και να πϊρουν οι ύδιοι τον ϋλεγχο του αυτοκινότου. ΢ε αυτϐ το ςημεύο αναμϋνεται να 
παύξει ρϐλο το νϋο brain-to-vehicle ςϑςτημα τησ Nissan. 

Σο πρωτϐτυπο μοιϊζει με ϋνα καπελϊκι που θα φοροϑςε κϊποιοσ κατϊ τη διϊρκεια 
τυχερών παιχνιδιών ό ϐταν κϊνει ιατρικό εξϋταςη, με καλώδια που βγαύνουν απϐ την 
κορυφό του. 

Εκτϐσ απϐ την πρϐβλεψη των κινόςεων των οδηγών, ο ενςϑρματοσ ςκοϑφοσ θα 
μποροϑςε επύςησ να εντοπύςει τισ προτιμόςεισ και τισ δυςκολύεσ τουσ ϐταν το ϐχημα 
βρύςκεται ςε αυτϐνομη λειτουργύα, ζητώντασ απϐ τα ςυςτόματα να προςαρμοςτοϑν 
αναλϐγωσ. 
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Απϐ τον εγκϋφαλο ςτο ϐχημα (4) 

Οι οθϐνεσ κϑματοσ εγκεφϊλου χρηςιμοποιοϑνται επύςησ απϐ την BHP Billiton Ltd., τη 
μεγαλϑτερη εταιρύα εξϐρυξησ ςτον κϐςμο, για να ελϋγξουν εϊν οι οδηγού φορτηγών τησ 
εύναι κουραςμϋνοι. Η αυςτραλιανό εταιρύα χρηςιμοποιεύ μια ταινύα ϋξι ιντςών 
τοποθετημϋνη μϋςα ςε ςκοϑφουσ και κρϊνη. 

Tο skullcap δεν διαβϊζει το μυαλϐ του οδηγοϑ. Αντύθετα, ανιχνεϑει και ςτη ςυνϋχεια 
αποκωδικοποιεύ την εγκεφαλικό δραςτηριϐτητα, η οπούα μπορεύ να ςυμβεύ περύπου δϑο 
δευτερϐλεπτα πριν απϐ μια εθελοντικό κύνηςη. 
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Consumer Electronics Show 

Η Nissan θα παρουςιϊςει την τεχνολογύα ςτο Consumer Electronics Show 
χρηςιμοποιώντασ το ηλεκτρικϐ αυτοκύνητϐ τησ IMx, το οπούο εύναι ϋτοιμο για «ςϑνδεςη 
με τον εγκϋφαλο». Οι ϊνθρωποι απϐ το ακροατόριο θα προςομοιώςουν την οδόγηςη ςε 
αυτοκινητϐδρομο για λύγα λεπτϊ και το αυτοκύνητο θα πρϋπει να κϊνει προςαρμογϋσ ςε 
πραγματικϐ χρϐνο. 

Οι αυτοκινητοβιομηχανύεσ ςυρρϋουν ςτη ςυγκεκριμϋνη ϋκθεςη τα τελευταύα χρϐνια για 
να επιδεύξουν τισ πιο προηγμϋνεσ τεχνολογύεσ τουσ ςε θϋματα τεχνητόσ νοημοςϑνησ και 
ϋξυπνων αυτοκινότων.  

Η Toyota παρουςύαςε μια ιδϋα ςϑμφωνα με την οπούα μπορεύ το αυτοκύνητο να 
καταλαβαύνει το ςυναύςθημϊ ςασ και η Daimler AG παρουςύαςε ϋνα ηλεκτρικϐ φορτηγϐ 
που ϋχει ςτην κορυφό του ϋνα drone, το οπούο αυτϐματα πιϊνει και παραδύδει τα 
πακϋτα. 
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Ϊξυπνα παρϊθυρα ςτα αυτοκύνητα 

Οι διαμαρτυρύεσ για ϋλλειψη ορατϐτητασ εύναι ςυνόθεισ ςτα ςϑγχρονα αυτοκύνητα. Κϊτι 
που ϐμωσ οφεύλεται κυρύωσ ςτο ϐτι αυτϊ μεγαλώνουν, με το αμϊξωμα να καταλαμβϊνει 
ϐλο και περιςςϐτερο χώρο, παρϊ τισ μικρϐτερεσ γυϊλινεσ επιφϊνειεσ. 

Η καταςκευϊςτρια και προμηθεϑτρια εξοπλιςμοϑ Continental εργϊςτηκε πϊνω ςε 
παρϊθυρα, ονομϊζοντασ την υπϐ εξϋλιξη τεχνολογύα «Intelligent Glass Control» . 

Ενςωματώνει την τεχνολογύα LC (υγρών 
κρυςτϊλλων) η οπούα προςφϋρει πρωτοφανό 
ποιϐτητασ, ρυθμιζϐμενησ διαπερατϐτητασ 
κρϑςταλλα ςτα αυτοκύνητα. 238 



Ϊξυπνα παρϊθυρα ςτα αυτοκύνητα (2) 

΢ε ϋνα καλοϑπι παραθϑρου LC, οι υγρού κρϑςταλλοι αναμειγνϑονται με μικροςκοπικϊ 
ςωματύδια χρώματοσ ςε ϋνα ειδικϐ αιώρημα, το οπούο με τη ςειρϊ του ενςωματώνεται 
ςε λεπτό μεμβρϊνη μεταξϑ δϑο λεπτών υαλοπινϊκων. Τπϐ την επύδραςη χαμηλόσ τϊςησ 
εναλλαςςϐμενου ρεϑματοσ, οι υγρού κρϑςταλλοι και τα ςωματύδια βαφόσ 
ευθυγραμμύζονται, και εύτε ςκουραύνουν εύτε φωτύζουν τα παρϊθυρα. 
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Ϊξυπνα παρϊθυρα ςτα αυτοκύνητα (3) 

Αυτό η τεχνολογύα θα καταςτόςει τα μηχανικϊ προςτατευτικϊ αλεξόλια εντελώσ 
περιττϊ. 

Όταν ςυνδϋεται με το ςϑςτημα κλειδώματοσ, τα παρϊθυρα θα μποροϑν να μπαύνουν το 
χειμώνα ςε λειτουργύα «ξεθολώματοσ» μϐλισ ο οδηγϐσ πληςιϊςει ςτο αυτοκύνητο. 

Ϊνα τζϊμι θα εύναι ικανϐ να μεταγρϊψει μια επαυξημϋνη πραγματικϐτητα μϋςω 
ψηφιακών εικϐνων. Οι πληροφορύεσ θα εμφανύζονται ςτον οδηγϐ ςε πραγματικϐ χρϐνο 
πϊνω ςτο παρμπρύζ, ενώ τα πλευρικϊ παρϊθυρα θα μποροϑςαν να χρηςιμεϑςουν ωσ 
«οθϐνη» για τουσ επιβϊτεσ. 
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Εξωτερικού αερϐςακοι 

Ο καταςκευαςτόσ τεχνολογύασ αςφϊλειασ αυτοκινότων TRW εργϊζεται για να αναπτϑξει 
εξωτερικοϑσ αερϐςακουσ που θα ανούγουν προσ τα ϋξω μϐλισ ανιχνεϑςουν μια 
ενδεχϐμενη ςϑγκρουςη. 

Οι ςϊκοι μποροϑν να μπουν ςτα πλαινϊ του αυτοκινότου. 

Σο ςυγκεκριμϋνο χαρακτηριςτικϐ ϋχει 
ςχεδιαςτεύ για να προςτατεϑει τϐςο τα 
αυτοκύνητα ϐςο και τουσ πεζοϑσ. 241 



Προβολεύσ νϋασ γενύασ 

Οι καταςκευαςτϋσ αυτοκινότων θϋλουν να αναπτϑξουν τουσ ϋξυπνουσ προβολεύσ οι 
οπούοι θα προςαρμϐζουν την φωτεινϐτητϊ τουσ και την κατεϑθυνςη τουσ ανϊλογα με τισ 
καιρικϋσ ςυνθόκεσ. 

Η BMW και η AUDI προςδοκοϑν να εξοπλύςουν τα μοντϋλασ τουσ με προβολεύσ που θα 
φωτύζουν το δρϐμο μπροςτϊ τουσ ςτα 600 μϋτρα. 
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Προβολεύσ νϋασ γενύασ (2) 

Πρϐκειται για το ςϑςτημα Digital Light που θα ϋχει πϊνω απϐ ϋνα εκατομμϑριο μικροϑσ 
ανακλαςτόρεσ και θα προςαρμϐζει τη δϋςμη των φωτιςτικών ςωμϊτων με γνώμονα τισ 
ςυνθόκεσ.  

Προςαρμϐζουν αυτϐματα και ςυνεχώσ το 
μόκοσ και την κατανομό τησ δϋςμησ φωτϐσ 
ςϑμφωνα με τισ ςυνθόκεσ κυκλοφορύασ και 
εϊν χρειαςτεύ απλϊ «ςυςκοτύζουν» την 
περιοχό γϑρω απϐ τα αντύθετα διερχϐμενα ό 
και προπορευϐμενα οχόματα.  
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Ϊξυπνα λϊςτιχα 

Η τεχνολογύα που αναπτϑςεται απϐ την Continental Corporation θα ενςωματώνεται ςτο 
εςωτερικϐ του τροχοϑ και θα μετρϊ την πύεςη που αςκεύται ςτο λϊςτιχο, το φορτύο και 
την ςταθερϊ g. 

O οδηγϐσ θα προειδοποιεύται πριν ξεκινόςει για την κατϊςταςη των ελαςτικών ό εϊν 
εύναι παραφορτωμϋνο το ϐχημα. 
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Εϑρυζεσ ςτρατηγικϋσ οδόγηςησ 

Παρϊ το γεγονϐσ ϐτι πολλού παθητικού και ενεργητικού βοηθητικού εξοπλιςμού ϋχουν 
εγκαταςταθεύ, ϐπωσ αερϐςακοσ αςφαλεύασ, αντιολιςθητικό υπηρεςύα, τα ευφυό 
ελαςτικϊ τςιπ, το ςϑςτημα αντιεμπλοκόσ κατϊ την πϋδηςη, ϋχουν προφανϋσ 
μειονεκτόματα με υψηλϐ κϐςτοσ και παραμελημϋνη αντύληψη και τη δυνατϐτητα λόψησ 
αποφϊςεων.  

Σο ςϑςτημα οδόγηςησ εύναι μύα απϐ τισ πιο αποδοτικϋσ εφαρμοζϐμενεσ τεχνολογύεσ για 
τη μεύωςη του ποςοςτοϑ ατυχημϊτων. Μπορεύ να εγκαταςταθεύ εϑκολα με χαμηλϐ 
κϐςτοσ και παρϋχει ςυναγερμϐ απϐκλιςησ λωρύδων, ανύχνευςη τυφλοϑ ςημεύου, 
αναγνώριςη πεζών και προφϑλαξη κινδϑνου. 
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Εϑρυζεσ ςτρατηγικϋσ οδόγηςησ 
΢τρατηγικό ελϋγχου οδόγηςησ 

Η τεχνολογύα ϐραςησ χρηςιμοποιεύται ευρϋωσ ςτην αναγνώριςη διαδρομόσ επειδό οι 
εικϐνεσ περιϋχουν ϊφθονεσ πληροφορύεσ με χαμηλό χωρητικϐτητα. 

Yπϊρχουν δϑο κϑριεσ μϋθοδοι για την αναγνώριςη διαδρομόσ: μϋθοδοσ χαρακτηριςτικών 
εικϐνασ και αντιςτούχιςη μοντϋλου. 

Ο υπολογιςμϐσ τησ μεθϐδου χαρακτηριςτικών εικϐνασ εύναι μϊλλον απλϐσ με τη βοόθεια 
τεχνικών κατϊτμηςησ εικϐνασ και τεχνικών ταξινϐμηςησ εικϐνων. 

Αλλϊ οι παραλλαγϋσ φωτιςμοϑ, η ςκιϊ, ο θϐρυβοσ, τα οδικϊ ϐρια και οι γραμμϋσ 
ςόμανςησ θα προκαλοϑςαν ςοβαρϋσ διαταραχϋσ ςτην εφαρμογό τησ μεθϐδου. 
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Εϑρυζεσ ςτρατηγικϋσ οδόγηςησ 
΢τρατηγικό ελϋγχου οδόγηςησ (2) 

Πώσ να μειωθεύ η πρϐςκρουςη των επιφανειακών υδϊτων ςτην ανύχνευςη λωρύδασ 
κυκλοφορύασ και η αϑξηςη τησ ακρύβειασ και τησ προςαρμοςτικϐτητασ  μϋςω των 
χαρακτηριςτικών των ςημϊνςεων λωρύδων εύναι μια ςημαντικό ερευνητικό κατεϑθυνςη.  

Ϊνα ςϑςτημα ανύχνευςησ λωρύδασ κϊτω απϐ τισ χειρϐτερεσ καιρικϋσ ςυνθόκεσ (πχ. 
βροχό) με βϊςη την επιφϊνεια, το μοντϋλο αντανϊκλαςησ του νεροϑ και τα παρϊλληλα 
χαρακτηριςτικϊ τησ λορύδασ μπορεύ να βελτιώςει αποτελεςματικϊ την ακρύβεια και τη 
ςταθερϐτητα για ανύχνευςη λωρύδων. 
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Εϑρυζεσ ςτρατηγικϋσ οδόγηςησ 
΢τρατηγικό ελϋγχου οδόγηςησ (3) 

Ο ςχεδιαςμϐσ διαδρομόσ και η αποφυγό ςϑγκρουςησ πρϋπει επύςησ να λαμβϊνονται 
υπϐψη κατϊ τη διϊρκεια τησ οδόγηςησ.  

Με τη χρόςη υψηλόσ ευελιξύασ, υψηλών πλεονεκτημϊτων ςτα ανεξϊρτητα οδηγοϑμενα 
τιμϐνια, μπορεύ να ολοκληρώςει τον προγραμματιςμϐ τησ κύνηςησ πριν απϐ τη 
ςϑγκρουςη, ώςτε να μειωθοϑν οι πιθανϐτητεσ ατυχόματοσ.  

Η διαδρομό αποφυγόσ ςϑγκρουςησ προςδιορύζεται πριν απϐ τη μϋθοδο ςϑγκρουςησ και 
πρϐβλεψησ μοντϋλου που χρηςιμοποιεύται για τον ϋλεγχο τησ διεϑθυνςησ και τησ ροπόσ 
κϊθε τροχοϑ για να επιτευχθεύ η αποφυγό ςϑγκρουςησ και η παρακολοϑθηςη διαδρομόσ. 248 



Εϑρυζεσ ςτρατηγικϋσ οδόγηςησ 
Αυτϐματεσ τεχνολογύεσ οδόγηςησ 

Με την ανϊπτυξη ευφυών τεχνολογιών μεταφορϊσ, η τεχνολογύα αυτϐματου πιλϐτου 
ϋχει αποκτόςει μεγαλϑτερη προςοχό λϐγω τησ υψηλόσ αςφϊλειασ, του βϋλτιςτου 
προγραμματιςμοϑ τησ διαδρομόσ, τησ εξοικονϐμηςησ χρϐνου και των χαμηλών 
εκπομπών διοξειδύου του ϊνθρακα.  

Οι καταςτϊςεισ κύνηςησ του οχόματοσ περιλαμβϊνουν την ταχϑτητα του οχόματοσ, την 
επιτϊχυνςη, τη γωνύα διεϑθυνςησ ϐπωσ βαςικϋσ μεταβλητϋσ, μποροϑν να αποκτηθοϑν 
μϋςω πρϐςθετων ανεξϊρτητων αιςθητόρων ό διαϑλου CAN.  

Σο ΢ϑςτημα Παγκϐςμιασ Θϋςησ (GPS) χρηςιμοποιεύται για την παροχό μετρόςεων γωνύασ 
ταχϑτητασ και κεφαλόσ, ϋτςι ώςτε η επιτϊχυνςη να μπορεύ να υπολογιςτεύ μϋςω 
διαφορικών εξιςώςεων.  

Η αυτϐματη ςτρατηγικό ςχεδιαςμοϑ και ελϋγχου δρομολογύων θα χρηςιμοποιηθεύ για 
τον ϋλεγχο των οχημϊτων ώςτε να φτϊςουν ςτον προοριςμϐ τουσ με αςφϊλεια.  
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Διαχεύριςη ενϋργειασ και ϋλεγχοσ εξοικονϐμηςησ 

Η οδόγηςη των ηλεκτρικών οχημϊτων περιλαμβϊνει την κατανομό ενϋργειασ μεταξϑ των 
υβριδικών εξαρτημϊτων, την κατϊςταςη τησ μπαταρύασ SOC (κατϊςταςη φορτύου), την 
ανϊκτηςη ενϋργειασ πϋδηςησ και θϋματα αςφϊλειασ.  

Η βαςικό θεωρύα τησ παγκϐςμιασ βϋλτιςτησ ςτρατηγικόσ ελϋγχου για τισ ΗΤ βαςύζεται ςε 
μια ειδικό προϒπϐθεςη για τον προκαθοριςμϐ τησ κατϊςταςησ των κινητόρων, των 
μπαταριών και ϊλλων πιθανών καταςτϊςεων του οχόματοσ.  

Οι παγκϐςμιεσ βϋλτιςτεσ μϋθοδοι περιλαμβϊνουν τον γραμμικϐ προγραμματιςμϐ, τον 
κανονιςμϐ DP (Δυναμικϐ προγραμματιςμϐ), τον Markov και τη μϋγιςτη πιθανϐτητα, τον 
μοντϋλο πρϐβλεψησ ελϋγχου κ.ο.κ. .  

Ψςτϐςο, λϐγω τησ υπολογιςτικόσ πολυπλοκϐτητασ και των μεγϊλων δεδομϋνων, αυτϋσ οι 
μϋθοδοι δεν εύναι ϐλεσ διαθϋςιμεσ ςε εφαρμογϋσ ςε πραγματικϐ χρϐνο. 
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Σεχνολογύεσ αλληλεπύδραςησ ανθρώπινησ μηχανόσ 

΢ϑμφωνα με ϋρευνα του Τπουργεύου Μεταφορών τησ Κύνασ, περιςςϐτερα απϐ 65% των 
τροχαύων ατυχημϊτων προκαλοϑνται απϐ την απϐςπαςη τησ προςοχόσ των οδηγών.  

Πώσ να εκτελεςτεύ μια πιο βολικό και αςφαλϋςτερη αλληλεπύδραςη ανθρώπου-μηχανόσ 
(HMI) κατϊ την οδόγηςη εύναι το κλειδύ για την επύλυςη αυτοϑ του προβλόματοσ.  

Περιλαμβϊνει την επιςτόμη των υπολογιςτών, την ψυχολογύα, τη γνωςτικό επιςτόμη, τη 
γλωςςολογύα, την εργονομύα και την κοινωνιολογύα τϋτοιων επιςτημών.  

Με τη χρόςη τεχνολογιών φωνόσ, εικϐνων και προβολόσ, θα μποροϑςε να επιτευχθεύ 
ταχεύα επικοινωνύα μεταξϑ ανθρώπων και αλληλεπιδρϊςεων με αυτοκύνητα (V2X), 
ςυμπεριλαμβανομϋνων των οχημϊτων V2R, V2V και V2I. 
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Παρακολοϑθηςη ςυμπεριφορών των οδηγών 

Σο ςόμα EEG (ηλεκτροεγκεφαλικϐ γρϊφημα) μπορεύ να χρηςιμοποιηθεύ για την 
παρακολοϑθηςη τησ ςυμπεριφορϊσ οδόγηςησ.  

Η ανϊλυςη ςυςχϋτιςησ, η ανϊλυςη βαςικών ςυςτατικών και η γραμμικό παλινδρϐμηςη 
χρηςιμοποιοϑνται κυρύωσ για τη δημιουργύα ενϐσ μοντϋλου για την αξιολϐγηςη τησ 
κϐπωςησ του οδηγοϑ.  

Σο αςαφϋσ νευρωνικϐ δύκτυο χρηςιμοποιεύται για να μοντελοποιόςει την ταξινϐμηςη 
παραμϋτρων κϐπωςησ, λαμβϊνοντασ τη ςυχνϐτητα χαςμουρύςματοσ, τη ςυχνϐτητα 
κοϑραςησ, την κατανομό τησ ϐραςησ και τη μϋςη ταχϑτητα των χαρακτηριςτικών 
κλειςύματοσ των βλεφϊρων ωσ μεταβλητϋσ ειςϐδου.  

Η μϋθοδοσ bagging εφαρμϐζεται επύςησ ςτην ενςωμϊτωςη του ταξινομητό ςτο δύκτυο 
ϋτςι ώςτε να βελτιωθεύ η ακρύβεια ανύχνευςησ κϐπωςησ.  
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Ανύχνευςη κατϊςταςησ οχόματοσ 

Η ανύχνευςη οχημϊτων περιλαμβϊνει οχόματα, οδικό κατϊςταςη και την κυκλοφορύα 
τϋτοιων πληροφοριών (τεχνολογύα V2X).  

Σα οχόματα μποροϑν να εντοπιςτοϑν μϋςω του μοντϋλου παραμϐρφωςησ εικϐνασ ςτισ 
δυναμικϋσ και ςτατικϋσ εικϐνεσ που ςυλλϋγονται απϐ το βύντεο.  

Σα χαρακτηριςτικϊ του οχόματοσ, ϐπωσ το χρώμα, η ςκύαςη, η ακμό και η ηχητικό 
πληροφορύα χρηςιμοποιοϑνται για τη δημιουργύα του υποθετικοϑ μοντϋλου του 
αυτοκινότου. 

Σα οχόματα του περιβϊλλοντοσ μποροϑν να ταξινομηθοϑν ςε οχόματα που προςπερνοϑν, 
οχόματα μακρινόσ απϐςταςησ και οχόματα μικρών αποςτϊςεων.  
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Ανύχνευςη κατϊςταςησ οχόματοσ (2) 

Φρηςιμοποιεύται μϋθοδοσ εντοπιςμοϑ ςϐναρ για τον υπολογιςμϐ των εμποδύων μϋςα ςε 
10 μϋτρα, χωρύσ παρεμβολό απϐ τισ καιρικϋσ ςυνθόκεσ και τισ ςυνθόκεσ του δρϐμου.  

Μια μϋθοδοσ ανύχνευςησ ανθρώπων προτεύνεται ςε οχόματα χαμηλόσ ταχϑτητασ μϋςω 
δοκιμόσ μιασ ςειρϊσ κινοϑμενων εικϐνων γϑρω απϐ τα αυτοκύνητα.  

HOG (Ιςτογρϊμματα προςανατολιςμϋνων διαβαθμύςεων) και το χαρακτηριςτικϐ 
γνώριςμα EOH (ιςτϐγραμμα προςανατολιςμοϑ ϊκρων) και ϋνασ ςϑνθετοσ ταξινομητόσ 
νευρωνικοϑ δικτϑου πολλαπλών επιπϋδων χρηςιμοποιεύται για την επύτευξη ανύχνευςησ 
πεζών. 
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Ανύχνευςη κατϊςταςησ οχόματοσ (3) 

Η επικοινωνύα μεταξϑ οχημϊτων μπορεύ να πραγματοποιηθεύ μϋςω υπϋρυθρων, ραντϊρ, 
δορυφϐρων, Zigbee, wifi, DSRC μεθϐδων.  

Η DSRC (ειδικό επικοινωνύα μικρόσ εμβϋλειασ) διαθϋτει μεγϊλη χωρητικϐτητα, υψηλό 
ταχϑτητα μετϊδοςησ, χαμηλό καθυςτϋρηςη και κατϊλληλη εμβϋλεια, χαρακτηριςτικϊ τα 
οπούα μποροϑν να επιτϑχουν την ταυτοπούηςη κινητοϑ αντικειμϋνου υψηλόσ ταχϑτητασ 
και τη διπλό επικοινωνύα ςε ςυγκεκριμϋνο εϑροσ.  

Οι εικϐνεσ και η μετϊδοςη δεδομϋνων μποροϑν να υλοποιηθοϑν για αλληλεπύδραςη 
πληροφοριών ςε πραγματικϐ χρϐνο.  

Η αναμετϊδοςη θα χρειαςτεύ εϊν ο δϋκτησ ξεπερϊςει το πραγματικϐ εϑροσ. 255 



Η πιο δημοφιλόσ προςϋγγιςη για την αποφυγό ςυγκροϑςεων αυτοκινότων που ϋχει 
προταθεύ εύναι ϋνα δύκτυο πλϋγματοσ C2C(car to car) ςτο οπούο ϐλα τα αυτοκύνητα 
μποροϑν να ςτεύλουν, να ςυλλϊβουν και να μεταδώςουν ςόματα.  

Φρηςιμοποιεύται εκπομπό που ενεργοποιεύται απϐ εκδόλωςη, η οπούα εκτελεύται κϊθε 
φορϊ που ϋνα αυτοκύνητο ϋρχεται κοντϊ ςτο ϐχημα αποςτολϋα. Ϊνα ϐχημα μεταδύδει 
δεδομϋνα ϐπωσ το αναγνωριςτικϐ του οχόματοσ, τη χρονικό ςφραγύδα, τη θϋςη, την 
ταχϑτητα, την κατεϑθυνςη και τη λύςτα ςυμβϊντων χρηςιμοποιώντασ πρωτϐκολλο 
επικοινωνύασ με αποκλειςτικό επικοινωνύα μικρόσ εμβϋλειασ (DSRC).  

Σο πρϐτυπο αυτϐ εύναι παρϐμοιο με το Wi-Fi, με την εξαύρεςη ϐτι επικοινωνεύ με 
ςυχνϐτητεσ που εύναι αραιοκατοικημϋνεσ, ϐπωσ η ζώνη ςυχνοτότων των 5,9 GHz. Λϐγω 
τησ γκϊμασ των αυτοκινότων, τα αυτοκύνητα μποροϑν να επικοινωνοϑν μϋχρι και 300 
μϋτρα. 
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Μια αξιϐπιςτη και αςφαλό προςϋγγιςη για την 
αποτελεςματικό επικοινωνύα αυτοκινότου ςε ευφυό 

ςυςτόματα μεταφορών 



Μύα μϐνιμη εκπομπό χρηςιμοποιεύται για τη μετϊδοςη πληροφοριών ϋκτακτησ ανϊγκησ 
ςε περιοδικϊ διαςτόματα.  

Οι υπολογιςτϋσ μϋςα ςτο αυτοκύνητο επεξεργϊζονται τισ πληροφορύεσ εκπομπόσ απϐ τα 
γειτονικϊ αυτοκύνητα και υπολογύζουν τισ πιθανϐτητεσ ςϑγκρουςησ. Δεν επιβϊλλονται 
πρϐςθετα μϋτρα αςφαλεύασ.  

Μια ϊλλη προςϋγγιςη εύναι η εγκατϊςταςη αςφαλοϑσ επικοινωνύασ ςτο C2C, για να 
εξαςφαλιςτεύ η αυθεντικϐτητα του αποςτολϋα.  

Φρηςιμοποιεύ την υποδομό δημϐςιου κλειδιοϑ (PKI). Όλεσ οι οντϐτητεσ που εύναι 
εγγεγραμμϋνεσ ςτο ςϑςτημα εκδύδουν διαπιςτευτόρια απϐ αρχό πιςτοπούηςησ (CA).  

Σα μηνϑματα υπογρϊφονται ψηφιακϊ απϐ τον κϐμβο που τα μεταδύδει. Σο αυτοκύνητο 
του παραλόπτη επαληθεϑει πρώτα ϐτι το πιςτοποιητικϐ του αυτοκινότου του 
αποςτολϋα εύναι ϋγκυρο και ςτη ςυνϋχεια την ψηφιακό υπογραφό του μηνϑματοσ 
χρηςιμοποιώντασ το δημϐςιο κλειδύ του αποςτολϋα.  
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Μια αξιϐπιςτη και αςφαλό προςϋγγιςη για την 
αποτελεςματικό επικοινωνύα αυτοκινότου ςε ευφυό 

ςυςτόματα μεταφορών (2) 



΢χεδύαςη διεπαφόσ Ανθρώπου-Μηχανόσ 

Ο εξοπλιςμϐσ οθϐνησ μπορεύ να παρϋχει πληροφορύεσ, οι οπούεσ μποροϑν να 
ικανοποιόςουν τισ απαιτόςεισ των χρηςτών ϐπωσ η αςφϊλεια, η αποδοτικϐτητα, η 
ψυχαγωγύα και ο ελεϑθεροσ χρϐνοσ.  

Προτεύνεται ϋνα λογικϐ πλαύςιο εςωτερικόσ διαμϐρφωςησ που αποτελεύται απϐ κϑρια 
διεπαφό οδόγηςησ, βοηθητικό διεπαφό οδόγηςησ, διαςϑνδεςη για εςωτερικό και 
εξωτερικό ανταλλαγό πληροφοριών και ψυχαγωγύα και διεπαφό για ολοκληρωμϋνεσ 
κινητϋσ ςυςκευϋσ και οχόματα.  

Κϊθε διεπαφό εμφανύζει ϋνα ςυγκεκριμϋνο περιεχϐμενο το οπούο μπορεύ να μειώςει το 
ποςοςτϐ απϐςπαςησ. Με βϊςη τη θεωρύα τησ αντιςτούχιςησ των ςυνθετικών 
λειτουργιών, ϋχει ςχεδιαςτεύ ϋνα προηγμϋνο HCI για τη βελτύωςη τησ διαδραςτικϐτητασ. 258 



Ϊξυπνεσ υπηρεςύεσ μετακύνηςησ 

Πρϐκειται για ϋνα ολοκληρωμϋνο ςϑςτημα μϋςων μεταφορϊσ που θα επιτρϋπει ςτουσ 
χρόςτεσ να ςχεδιϊζουν και εκτελοϑν ςϑνθετα ςενϊρια μετακύνηςησ.  

Ο χρόςτησ θα μπορεύ να οργανώςει με απλϋσ διαδικαςύεσ ϋνα ταξύδι/ διαδρομό και να 
εκτελϋςει το πλϊνο με ςυντονιςμϐ μϋςω του ϋξυπνου κινητοϑ.  

Η ϋξυπνη διαχεύριςη του ςυςτόματοσ, θα μπορεύ να ελϋγχει και να αναδιοργανώνει τον 
ςτϐλο αυτϐνομων οχημϊτων με ςκοπϐ την οργϊνωςη βϋλτιςτων διαδρομών για 
μεμονωμϋνουσ πελϊτεσ ό ομϊδεσ πελατών.  

Με τισ λεγϐμενεσ ride sharing υπηρεςύεσ, οι χρόςτεσ μοιρϊζονται το ϐχημα, 
απολαμβϊνοντασ αςφαλεύσ και οικονομικϐτερεσ μεταφορϋσ με αυτϐνομα αυτοκύνητα 
που βελτιςτοποιοϑν τη διαδρομό ενώ απλοποιοϑν και την ϐλη διαδικαςύα (αιτόματα, 
ειδοποιόςεισ, πληρωμϋσ, αξιολϐγηςη).  
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Ϊξυπνεσ υπηρεςύεσ μετακύνηςησ 
Εταιρεύεσ μεταφορών 

Tesla, Daimler Trucks, Uber και πολλϋσ ακϐμη εταιρεύεσ μεταξϑ των οπούων και 
τεχνολογικϊ startups, εργϊζονται πυρετωδώσ για την ανϊπτυξη αυτϐνομων 
επαγγελματικών οχημϊτων, με όδη πολλϊ επιτυχημϋνα πειρϊματα και δοκιμαςτικϋσ 
διαδρομϋσ. 

Σαυτϐχρονα, εταιρεύεσ ϐπωσ η Amazon αναπτϑςςουν πρωτϐτυπεσ λϑςεισ για μεταφορϋσ 
μικρών πακϋτων με ϋξυπνα drones ό/και αυτϐνομα οχόματα. 

Ελαχιςτοπούηςη των ατυχημϊτων, ςημαντικϋσ μειώςεισ λειτουργικοϑ κϐςτουσ, και 
βελτύωςη του επιπϋδου υπηρεςύασ.  

Σα παραπϊνω θα μεταβϊλουν ϐχι μϐνο τα ςενϊρια και ςυνόθειεσ μετακύνηςησ των 
πολιτών, ϊλλα και τουσ τρϐπουσ με τουσ οπούουσ οργανώνονται και αναπτϑςςονται οι 
πϐλεισ.  
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Σα ϋξυπνα αυτοκύνητα υπϐςχονται καλϑτερη αςφϊλεια 

Θα κυκλοφορόςουν για πρώτη φορϊ ςτουσ δρϐμουσ αυτοκύνητα που θα μποροϑν να 
«διαβϊζουν» τισ πινακύδεσ με τα ϐρια ταχϑτητασ και θα κϐβουν ανϊλογα ταχϑτητα, 
χωρύσ παρϋμβαςη του οδηγοϑ. 

Ο οδηγϐσ θα μπορεύ να υπερνικόςει την αυτϐματη επιβρϊδυνςη του οχόματϐσ του, 
πατώντασ ςταθερϊ το γκϊζι, αλλϊ θα μπορεύ να επιταχϑνει μϐνο ϋωσ 8 χιλιϐμετρα πϊνω 
απϐ το ϐριο ταχϑτητασ. 

Σο ςϑςτημα ονομϊζεται "Intelligent Speed Limiter" (Ϊξυπνοσ Περιοριςτόσ Σαχϑτητασ) 
και βαςύζεται ςε αιςθητόρεσ ςτουσ τροχοϑσ, που καταγρϊφουν την ταχϑτητα του 
αυτοκινότου, καθώσ και ςε ϋνα ςϑςτημα οπτικόσ αναγνώριςησ των ςημϊτων τησ 
τροχαύασ, χϊρη ςε μια βιντεοκϊμερα ςτο παρμπρύζ που ςυνεχώσ «διαβϊζει» τον δρϐμο. 
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FORD SYNC 3: Σα αυτοκύνητα γύνονται ϋξυπνα 

Σο νϋο SYNC 3 και το App Link ϋχουν ςκοπϐ να κϊνουν την μετακύνηςη ακϐμα πιο 
προςωποποιημϋνη και ο χρόςτησ να μπορεύ να ϋχει ακϐμα μεγαλϑτερη αλληλεπύδραςη με 
το ϐχημα του.  

΢κοπϐσ τησ Ford εύναι να ςυνδϋςει την χρόςη των smartphones με την οδόγηςη ενϐσ 
οχόματοσ ώςτε ο οδηγϐσ να ϋχει περιςςϐτερεσ υπηρεςύεσ ςτην διϊθεςη του κατϊ τη 
διϊρκεια του ταξιδιοϑ του. 

Σο SYNC 3 εύναι μύα πλατφϐρμα που βαςύζεται ςε λογιςμικϐ τησ BlackBerry και εύναι ϐτι 
πιο ςϑγχρονο υπϊρχει ςτον τομϋα του.  

Σο SYNC 3 εύναι απομονωμϋνο απϐ τα ςυςτόματα του αυτοκινότου που ϋχουν να κϊνουν 
με την οδηγικό ςυμπεριφορϊ του, ϋτςι ώςτε ςε οποιαδόποτε περύπτωςη δυςλειτουργύασ 
να μην υπϊρχει κύνδυνοσ για τον χειριςμϐ του οχόματοσ.  
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FORD SYNC 3: Σα αυτοκύνητα γύνονται ϋξυπνα (2) 

Σο SYNC 3 μπορεύ να χρηςιμοποιηθεύ για να ενημερώςει τον οδηγϐ για το που βρύςκεται 
η κοντινϐτερη καφετϋρια, να του κλεύςει μια κρϊτηςη τραπεζιοϑ ςε ϋνα εςτιατϐριο, να 
του δεύξει την τοποθεςύα ξενοδοχεύων, πρατόριων βενζύνησ και χώρων ςτϊθμευςησ, να 
διαβϊςει τα ειςερχϐμενα μηνϑματα απϐ το κινητϐ του, ό να τον καθοδηγόςει μϋςω του 
ειδικοϑ λογιςμικοϑ πλοόγηςησ ςτον τελικϐ προοριςμϐ του. 

΢τον τομϋα των αυτοκινοϑμενων οχημϊτων 
μϋςα ςτα επϐμενα 10 χρϐνια θα δοϑμε το 
πρώτο εμπορικϐ, πλόρωσ αυτοκινοϑμενο 
ϐχημα.  
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΢ϑντροφοσ χαμηλόσ ταχϑτητασ 

Οι κυκλοφοριακϋσ εμπλοκϋσ εύναι ςωματικϊ ϋντονεσ, καταποντύςουν τα νεϑρα του 
οδηγοϑ και φϋρουν αυξημϋνο κύνδυνο ςυγκροϑςεων ςτο πύςω μϋροσ.  

Ο οδηγϐσ μπορεύ απλϊ να πιϋςει ϋνα κουμπύ για να μεταβιβϊςει ϐλο αυτϐ το ϊγχοσ ςτο 
ϐχημα.  

Σο φρενϊριςμα, η εκκύνηςη και η οδόγηςη ςε αςφαλό απϐςταςη πραγματοποιοϑνται 
αυτϐματα, αφόνοντασ τον οδηγϐ ελεϑθερο να απολαμβϊνει την αγαπημϋνη του μουςικό, 
να μιλϊει ςτο τηλϋφωνο ό να ςυνομιλεύ με τουσ επιβϊτεσ.  

Μϋςω τησ ςυνδεςιμϐτητασ με την υποδομό, το ϐχημα αναγνωρύζει ακϐμη και ϐταν 
τελειώνει η κυκλοφοριακό ςυμφϐρηςη, μετατρϋποντασ αξιϐπιςτα αυτϋσ τισ λειτουργύεσ 
πύςω ςτον οδηγϐ. 
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΢ϑντροφοσ ςτϊθμευςησ 

Η λειτουργύα Companion Parking επιτρϋπει ςε κϊθε οδηγϐ να κατακτόςει εϑκολα 
οποιοδόποτε χώρο ςτϊθμευςησ.  

Μϐλισ ενεργοποιηθεύ η λειτουργύα βοηθοϑ, το ϐχημα ςαρώνει αυτϐματα, ενώ περνϊει, 
τουσ χώρουσ ςτϊθμευςησ για ϋναν κατϊλληλο χώρο και ςτη ςυνϋχεια προςφϋρει αυτϐ το 
χώρο ςτον οδηγϐ.  

Αν ο οδηγϐσ αποδεχτεύ την πρϐταςη, το ϐχημα φροντύζει για τα 
υπϐλοιπα: τιμϐνι, ελεγχϐμενη επιτϊχυνςη και φρενϊριςμα μϋχρι την τελικό θϋςη 
ςτϊθμευςησ. 265 



Pilot ςτϊθμευςησ 

Καθώσ τα οχόματα γύνονται ολοϋνα και περιςςϐτερο διαςυνδεδεμϋνα με τη γϑρω 
υποδομό, η ςτϊθμευςη των αυτϐνομων μηχανοκύνητων οχημϊτων θα καταςτεύ πιθανό 
και ςτο μϋλλον.  

΢ε αυτό τη διαδικαςύα, το ϐχημα λειτουργεύ μϋςω ειδικόσ εφαρμογόσ smartphone.  

Ο οδηγϐσ ξεκινϊ τη διαδικαςύα ςτϊθμευςησ μετϊ την ϋξοδο απϐ το ϐχημα. Σο ϐχημα 
ςυνδϋεται με την υποδομό - ϐπωσ το πϊρκινγκ - και οδηγεύται πλόρωσ ςε αυτϐνομο χώρο 
ςτϊθμευςησ. Όταν ο οδηγϐσ επιθυμεύ να προχωρόςει, τϐτε το ϐχημα καλεύται να 
δημιουργόςει αντύγραφα αςφαλεύασ χρηςιμοποιώντασ το smartphone. 
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Αυτϐματοσ πιλϐτοσ αυτοκινητοδρϐμου 

Εϊν ο οδηγϐσ ϋχει ενεργοποιόςει το χαρακτηριςτικϐ του οδηγοϑ αυτοκινητϐδρομου, το 
ϐχημα χειρύζεται ϐλα τα καθόκοντα που ςχετύζονται με τη οδόγηςη, προςπερνώντασ με 
αςφϊλεια τα πιο αργϊ οχόματα και κατακτώντασ ακϐμη πιο πολϑπλοκεσ καταςτϊςεισ, 
ϐπωσ αλλαγό οδικών αρτηριών, οδόγηςη ςε ςόραγγεσ και θϊλαμουσ διοδύων.  

Ο οδηγϐσ δεν χρειϊζεται να αναλϊβει πϊλι μϋχρι να βγει απϐ την εθνικό οδϐ - την οπούα 
το ϐχημα ανακοινώνει εγκαύρωσ. 

Ανϊλογα με την ανϊπτυξη ςυνεργατικών ςυςτημϊτων, θα μποροϑςαν επύςησ να 
δημιουργηθοϑν ad hoc ςυνοδεύεσ εϊν υπϊρχει διαθϋςιμη επικοινωνύα V2V (ϐχημα με 
ϐχημα). 267 



Αυτϐματοσ πιλϐτοσ αυτοκινητοδρϐμου (2) 

Ϊχει επύςησ ϋνα επιπλϋον επύπεδο αςφϊλειασ που επιτρϋπει ςτον οδηγϐ να ςτρϋψει την 
προςοχό του μακριϊ απϐ την κυκλοφορύα εντελώσ, για μεγαλϑτερο χρονικϐ διϊςτημα.  

Σο ϐχημα χειρύζεται ϐλα τα καθόκοντα που ςχετύζονται με την οδόγηςη, ςυν ξεκινϊ τη 
διαδικαςύα επιςτροφόσ ευθϑνησ για αυτϋσ τισ λειτουργύεσ ςτον οδηγϐ πολϑ νωρύτερα.  

΢ε οποιαδόποτε κατϊςταςη ϋκτακτησ ανϊγκησ που μπορεύ να ςυμβεύ, το ϐχημα θα 
μπορεύ να ακινητοποιηθεύ, μεταφϋροντϊσ το ςτην ϊκρη του δρϐμου και να 
πραγματοποιόςει μια κλόςη ϋκτακτησ ανϊγκησ για να ζητόςει βοόθεια. 268 



Αυτοματοποιημϋνα (φορτηγϊ) οχόματα ςε ειδικοϑσ δρϐμουσ 

΢ϑμφωνα με το ERTRAC (2017), αυτϐ ςημαύνει αυτοματοποιημϋνουσ μεταφορεύσ 
εμπορευματικών μεταφορών ςε αποκλειςτικοϑσ και ελεγχϐμενουσ 
διαδρϐμουσ/δρϐμουσ/περιοχϋσ, ενδεχομϋνωσ φυςικϊ διαχωριςμϋνουσ απϐ ϊλλουσ 
χρόςτεσ του οδικοϑ δικτϑου και για ενδεχομϋνωσ μη επανδρωμϋνεσ εμπορευματικϋσ 
μεταφορϋσ.  

Σα οχόματα μποροϑν να ςχεδιαςτοϑν χωρύσ καμπύνα για τον οδηγϐ. Η λειτουργύα θα 
μποροϑςε να γύνει κατϊ τη διϊρκεια τησ νϑχτασ ςε χαμηλϐτερη ταχϑτητα για λϐγουσ 
αςφϊλειασ και απϐδοςησ καυςύμου. 
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Αυτοματοποιημϋνα (φορτηγϊ) οχόματα ςε ειδικοϑσ δρϐμουσ 
(2) 

Απαιτεύ τη χρόςη τησ εςωτερικόσ λωρύδασ ςε κϊθε οδϐ που προορύζεται για 
αυτοματοποιημϋνεσ εμπορευματικϋσ μεταφορϋσ, με την ϊλλη λωρύδα/εσ για ϊλλη 
κυκλοφορύα.  

Η χρόςη τησ εςωτερικόσ λωρύδασ προοριζϐταν μϐνο για αυτοματοποιημϋνη μεταφορϊ 
εμπορευμϊτων, η οπούα ϋπρεπε να κοινοποιεύται με πινακύδεσ λωρύδων ςτισ 
υπερυψωμϋνεσ γερανογϋφυρεσ και με πρϐςθετη ςόμανςη. Η αυτοματοποιημϋνη 
εμπορευματικό κύνηςη θα χρηςιμοποιεύ μϋςα επικοινωνύασ V2V και V2I για πρϐςβαςη 
ςτην αποκλειςτικό λωρύδα.  

Η αυτοματοποιημϋνη εμπορευματικό κύνηςη θα επικοινωνεύ με την εγκατεςτημϋνη 
υποδομό και την κυκλοφορύα (χρηςιμοποιώντασ το V2V) και οι κϐμβοι μποροϑν να 
κλεύςουν ό να ανούξουν για να επιτρϋψουν ελεϑθερη διϋλευςη εϊν απαιτεύται 
(χρηςιμοποιώντασ V2I).  

Οι αυτοματοποιημϋνεσ μεταφορϋσ εμπορευμϊτων θα απαιτοϑςαν ειδικό υποδομό ςε 
κϊθε ϊκρο του διαδρϐμου ώςτε να δοθεύ η δυνατϐτητα ςτον οδηγϐ να αναλϊβει το 
τελικϐ ςτϊδιο του ταξιδιοϑ και τη μεταφορϊ εμπορευμϊτων απϐ ό προσ το φορτηγϐ 
ϐχημα.  
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Αυτοματοποιημϋνα μϋςα μαζικόσ μεταφορϊσ 

Σα ςημερινϊ λεωφορεύα ρομπϐτ εύναι εξοπλιςμϋνα με ϋνα αρκετϊ περιοριςμϋνο ςϑνολο 
αιςθητόρων.  

Για παρϊδειγμα, ο δύαυλοσ EasyMile EZ10 που χρηςιμοποιόθηκε ςτο φινλανδικϐ ϋργο 
SOHJOA το 2016-2018 διαθϋτει ϋνα 3D mid-range LiDAR ςτην οροφό και τϋςςερισ δϑο 
διαςτϊςεων αιςθητόρεσ LiDAR μικρόσ εμβϋλειασ, ϋναν ςε κϊθε γωνύα.  

Για ακριβό τοποθϋτηςη, η δορυφορικό τοποθϋτηςη ςυμπληρώνεται με ςταθεροϑσ 
ςταθμοϑσ εδϊφουσ ό με ςόμα αναφορϊσ μϋςω δικτϑου μϋςω RTK (κινητικό πραγματικοϑ 
χρϐνου) και VRS (εικονικϐσ ςταθμϐσ αναφορϊσ).  

Για τον υπολογιςμϐ τησ απϐςταςησ, τησ κύνηςησ και τησ επιτϊχυνςησ του οχόματοσ 
χρηςιμοποιοϑνται οδομετρητόσ και μονϊδα μϋτρηςησ αδρανεύασ. Η ακριβόσ τροχιϊ για 
τη διαδρομό του λεωφορεύου εύναι προεγκατεςτημϋνη και τα αντικεύμενα και τα 
ςχόματα του περιβϊλλοντοσ ςαρώνουν χρηςιμοποιώντασ τον αιςθητόρα 3D LiDAR.  
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Αυτοματοποιημϋνα μϋςα μαζικόσ μεταφορϊσ (2) 

Σο λεωφορεύο ςτη ςυνϋχεια ςυγκρύνει το παρατηροϑμενο περιβϊλλον πραγματικοϑ 
χρϐνου με τον προ-ςαρωμϋνο χϊρτη για να ανιχνεϑςει τυχϐν εμπϐδια.  

Η μϋγιςτη ταχϑτητα του οχόματοσ EZ10 εύναι 40 km / h, αλλϊ ςτον πιλϐτο SOHJOA η 
μϋγιςτη ταχϑτητα ρυθμύςτηκε ςτα 11 km / h για να εξεταςτεύ το περιβϊλλον των πεζών 
και των ποδηλϊτων. 

Αν και οι καταςκευαςτϋσ αυτοματοποιημϋνων λεωφορεύων ρομπϐτ ιςχυρύζονται ϐτι τα 
οχόματϊ τουσ εύναι επιπϋδου 4, η ανικανϐτητϊ τουσ να παρακϊμπτουν αντικεύμενα ϐπωσ 
τα ςταθμευμϋνα οχόματα ςτη διαδρομό με ςκληρϐ κώδικα θϋτουν ςημαντικοϑσ 
περιοριςμοϑσ.  

Επιπλϋον, χωρύσ υποςτόριξη απϐ ϊλλουσ αιςθητόρεσ, οι ςαρωτϋσ LiDAR δεν μποροϑν να 
αντιμετωπύςουν τϐςο μεγϊλη βροχό, χιϐνι ό πτώςη των φϑλλων. 
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Επαγγελματικϊ οχόματα χωρύσ οδηγϐ ωσ υπηρεςύεσ ταξύ 

Η αυτοματοποιημϋνη υπηρεςύα ταξύ λειτουργεύ χωρύσ οδηγϐ που μεταφϋρει τουσ 
επιβϊτεσ απϐ την προϋλευςό τουσ ςτον προοριςμϐ τουσ εντϐσ των ορύων μιασ 
ςυγκεκριμϋνησ γεωγραφικόσ περιοχόσ.  

Η προδιαγραφό ODD βαςύζεται ςτην ιδϋα του αυτοκινότου τησ Waymo, ϐπωσ 
περιγρϊφεται ςτην ϋκθεςη αςφαλεύασ τουσ (Waymo 2017). 

Σο ςϑςτημα Waymo περιλαμβϊνει τρεισ τϑπουσ LiDAR που αναπτϑςςονται εςωτερικϊ: 
ϋνα LiDAR μικρόσ εμβϋλειασ δύνοντασ μια αδιϊκοπη θϋα γϑρω απϐ αυτϐ, ϋνα LiDAR 
μεςαύασ εμβϋλειασ υψηλόσ ανϊλυςησ και ϋνα LiDAR μεγϊλησ εμβϋλειασ που μπορεύ να δει 
πϊνω απϐ 200 μϋτρα μακριϊ.  
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Επαγγελματικϊ οχόματα χωρύσ οδηγϐ ωσ υπηρεςύεσ ταξύ (2) 

Σο ςϑςτημα ορατϐτητασ περιλαμβϊνει επύςησ ϋγχρωμεσ κϊμερεσ που ϋχουν ςχεδιαςτεύ 
για να καταγϊφουν το περιβϊλλον ςτο πλαύςιο, ϐπωσ θα το ϋκανε ο ϊνθρωποσ, αλλϊ με 
ϋνα ταυτϐχρονο οπτικϐ πεδύο 360 μοιρών για να εντοπύζει φανϊρια, ζώνεσ καταςκευών, 
ςχολικϊ λεωφορεύα και τα φώτα που αναβοςβόνουν τα οχόματα ϋκτακτησ ανϊγκησ. 

Οι κϊμερεσ υψηλόσ ανϊλυςησ ϋχουν ςχεδιαςτεύ για να λειτουργοϑν καλϊ ςε μεγϊλη 
απϐςταςη, ςε ςυνθόκεσ φυςικοϑ φωτιςμοϑ και χαμηλοϑ φωτιςμοϑ. Σο ραντϊρ του 
Waymo ϋχει μια ςυνεχό προβολό 360 μοιρών για να παρακολουθεύ την ταχϑτητα των 
χρηςτών του δρϐμου μπροςτϊ, πύςω και απϐ τισ δϑο πλευρϋσ του οχόματοσ.  

Σα οχόματα Waymo διαθϋτουν επύςησ ϋναν αριθμϐ πρϐςθετων αιςθητόρων, 
ςυμπεριλαμβανομϋνου ενϐσ ςυςτόματοσ ανύχνευςησ όχου για την ανύχνευςη 
αςτυνομικών ςειρόνων οχημϊτων ϋκτακτησ ανϊγκησ και GPS για την υποςτόριξη τησ 
ακριβοϑσ τοποθϋτηςησ του οχόματοσ.  274 



Επαγγελματικϊ οχόματα χωρύσ οδηγϐ ωσ υπηρεςύεσ ταξύ (3) 

Η τοποθϋτηςη βαςύζεται ςε ϋναν τριςδιϊςτατο χϊρτη που καταςκευϊςτηκε κατϊ τη 
χαρτογρϊφηςη με οχόματα δοκιμόσ εξοπλιςμϋνα με τουσ αιςθητόρεσ ορϊςεωσ που 
αναφϋρθηκαν.  

Αυτού οι χϊρτεσ περιϋχουν επύςησ τουσ τϑπουσ οδών, την απϐςταςη και τισ διαςτϊςεισ 
του ύδιου του δρϐμου και ϊλλα τοπογραφικϊ χαρακτηριςτικϊ.  

Ο χϊρτησ ςυμπληρώνεται με αυτοματοποιημϋνεσ ςημαντικϋσ πληροφορύεσ ςχετικϊ με 
την οδόγηςη, που περιλαμβϊνουν πληροφορύεσ ελϋγχου τησ κυκλοφορύασ, ϐπωσ τα μόκη 
διαδρϐμων, οι θϋςεισ των φωτεινών ςηματοδοτών και οι ςχετικϋσ πινακύδεσ.  

Σο αυτοματοποιημϋνο ςϑςτημα οδόγηςησ μπορεύ να ανιχνεϑςει την αλλαγό ενϐσ δρϐμου 
με τη διαςταϑρωςη των δεδομϋνων αιςθητόρων ςε πραγματικϐ χρϐνο με τον 
ενςωματωμϋνο 3D χϊρτη.  

Αν ανιχνευθεύ μια αλλαγό ςτον δρϐμο (π.χ. μια ςϑγκρουςη προσ τα εμπρϐσ που κλεύνει 
μια διαςταϑρωςη), το ϐχημα μπορεύ να επαναπροςανατολιςτεύ εντϐσ του ODD του 
ςυςτόματοσ και να ειδοποιόςει το κϋντρο επιχειρόςεων ϋτςι ώςτε ϊλλα οχόματα του 
ςτϐλου να αποφϑγουν την περιοχό. 
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Σα ϋξυπνα αυτοκύνητα ,το επϐμενο "πεδύο μϊχησ" των 
ψηφιακών υπηρεςιών 

Η ϋκρηξη τησ αγορϊσ των smartphones ϋχει φϋρει ϋνα ολϐκληρο κϐςμο χρόςιμων και 
ϊχρηςτων πληροφοριών ςτην ϊκρη των δαχτϑλων μασ και καθημερινϊ 
βομβαρδιζϐμαςτε απϐ υπηρεςύεσ και εφαρμογϋσ.  

Οι τεχνολογικϋσ εταιρεύεσ, ειδικϊ αυτϋσ που προςφϋρουν ϋνα ςυνδυαςμϐ υπηρεςιών 
ϋχουν μετατραπεύ ςτην κινητόριο δϑναμη τησ παγκϐςμιασ οικονομύασ και οι δεύκτεσ τουσ 
επηρεϊζουν τισ αγορϋσ ϐλου του πλανότη.  

΢ϑμφωνα με ςτατιςτικϊ ςτοιχεύα τα τελευταύα 2 χρϐνια υπϊρχει ςταςιμϐτητα.  
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Σα ϋξυπνα αυτοκύνητα ,το επϐμενο "πεδύο μϊχησ" των 
ψηφιακών υπηρεςιών (2) 

Ο μϋςοσ ϊνθρωποσ περνϊει ϋνα ςεβαςτϐ μϋροσ τησ ζωόσ του ςτο αυτοκύνητο, ϋνα χώρο 
που εύτε οι ψηφιακϋσ υπηρεςύεσ και η χρόςη τουσ εύναι περιοριςμϋνη, εύτε τελεύωσ 
ανϑπαρκτη.  

Αν μποροϑςαν οι εταιρεύεσ να εξυπηρετόςουν τουσ επιβϊτεσ ενϐσ αυτοκινότου με την 
ύδια ϊνεςη που το κϊνουν ςτο ςπύτι τουσ, ο χρϐνοσ αλληλεπύδραςησ με τα προώϐντα τουσ 
θα αυξανϐταν πϊρα πολϑ και κατϊ ςυνϋπεια το ύδιο και τα ϋςοδα τουσ.  

Η αυξανϐμενη παρουςύαςη ϋξυπνων αυτοκινότων, τα οπούα εκτϐσ απϐ τουσ επιβϊτεσ θα 
δύνουν και ςτον οδηγϐ την δυνατϐτητα να "εκτύθεται" ςτο ψηφιακϐ περιεχϐμενο, εύναι 
το ςημεύο ςτο οπούο θα επικεντρωθοϑν οι προςπϊθειεσ ϐλησ τησ τεχνολογικόσ 
βιομηχανύασ.  
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Σα ϋξυπνα αυτοκύνητα ,το επϐμενο "πεδύο μϊχησ" των 
ψηφιακών υπηρεςιών (3) 

Σο κϑριο πρϐβλημα που ϋχουν να λϑςουν οι εταιρεύεσ, εύναι ο τρϐποσ που το ψηφιακϐ 
περιεχϐμενο θα καταφϋρει να φτϊςει ςτα χϋρια του καταναλωτό, με τρϐπο που να 
ταιριϊζει ςτο περιβϊλλον ενϐσ αυτοκινότου, το οπούο εύναι διαφορετικϐ απϐ αυτϐ του 
ςπιτιοϑ.  

Οι φωνητικϋσ εντολϋσ ϋχουν αρχύςει και κερδύζουν ϋδαφοσ, ςυμπαραςϑροντασ μαζύ τουσ 
και το πεδύο τησ αναγνώριςησ φωνόσ και τησ τεχνητόσ νοημοςϑνησ.  

Σα αυτϐνομα οχόματα αρχύζουν και αυξϊνονται και μαζύ τουσ η ϋρευνα και ανϊπτυξη 
ςυςτημϊτων Σεχνητόσ Νοημοςϑνησ, μηχανικόσ μϊθηςησ και ανϊλυςησ ςτοιχεύων απϐ 
δεκϊδεσ αιςθητόρεσ ςε πραγματικϐ χρϐνο.  278 



Κοινωνικϐ Διαδύκτυο των Οχημϊτων: Αρχιτεκτονικό και 
Σεχνολογύεσ 

Σα δύκτυα VANETs (Ad-hoc δύκτυα οχημϊτων) ϋχουν ςημειώςει εντυπωςιακό πρϐοδο τισ 
τελευταύεσ δεκαετύεσ λϐγω τησ κλιμϊκωςησ των τεχνολογιών επικοινωνύασ.  

Σα δύκτυα των οχημϊτων ϋχουν επωφεληθεύ απϐ τα πλεονεκτόματα των διαφϐρων 
αςϑρματων τεχνολογιών μικρόσ εμβϋλειασ και μεγϊλησ εμβϋλειασ για την επικοινωνύα 
οχόματοσ προσ ϐχημα (V2V), οχόματοσ προσ υποδομό (V2I) και οχόματοσ προσ 
αιςθητόρεσ (V2S).  

Σο IoV(Internet of vehicles) ϋχει ςχεδιαςτεύ για την επύλυςη διαφϐρων προβλημϊτων 
που αντιμετωπύζουν τα παραδοςιακϊ ςυςτόματα VANET, ϐπωσ η ϋλλειψη ςυντονιςμοϑ 
μεταξϑ των διαφϐρων οχημϊτων που ταξιδεϑουν ςε απϐςταςη μεταξϑ τουσ, τησ 
επεκταςιμϐτητασ, τησ πανταχοϑ παρουςύασ και τησ ανεπϊρκειασ πληροφοριών.  

΢το IoV, κϊθε οντϐτητα του δικτϑου μπορεύ να ςυνδεθεύ ςτο Διαδύκτυο. Όλοι οι χρϐνοι 
ςϑνδεςησ ςτο Διαδύκτυο φϋρνουν την πολυτϋλεια τησ ανταλλαγόσ πληροφοριών μεταξϑ 
διαφορετικών εξαρτημϊτων του δικτϑου IoV. 
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Κοινωνικϐ Διαδύκτυο των Οχημϊτων: Αρχιτεκτονικό και 
Σεχνολογύεσ 

Κοινωνικϐ διαδύκτυο του οχόματοσ 

Σο κοινωνικϐ Διαδύκτυο του οχόματοσ (SIoV) εύναι η ςϑγχρονη τϊςη προσ την IoV. ΢το 
SIoV, οι φορεύσ αλληλεπιδροϑν μεταξϑ τουσ με την ανταλλαγό πληροφοριών κοινών 
ςυμφερϐντων ϐπωσ πληροφορύεσ κυκλοφορύασ, καιρικϋσ ςυνθόκεσ, οδικϋσ καταςτϊςεισ, 
πϑλεσ διοδύων, κενϋσ θϋςεισ ςτϊθμευςησ αυτοκινότων και ανταλλαγό μϋςων 
ενημϋρωςησ.  

Η κοινωνικοπούηςη ςτο SIoV δεν περιορύζεται μϐνο ςτα οχόματα. Σο δύκτυο μπορεύ να 
περιλαμβϊνει τουσ οδηγοϑσ, τουσ επιβϊτεσ και την υποδομό.  

Η ανταλλαγό πληροφοριών ςτο SIoV εξαρτϊται απϐ πολλοϑσ παρϊγοντεσ. 
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Κοινωνικϐ Διαδύκτυο των Οχημϊτων: Αρχιτεκτονικό και 
Σεχνολογύεσ 

Κοινωνικϐ διαδύκτυο του οχόματοσ (2) 

Μϐλισ καταςκευαςτεύ ϋνα ϐχημα, εύναι εξοπλιςμϋνο με αιςθητόρεσ που μποροϑν να 
μιλόςουν με τον καταςκευαςτό για διϊφορεσ λειτουργύεσ ϐπωσ ςυντόρηςη και 
ανϊκτηςη.  

΢το SIoV, ϋνα ϐχημα διατηρεύ ϋναν κατϊλογο κοινωνικών ςχϋςεων με ϊλλα οχόματα και 
επικοινωνεύ με τον ιδιοκτότη μϋςω μονϊδασ επύ του οχόματοσ (OBU) εγκατεςτημϋνου 
ςτο ϐχημα για αποςτολό και λόψη πληροφοριών ϐπωσ πλοόγηςη κλπ.  

Ενώ βρύςκεται ςτο δρϐμο, ϋνα ϐχημα μπορεύ να επικοινωνεύ με ϊλλα οχόματα, υποδομϋσ 
(RSU) και πεζοϑσ.  
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Ολιςτικό ϊποψη τησ προτεινϐμενησ αρχιτεκτονικόσ SIoV 
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Κοινωνικϐ Διαδύκτυο των Οχημϊτων: Αρχιτεκτονικό και 
Σεχνολογύεσ 

Κοινωνικϐ διαδύκτυο του οχόματοσ (3) 

Η λεπτομϋρεια τησ ςτούβασ αποτελεύται απϐ Physical-world, Gateway, Fog, Cloud και 
Application, Φρόςτησ, Αςφϊλεια απορρότου και Διαχεύριςησ Trust και Διαχεύριςη 
΢χϋςεων. ΢ε οριςμϋνεσ περιπτώςεισ, αυτϊ τα ςτρώματα μποροϑν να ςυνυπϊρχουν ςε ϋνα 
μϐνο μηχϊνημα. 

Η προτεινϐμενη αρχιτεκτονικό SIoV εύναι επεκτϊςιμη για να ενςωματώςει και να 
ςυνεργαςτεύ με τισ μελλοντικϋσ τϊςεισ, ϐπωσ NDN, Information Networking (ICN), 
Software Defined Networking (SDN) και Virtualisation Function (NFV).  
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Κοινωνικϐ Διαδύκτυο των Οχημϊτων: Αρχιτεκτονικό και 
Σεχνολογύεσ 

Δυνητικού αιςθητόρεσ που εύναι διαθϋςιμοι ςε ϋνα ϐχημα 

΢την αρχιτεκτονικό SIoV, ϋνα ϐχημα θεωρεύται το πιο κρύςιμο μϋροσ του ςυςτόματοσ, 
καθώσ μια ενιαύα λειτουργύα που εκτελεύται απϐ το ϐχημα μπορεύ να αλλϊξει τη ςυνολικό 
απϐδοςη του.  
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Κοινωνικϐ Διαδύκτυο των Οχημϊτων: Αρχιτεκτονικό και 
Σεχνολογύεσ 

Δυνητικού αιςθητόρεσ που εύναι διαθϋςιμοι ςε ϋνα ϐχημα (2) 

Μια αρχιτεκτονικό οχόματοσ αποτελεύται απϐ τϋςςερα ςτρώματα: Υυςικϐ ςτρώμα, 
΢τρώμα επικοινωνύασ εντϐσ οχόματοσ, ΢τρώμα επεξεργαςύασ και ΢τρώμα εφαρμογόσ.  

Σο φυςικϐ ςτρώμα τησ αρχιτεκτονικόσ του οχόματοσ αποτελεύται απϐ διϊφορουσ 
αιςθητόρεσ ϐπωσ αιςθητόρα μεγϊλησ ακτύνασ, αιςθητόρα βροχόσ, αιςθητόρα 
ςτϊθμευςησ, αιςθητόρα αερϐςακου, αιςθητόρα κινητόρα και αιςθητόρα 
επιταχυνςιομϋτρου.  

Οι αιςθητόρεσ αυτού πρϋπει να ανιχνεϑουν τισ αντύςτοιχεσ τιμϋσ που μεταδύδονται ςτην 
OBU(on board unit) για επεξεργαςύα και να λαμβϊνουν τελικϊ τισ κατϊλληλεσ ενϋργειεσ.  

Σα ςϑγχρονα οχόματα εύναι εξοπλιςμϋνα με εκατοντϊδεσ τϋτοιουσ αιςθητόρεσ. Οι 
διϊφοροι καταςκευαςτϋσ αυτοκινότων χρηςιμοποιοϑν διαφορετικοϑσ αιςθητόρεσ για να 
εξαςφαλύςουν υψηλό απϐδοςη και αςφαλϋςτερη κύνηςη.  
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Κοινωνικϐ Διαδύκτυο των Οχημϊτων: Αρχιτεκτονικό και 
Σεχνολογύεσ 

Υυςικϐ ςτρώμα τησ αρχιτεκτονικόσ του οχόματοσ 

΢ϑμφωνα με το πρϐτυπο τησ αςϑρματησ πρϐςβαςησ ςτο φορητϐ περιβϊλλον (WAVE), τα 
OBU μποροϑν να επικοινωνοϑν μεταξϑ τουσ μϋςω ςταθεροϑ ραδιοφωνικοϑ καναλιοϑ 
που ονομϊζεται κανϊλι ελϋγχου (CCH).  

Προκειμϋνου να τυποποιηθεύ η επικοινωνύα μεταξϑ αιςθητόρων και OBU, ϋχουν 
υλοποιηθεύ πολλϊ πρωτϐκολλα ςτο φυςικϐ ςτρώμα τησ αρχιτεκτονικόσ του οχόματοσ.  

Οριςμϋνα απϐ τα πρωτϐκολλα αυτϊ εύναι τα εξόσ: Υυςικό Μϋτρια Εξϊρτηςη (PMD) 
(χρηςιμοποιεύται για τη διεπαφό με το αςϑρματο μϋςο και χρηςιμοποιεύ την Ορθογωνικό 
Πολυπλεξύα Διαύρεςησ ΢υχνϐτητασ (OFDM) για διαμϐρφωςη, η διαδικαςύα ςϑγκλιςησ 
φυςικόσ ςτρώςησ (PLCP). 
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Κοινωνικϐ Διαδύκτυο των Οχημϊτων: Αρχιτεκτονικό και 
Σεχνολογύεσ 

΢τρώμα επικοινωνύασ τησ αρχιτεκτονικόσ του οχόματοσ 

Σο ςτρώμα επικοινωνύασ Intra-Vehicle εύναι υπεϑθυνο για την επικοινωνύα μεταξϑ των 
αιςθητόρων, των ενεργοποιητών και του ραδιοφώνου με την κεντρικό μονϊδα OBU.  

Αυτό η ςτρώςη ρυθμύζει τισ τεχνολογύεσ επικοινωνύασ για επικοινωνύα εντϐσ οχόματοσ. 
Οι δημοφιλεύσ τεχνολογύεσ που χρηςιμοποιοϑνται ςε αυτϐ το επύπεδο εύναι το Bluetooth, 
το irDa, το Wi-Fi και το ZigBe.  

Αρκετϊ πρωτϐκολλα λειτουργοϑν ςε αυτϐ το επύπεδο ανϊλογα με τισ τεχνολογύεσ που 
χρηςιμοποιοϑνται για την ενδοεπικοινωνύα. Οριςμϋνα απϐ τα πρωτϐκολλα που 
χρηςιμοποιοϑνται ςε αυτϐ το ςτρώμα εύναι το RFCOMM (επικοινωνύα 
ραδιοςυχνϐτητασ), LMP (πρωτϐκολλο διαχεύριςησ ςυνδϋςμων), L2CAP (πρωτϐκολλο 
ελϋγχου λογικόσ ςϑνδεςησ και προςαρμογόσ) και SDP (πρωτϐκολλο υπηρεςύασ 
εντοπιςμοϑ).  

287 



Κοινωνικϐ Διαδύκτυο των Οχημϊτων: Αρχιτεκτονικό και 
Σεχνολογύεσ 

΢τρώμα επεξεργαςύασ τησ αρχιτεκτονικόσ του οχόματοσ 

Σο ςτρώμα επεξεργαςύασ εύναι εκεύ ϐπου λαμβϊνει χώρα ο υπολογιςμϐσ και η 
επεξεργαςύα. Μια ειδικό μονϊδα του οχόματοσ, η OBU εύναι υπεϑθυνη για την 
επεξεργαςύα των πληροφοριών που λαμβϊνονται απϐ το ςτρώμα εντϐσ του οχόματοσ.  

Ϊνα OBU αποτελεύται λογικϊ απϐ μια τεχνολογύα αςϑρματησ επικοινωνύασ ϐπωσ η DSRC, 
RFID ό ZigBee, κλπ., Ϊνα ςϑςτημα GPS, μια CPU για επεξεργαςύα εφαρμογών και 
διεπαφϋσ με αιςθητόρεσ εντϐσ του οχόματοσ.  

Οι μονϊδεσ OBU μεταφϋρουν πληροφορύεσ ςε ϊλλεσ μονϊδεσ OBU και μερικϋσ φορϋσ εύναι 
υπεϑθυνεσ για τη ςυλλογό δεδομϋνων για την υποςτόριξη δημϐςιων εφαρμογών.  

Εκτϐσ απϐ την επεξεργαςύα και μεταφορϊ δεδομϋνων, την αποθόκευςη πληροφοριών, 
καθώσ και την γρόγορη ανταπϐκριςη ςτα τοπικϊ αιτόματα δεδομϋνων το ςτρώμα 
δικτυώνει ϋξυπνεσ ςυςκευϋσ και βοηθϊ ςτη ςϑνδεςη των ηλεκτρονικών μονϊδων 
ελϋγχου (ECUs) διαφϐρων ςυςκευών για την ανταλλαγό πληροφοριών ςε πραγματικϐ 
χρϐνο.  
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Κοινωνικϐ Διαδύκτυο των Οχημϊτων: Αρχιτεκτονικό και 
Σεχνολογύεσ 

΢τρώμα επεξεργαςύασ τησ αρχιτεκτονικόσ του οχόματοσ (2) 

Ϊνα πρωτϐκολλο CAN βοηθϊ ςτη μεύωςη τησ πολϑπλοκησ καλωδύωςησ, των 
περιοριςμών του χρϐνου ςυνϊντηςησ και τησ μετϊδοςησ χωρύσ ςφϊλματα.  

Σο πρωτϐκολλο CAN χρηςιμοποιεύται για την επικοινωνύα μεταξϑ αιςθητόρων OBU και 
οχόματοσ ϐπωσ αναφϋρθηκε προηγουμϋνωσ. Σο RTP (Real-Time Transport Protocol) 
επιτρϋπει ςτο ϐχημα να παρϋχει όχο ό βύντεο μϋςω του δικτϑου IP οχημϊτων και ϊλλων 
ςτοιχεύων του δικτϑου.  

Εκτϐσ απϐ το RTP, αυτϐ το επύπεδο εκμεταλλεϑεται επύςησ το RTSP (Πρωτϐκολλο ροόσ 
πραγματικοϑ χρϐνου) το οπούο χρηςιμοποιεύται για τον ϋλεγχο διακομιςτών πολυμϋςων 
ςυνεχοϑσ ροόσ.  

΢το SIoV, κϊθε οντϐτητα μπορεύ να χρηςιμεϑςει ωσ εξυπηρετητόσ ιςτοϑ, εξοϑ και το 
πρωτϐκολλο αυτϐ χρηςιμοποιεύται απϐ την OBU ςε ςυνεργαςύα με το Layer Gateway για 
την παροχό εγκαταςτϊςεων διακομιςτό ιςτοϑ ςε διϊφορα εξαρτόματα εντϐσ οχόματοσ 
και ςε ϊλλα ομϐτιμα ​​οχόματα που δεν εύναι ικανϊ να ςυνδϋονται ςτο Διαδύκτυο.  

Σο CIP (Κοινϐ Βιομηχανικϐ Πρωτϐκολλο) εύναι ϋνα ϊλλο ςϑνολο υπηρεςιών και 
μηνυμϊτων που χρηςιμοποιοϑνται ςε αυτϐ το επύπεδο για ςυλλογό εφαρμογών 
αυτοματοπούηςησ, ϐπωσ η αςφϊλεια, ο ϋλεγχοσ και η κύνηςη.  
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Δημιουργύα ενϐσ αυτοδιαχειριζϐμενου δικτϑου 

Δεκϊδεσ καταςκευαςτϋσ αυτοκινότων και εταιρεύεσ τεχνολογύασ αγωνύζονται για να 
φϋρουν τα ιδιϐκτητα ςυςτόματα αυτο-οδόγηςησ τουσ ςτην αγορϊ.  

Για να αποκομύςουμε πραγματικϊ τα τερϊςτια οφϋλη που προκϑπτουν απϐ την 
αυτϐνομη επανϊςταςη του αυτοκινότου, ςώζωντασ 30.000 ϋωσ 40.000 αμερικανικϋσ 
ζωϋσ που χϊνονται ετηςύωσ ςε τροχαύα ατυχόματα και 160 εκατομμϑρια δολϊρια ςε 
χαμϋνη οικονομικό παραγωγικϐτητα λϐγω κυκλοφοριακόσ ςυμφϐρηςησ, τα οχόματα 
αυτϊ θα πρϋπει να ςυνεργαςτοϑν ωσ ϋνα ςϑςτημα. 
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Δημιουργύα ενϐσ αυτοδιαχειριζϐμενου δικτϑου (2) 

Η ςϑνδεςη των οχημϊτων μϋςα ςε ϋνα αςϑρματο δύκτυο θα τουσ επιτρϋψει να 
επικοινωνοϑν μεταξϑ τουσ και να ενεργοϑν απϐ κοινοϑ ϐταν ςυμβαύνει κϊτι 
απροςδϐκητο.  

Εϊν υπϊρχει ϋνα ϊλλο ϋξυπνο αυτοκύνητο αμϋςωσ ςτα δεξιϊ ςασ, χωρύσ επικοινωνύα, δεν 
θα ειναι δυνατό η προςχώρηςη ςτην δεξιϊ λωρύδα. 

Εϊν και τα δϑο αυτοκύνητα όταν μϋςα ςτο δύκτυο και αυτϐ το ςενϊριο εύχε όδη 
προγραμματιςτεύ εκ των προτϋρων ςε ϋναν αλγϐριθμο, τα απαραύτητα οχόματα θα 
απομακρϑνονταν αργϊ απϐ το δρϐμο για να κϊνουν χώρο για εςϊσ και το αυτοκύνητϐ 
ςασ, ώςτε να μετακινηθεύ με αςφϊλεια ςτην πλευρϊ του δρϐμου.  

Πρϐκειται για ϋνα απϐ τα χιλιϊδεσ πιθανών ςεναρύων που ςχετύζονται με την αςφϊλεια 
και πρϋπει να ληφθοϑν υπϐψη πριν απϐ την εμφϊνιςη οποιαςδόποτε μορφόσ δικτϑου. 
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Δημιουργύα ενϐσ αυτοδιαχειριζϐμενου δικτϑου (3) 

Για να εξαλειφθεύ η κυκλοφοριακό ςυμφϐρηςη, πρϋπει να αυξηθεύ η χωρητικϐτητα κατϊ 
μόκοσ χιλιϊδων μιλύων του υπϊρχοντοσ δρϐμου.  

Με τη μεύωςη τησ απϐςταςησ μεταξϑ των προφυλακτόρων αυτοκινότων. 
Αντικατϊςταςη του παλιοϑ κανϐνα "τϋςςερα δευτερϐλεπτα", ϐπου η αςφαλόσ 
απϐςταςη μεταξϑ του πρώτου και του αυτοκινότου μπροςτϊ αντιςτοιχεύ ςε απϐςταςη 
τεςςϊρων δευτερολϋπτων. 

Η μϋγιςτη χωρητικϐτητα ενϐσ ςυγκεκριμϋνου ςημεύου ςε μια τυπικό λωρύδα 
αυτοκινητϐδρομου εύναι περύπου 2.000 οχόματα ανϊ λωρύδα ανϊ ώρα (vplph).  

Εϊν η ζότηςη των οχημϊτων εύναι μεγαλϑτερη απϐ 2.000 vplph, ϋχουμε κυκλοφοριακό 
ςυμφϐρηςη. Προφυλακτόρασ ςε προφυλακτόρα. Αυτϐ ϋχει ωσ αποτϋλεςμα 6,9 
διςεκατομμϑρια χαμϋνεσ ώρεσ εργαςύασ ανϊ ϋτοσ. 
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Δημιουργύα ενϐσ αυτοδιαχειριζϐμενου δικτϑου (4) 

Μειώνοντασ την απϐςταςη μεταξϑ των οχημϊτων με ςυςτόματα αυτοκαθοριςμοϑ, 
υποθϋτοντασ ϐτι ϐλεσ οι ςυςτροφϋσ ϋχουν υποςτεύ επεξεργαςύα και ϐτι αυτό η εφεϑρεςη 
καθύςταται εφικτό, η χωρητικϐτητα μιασ δεδομϋνησ λωρύδασ αυξϊνεται κατϊ ϋνα 
ςυντελεςτό με βαθμϐ πϋντε.  

Η μεύωςη τησ απϐςταςησ που ακολουθεύ θα δώςει ςε ϋνα κανονικϐ αυτοκινητϐδρομο 
τεςςϊρων λωρύδων την ιςοδϑναμη χωρητικϐτητα 20 λωρύδων.  

Αυτϐ θα μειώςει την κυκλοφοριακό ςυμφϐρηςη και ενδεχομϋνωσ θα εξοικονομόςει 160 
διςεκατομμϑρια δολϊρια ετηςύωσ.  

Αλλϊ υπϊρχει ϋνασ υψηλϐσ κύνδυνοσ που ςυνδϋεται με το να επιτρϋπεται ςτουσ 
υπολογιςτϋσ να ελϋγχουν ταυτϐχρονα πολλϊ αυτοκύνητα και φορτηγϊ. 
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Δημιουργύα ενϐσ αυτοδιαχειριζϐμενου δικτϑου (5) 

Όπωσ δυςτυχώσ ϋχουμε δει με τισ πρϐςφατεσ επιτυχεύσ προςπϊθειεσ πειρατεύασ ςτην 
NSA(National Security Agency) και τισ μεγϊλεσ εταιρεύεσ, τώρα κανϋνα πληροφοριακϐ 
ςϑςτημα δεν εύναι αληθινϊ 100% αδιαπϋραςτο.  

Εϊν ϋνα δύκτυο οχημϊτων εφαρμοςτεύ με κεντρικϐ υπολογιςτό για τον ϋλεγχο των 
αυτοκινότων και των φορτηγών, η απειλό τρομοκρατικόσ επύθεςησ εύναι εξ ολοκλόρου 
εφικτό. 

Μια τϋτοια εφεϑρεςη θα εύχε τερϊςτια ανθρωπιςτικϊ και οικονομικϊ οφϋλη αλλϊ μϐνο 
αν ϐλα εύναι 100% αςφαλό.  

Αποκϋντρωςη του ςυςτόματοσ, επιτρϋποντασ ςτα αυτοκύνητα να επικοινωνοϑν μεταξϑ 
τουσ χωρύσ κεντρικϐ δύκτυο. Αυτϐ μπορεύ να καταςτόςει πιο δϑςκολο το hack για 
κακϐβουλουσ λϐγουσ. Κϊθε μεμονωμϋνο ϐχημα θα κινδυνεϑει περιςςϐτερο απϐ ϋνα 
κεντρικϐ ςϑςτημα. 
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Ϊλεγχοσ και διαχεύρηςη κυκλοφορύασ  

Σα αυτοκύνητα θα μποροϑςαν να εύναι ςε θϋςη να οργανωθοϑν για να αποφευχθοϑν οι 
κυκλοφοριακϋσ ςυμφορόςεισ και να βελτιςτοποιηθεύ η χρόςη ενϋργειασ απϐ το 
αυτοκύνητο.  

Θα προςφϋρουν ςτον χρόςτη την καλϑτερη λϑςη μεταφορϊσ απϐ το ςημεύο Α ςτο ςημεύο 
Β, με βϊςη ϐλεσ τισ διαθϋςιμεσ πληροφορύεσ. 

Υυςικϊ για να εξαςφαλύςει υψηλϋσ ποιοτικϋσ επιδϐςεισ τησ υπηρεςύασ η διαθεςιμϐτητα 
των απαιτοϑμενων ϋξυπνων ςτοιχεύων ςε πραγματικϐ χρϐνο εύναι απαραύτητη. Για 
παρϊδειγμα, ϋξυπνοι αιςθητόρεσ, ϋξυπνεσ επιτραπϋζιεσ μονϊδεσ, smartphones, 
ενεργοποιητϋσ ςυνδεςιμϐτητασ κ.λπ. 
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΢υνδεδεμϋνα οχόματα, επικοινωνύα και αςφϊλεια δεδομϋνων 
Αλληλεπύδραςη με το εξωτερικϐ περιβϊλλον 

Εξωτερικϐ δύκτυο επικοινωνύασ V2I(Διαςϑνδεςη ϐχημα με διεπαφό) και 
V2V(Διαςϑνδεςη ϐχημα με ϐχημα). 

Σα ςυνδεδεμϋνα οχόματα μποροϑν να ϋχουν πρϐςβαςη και να μοιρϊζονται πληροφορύεσ 
αςϑρματα μεταξϑ τουσ και με τισ υποδομϋσ ςε πραγματικϐ χρϐνο μϋςω πρωτοκϐλλων 
τησ επικοινωνύασ οχόματοσ με ϐχημα και επικοινωνύασ μεταξϑ οχόματοσ και υποδομόσ. 

Ενημερωμϋνα απϐ αυτϊ τα πλοϑςια δεδομϋνα, τα ςυνδεδεμϋνα οχόματα προςαρμϐζουν 
τισ κινόςεισ τουσ ςε ςυντονιςμϐ με ϊλλα οχόματα και ςυςτόματα ελϋγχου τησ 
κυκλοφορύασ και ενιςχϑουν την αςφϊλεια, την ενεργειακό τουσ απϐδοςη και την 
κινητικϐτητα. 
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΢υνδεδεμϋνα οχόματα, επικοινωνύα και αςφϊλεια δεδομϋνων 
΢υνδεςιμϐτητα για αυτοματοπούηςη 

Η διαςϑνδεςη οχόματοσ με ϐλα (V2X), με τισ διϊφορεσ μορφϋσ τησ (κινητό και μικρόσ 
εμβϋλειασ), θα πρϋπει να λειτουργόςει ωσ πρϐςθετοσ παρϊγοντασ για τα πλόρωσ 
αυτοματοποιημϋνα οχόματα.  

Παρϐλο που αναμϋνεται ϐτι βαςικϋσ λειτουργύεσ αςφϊλειασ και αυτοματιςμοϑ θα 
εκτελοϑνται απϐ οχόματα μϋςω τησ χρόςησ αιςθητόρων, κϊμερασ, ραντϊρ και ϊλλων 
τεχνολογιών, το V2X θα βοηθόςει ςε οριςμϋνεσ περιπτώςεισ και θα εύναι απαραύτητο ςε 
ϊλλεσ περιπτώςεισ (π. Φ. Platooning).  

Επιτρϋπει τη ςυλλογικό και ςυνεργατικό οδόγηςη, προςθϋτοντασ αντύληψη, πρϐβλεψη 
και την ςυντονιςμϋνη επύλυςη πολϑπλοκων καταςτϊςεων. 

Ο πιο ελπιδοφϐροσ ςυνδυαςμϐσ για την ανϊπτυξη εύναι ο ςυνδυαςμϐσ των υφιςτϊμενων 
κυψελοειδών δικτϑων και τησ επικοινωνύασ μικρόσ εμβϋλειασ.  
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΢υνδεδεμϋνα οχόματα, επικοινωνύα και αςφϊλεια δεδομϋνων 
Μεγϊλα δεδομϋνα, τεχνητό νοημοςϑνη 

Οι αιςθητόρεσ αυτοματοποιημϋνων και ςυνδεδεμϋνων οχημϊτων παρϊγουν τερϊςτια 
ποςϊ δεδομϋνων. Επιπλϋον, παρϐμοια, αν ϐχι μεγαλϑτερη ποςϐτητα πληροφοριών 
ςυλλϋγεται απϐ αιςθητόρεσ οδικόσ υποδομόσ, π.χ. κϊμερεσ.  

Αυτϐσ ο μεγϊλοσ ϐγκοσ δεδομϋνων κύνηςησ πραγματικόσ ζωόσ μπορεύ να αναλυθεύ για να 
ενιςχυθεύ η ταχεύα ανϊπτυξη και η ανϊπτυξη ϋξυπνων οδικών τεχνολογιών και 
αυτοματοποιημϋνων ςυςτημϊτων οδόγηςησ και να επιτρϋψει πολλϋσ προηγμϋνεσ 
εφαρμογϋσ.  

΢ε ςυνδυαςμϐ με τισ μεγϊλεσ τεχνικϋσ δεδομϋνων, οι τεχνικϋσ τεχνητόσ νοημοςϑνησ (AI), 
ϐπωσ η μηχανικό μϊθηςη ςυμπεριλαμβανομϋνησ τησ βαθιϊσ μϊθηςησ, αναμϋνεται να 
διαδραματύςουν ςημαντικϐ ρϐλο τϐςο ςτην ανϊλυςη δεδομϋνων ϐςο και ςτην ανϊπτυξη 
αυτοματοποιημϋνων λειτουργιών / εφαρμογών οδόγηςησ. 

Ψςτϐςο, οι προκλόςεισ ςτην ανϊπτυξη του AI εύναι τερϊςτιεσ (οικοδϐμηςη τησ αλυςύδασ 
επεξεργαςύασ δεδομϋνων, κατανϐηςη ςεναρύων, πρϐβλεψη ςυμπεριφορϊσ και 
ςτρατηγικϋσ οδόγηςησ). 
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΢υνδεδεμϋνα οχόματα, επικοινωνύα και αςφϊλεια δεδομϋνων 
Ραδιοςυχνϐτητεσ και πρϐτυπα 

Απϐ το 2008, η ΕΕ διϋθεςε ειδικό ζώνη ςυχνοτότων (5.9 GHz) (RSC, 2017) για την 
επικοινωνύα ςχετικό με την αςφϊλεια, η οπούα θα εύναι πλϋον ανοικτό ςε ςυνδεδεμϋνα 
αυτοματοποιημϋνα οχόματα.  

Εύναι ςημαντικϐ να εξαςφαλιςτεύ η τεχνολογικό ουδετερϐτητα ςε ςυνδυαςμϐ με τη 
διαλειτουργικϐτητα ςτη ζώνη ITS ώςτε να καταςτεύ δυνατό η ανϊπτυξη των καλϑτερων 
λϑςεων και να εξαςφαλιςτεύ ϐτι η ειςαγωγό μηνυμϊτων V2X ςε αυτό τη ςυχνϐτητα δεν 
παρεμποδύζει την οδόγηςη. 

Οι επικοινωνύεσ μικρόσ κλύμακασ τησ ΕΕ θα βαςύζονται ςτο πρϐτυπο ETSI ITS-G5, το 
οπούο εύναι ςυμβατϐ με το αμερικανικϐ πρϐτυπο (IEEE802.11p).  

Ενώ το ITS-G5 εύναι καλϊ ςχεδιαςμϋνο για μηνϑματα εντϐσ 300-500 μϋτρων, μποροϑν να 
χρηςιμοποιηθοϑν και ϊλλοι τϑποι επικοινωνύασ για μεγαλϑτερεσ αποςτϊςεισ. 
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΢υνδεδεμϋνα οχόματα, επικοινωνύα και αςφϊλεια δεδομϋνων 
Δύκτυο W-LAN 

Αυτό η λειτουργύα αντιπροςωπεϑει τη δυνατϐτητα πρϐςβαςησ ςε μια αςϑρματη 
ςϑνδεςη εντϐσ του οχόματοσ. 

Φϊρη ςτη ςϑνδεςη ςτο διαδύκτυο, το αυτοκύνητο εύναι ϐλο και περιςςϐτερο ςυνδεδεμϋνο, 
δεν θεωρεύται πλϋον ωσ κλειςτϐ οικοςϑςτημα και απομονωμϋνο απϐ τον ϋξω κϐςμο, 
αλλϊ ςχεδϐν ωσ φυςικό επϋκταςη των μϋςων και των ςυςκευών που χρηςιμοποιοϑν οι 
ϊνθρωποι ςτην καθημερινϐτητϊ τουσ. 

Μϋςω αυτοϑ του δικτϑου ϐλοι οι επιβϊτεσ θα απολαϑςουν και θα επωφεληθοϑν απϐ το 
hot spot, εύναι προςβϊςιμο και για τον ενςωματωμϋνο υπολογιςτό του ύδιου του 
αυτοκινότου. 

Σο Audi A3 εύναι το πρώτο 4G LTE που εύναι ςυνδεδεμϋνο ςτισ ΗΠΑ. Η Volvo προςϋφερε 
επύςησ 4G LTE απϐ την AT & T απϐ το καλοκαύρι του 2014. 
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Σο ςϑςτημα C-ITS (Co-operative Intelligent transport systems) 

Η μεγϊλη καινοτομύα τησ τεχνολογύασ C-ITS (΢υνεργατικϊ ευφυό ςυςτόματα 
μεταφορών) εύναι πωσ δεν αφορϊ απλϋσ μονϊδεσ (τα αυτοκύνητα) αλλϊ θα υφϊνει ϋναν 
τερϊςτιο «ϋξυπνο» ιςτϐ μεταφορών, ϐπου οχόματα παντϐσ εύδουσ, ςηματοδϐτεσ, δρϐμοι 
ακϐμη και πεζού θα επικοινωνοϑν μεταξϑ τουσ ςε πραγματικϐ χρϐνο.  

Η Ευρωπαύα επύτροποσ για τισ Μεταφορϋσ, Βιολϋτα Μπουλτσ, υπογρϊμμιςε ϐτι το νϋο 
πλαύςιο παρϋχει ςτουσ καταςκευαςτϋσ οχημϊτων, τουσ φορεύσ εκμετϊλλευςησ οδικών 
μεταφορών και ϊλλουσ την πολυαναμενϐμενη νομικό αςφϊλεια που απαιτεύται για την 
ϋναρξη ανϊπτυξησ υπηρεςιών C-ITS ςε ολϐκληρη την Ευρώπη.  
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Σο ςϑςτημα C-ITS (2) 

΢ϑμφωνα με εκτιμόςεισ το ςυνολικϐ κϐςτοσ τησ τεχνολογύασ C-ITS ανϊ αυτοκύνητο 
εκτιμϊται ϐτι θα ανϋλθει περύπου ςε 300 ευρώ, αρχικϊ. Με τη πϊροδο του χρϐνου και 
καθώσ ολοϋνα και περιςςϐτεροι καταςκευαςτϋσ θα την υιοθετοϑν θα μειωθεύ 
ςημαντικϊ. Πιθανϐτατα ςε λύγα χρϐνια να μηδενιςτεύ αφοϑ το C-ITS θα προςφϋρεται ωσ 
βαςικϐσ εξοπλιςμϐσ αςφαλεύασ. 

Η τεχνολογύα Cooperative Intelligent Transport Systems αναμϋνεται να βελτιώςει 
ςημαντικϊ την οδικό αςφϊλεια, την κυκλοφορύα και την ϊνεςη κατϊ την οδόγηςη, 
βοηθώντασ τον οδηγϐ να λϊβει τισ ςωςτϋσ αποφϊςεισ και να προςαρμοςτεύ ςτην 
κατϊςταςη τησ κυκλοφορύασ. Μϋςω του C-ITS ϋνα ϐχημα θα ενημερώνεται για την 
ϑπαρξη ϊλλων οχημϊτων, εμποδύων ςτο οδϐςτρωμα, καιρικών ςυνθηκών κ.λπ., 
χιλιϐμετρα πριν φτϊςει ςε αυτϊ. 302 



Σο ςϑςτημα C-ITS (3) 

΢το μϋλλον θα αναπτυχθοϑν ακϐμα πιο προηγμϋνεσ υπηρεςύεσ. Για παρϊδειγμα, η 
πλόρωσ αυτοματοποιημϋνη οδόγηςη, εξϋλιξη που αναμϋνεται να ελαχιςτοποιόςει αν ϐχι 
να μηδενύςει τα τροχαύα ατυχόματα, αλλϊ και να βελτιώςει την κυκλοφορύα ςτουσ 
δρϐμουσ. 

Η τεχνολογύα δικτϑων 5G εύναι απαραύτητη για την λειτουργύα του C-ITS.  

Η μετϊδοςη τϐςων δεδομϋνων, χωρύσ χρονοκαθυςτϋρηςη, απϐ μεγϊλο αριθμϐ πομπών, 
ςε ςχετικϊ περιοριςμϋνο χώρο, εύναι αδϑνατη απϐ τισ υφιςτϊμενεσ υποδομϋσ 4G.  

Καθώσ η Ευρώπη θα αρχύςει να ειςϋρχεται ςταδιακϊ ςτην εποχό του 5G, τα εμπϐδια ςτη 
μετϊδοςη δεδομϋνων θα ξεπεραςτοϑν. 
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΢υνδεςιμϐτητα με το διαδύκτυο ςτα ϋξυπνα αυτοκύνητα 

Η ςϑνδεςη των οχημϊτων με το Διαδύκτυο δημιουργεύ πλοϑτο νϋων δυνατοτότων και 
εφαρμογών που φϋρνουν νϋεσ ευκολϐτερεσ και αςφαλϋςτερεσ λειτουργύεσ ςτα ϊτομα ό / 
και την καταςκευό μεταφορών. 

Σο Διαδύκτυο των 
αυτοκινότων ϋρχεται με μια 
τριών επιπϋδων "Client-
Connection-Cloud" 
αρχιτεκτονικό 
(Golestan,Soua, Karray, 
Kamel, 2015), ϐλοι οι 
αιςθητόρεσ μϋςα ςε ϋνα 
ευφυϋσ αυτοκύνητο 
βρύςκονται ςτο επύπεδο του 
πελϊτη.  304 



΢υνδεςιμϐτητα με το διαδύκτυο ςτα ϋξυπνα αυτοκύνητα  (2) 

Απϐ τα ϋξυπνα αυτοκύνητα θα προκϑψει η βελτύωςη των πληροφοριών που εύναι 
διαθϋςιμεσ ςτουσ οδηγοϑσ, ϐςον αφορϊ  

• την κυκλοφοριακό ςυμφϐρηςη 
• πληςιϋςτερο ϐχημα ϋκτακτησ ανϊγκησ  
• αργό προειδοπούηςη οχόματοσ 
• προειδοπούηςη μετϊ απϐ ςϑγκρουςη 
• προειδοπούηςη για εμπϐδιο 
• προειδοπούηςη μοτοςικλετών  
• αςφαλιςτικϋσ και χρηματοοικονομικϋσ υπηρεςύεσ  
• διαχεύριςη αντιπροςώπων 
• Κοινοπούηςη ςημεύου ενδιαφϋροντοσ 
• διαχεύριςη ςτϐλου  
• τιμϋσ αναφορϊσ καυςύμων  
• προληπτικό ςυντόρηςη 
• απομακρυςμϋνη διϊγνωςη 
• διαχεύριςη κλοπόσ  
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΢υνδεςιμϐτητα με το διαδύκτυο ςτα ϋξυπνα αυτοκύνητα  (3) 

Για ϐ, τι αφορϊ τη ςυνδεςιμϐτητα, ϋνασ ΟΕΜ (Original equipment manufacturer) μπορεύ 
να υιοθετόςει μια επιλογό μεταξϑ ενϐσ περιοριςμϋνου αριθμοϑ. 

Οι πιο διαδεδομϋνεσ υπϊρχουςεσ εναλλακτικϋσ λϑςεισ εύναι: Ενςωματωμϋνη κϊρτα SIM, 
Tethered και Smartphone Ενςωμϊτωςη.  

Κϊθε μύα απϐ αυτϋσ τισ διαφορετικϋσ επιλογϋσ ςυνδεςιμϐτητασ βαςύζεται ςε 
διαφορετικοϑσ μηχανιςμοϑσ ςϑνδεςησ ςτην κυψελοειδό τεχνολογύα.  

Η διαφορϊ μεταξϑ αυτών των εναλλακτικών λϑςεων ςχετύζεται με τισ διϊφορεσ 
υπηρεςύεσ αυτοκινότων που προςφϋρονται. 
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΢υνδεςιμϐτητα με το διαδύκτυο ςτα ϋξυπνα αυτοκύνητα  (4) 

Ενςωματωμένη κάρτα SIM: Σϐςο η ςυνδεςιμϐτητα ϐςο και η ευφυϏα εύναι 
ενςωματωμϋνα απευθεύασ ςτο ϐχημα. Αυτϋσ οι λϑςεισ επικεντρώνονται ςε εφαρμογϋσ 
που βαςύζονται ςε οχόματα, υψηλόσ αξιοπιςτύασ και υψηλόσ διαθεςιμϐτητασ (για 
παρϊδειγμα eCall). 

Συγχρονιςμόσ: Η ςυνδεςιμϐτητα παρϋχεται μϋςω εξωτερικών μϐντεμ ϐπωσ το 
smartphone, το κλειδύ USB και οϑτω καθεξόσ ενώ η νοημοςϑνη παραμϋνει 
ενςωματωμϋνη ςτο ϐχημα. 

Ενςωμάτωςη Smartphone : Η ςυνδεςιμϐτητα βαςύζεται ςτην ολοκλόρωςη μεταξϑ του 
οχόματοσ και του ιδιοκτότη ςτην οπούα ϐλεσ οι μονϊδεσ επικοινωνύασ, η κϊρτα 
καθολικοϑ ολοκληρωμϋνου κυκλώματοσ (UICC), και η νοημοςϑνη παραμϋνει αυςτηρϊ 
ςτο smartphone. Η διεπαφό ανθρώπου-μηχανόσ παραμϋνει γενικϊ μϋςα ςτο ϐχημα 
(αλλϊ ϐχι πϊντα).  
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5G και Ϊξυπνα Αυτοκύνητα 

Σο ϋξυπνο αυτοκύνητο βρύςκεται ακϐμα ςτα πρώτα του ςτϊδια. Εύναι μια διαδικαςύα η 
οπούα θα απαιτόςει αρκετϐ χρϐνο. 

Η νϋα πραγματικϐτητα του 5G, ο ψηφιακϐσ μεταςχηματιςμϐσ των εταιριών και των 
επιχειρόςεων, θα προκαλϋςει ιςχυρϐ αντύκτυπο ςτην οικονομύα, αλλϊζοντασ την εικϐνα 
ολϐκληρων κλϊδων. 

Η ανϊπτυξη του 5G θα δώςει την δυνατϐτητα να λυθοϑν πολλϊ απϐ τα προβλόματα που 
δημιουργοϑνται απϐ το νϋο μϋςο. 
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5G και Ϊξυπνα Αυτοκύνητα (2) 

Σα τεχνικϊ χαρακτηριςτικϊ του 5G θα επιτρϋψουν την ανϊπτυξη υπηρεςιών ϐπωσ τα 
"αυτϐνομα αυτοκύνητα", που απαιτοϑν ςχεδϐν μηδενικό καθυςτϋρηςη απϐ το δύκτυο για 
τον χειριςμϐ τουσ και βιομηχανικϋσ υπηρεςύεσ αυτοματιςμοϑ (ΙοΣ) . 

Σο κϊθε εξϊρτημα μύασ μηχανόσ θα μπορεύ να ςτϋλνει πληροφορύεσ ταυτϐχρονα ςτον 
καταςκευαςτό του, δημιουργώντασ μϋςα ςε λύγα τετραγωνικϊ εκατοςτϊ χώρου 
εκατοντϊδεσ "διαδρϊςεισ" με το δύκτυο. 

Τπηρεςύεσ πρϐςβαςησ με ταχϑτητεσ τησ τϊξησ των Gbps αςϑρματα, χωρύσ οπτικό ύνα.   
309 



5G και Ϊξυπνα Αυτοκύνητα (3) 

Η 5G υπϐςχεται να ειςαγϊγει γρηγορϐτερεσ ταχϑτητεσ ϋωσ και 20 φορϋσ ταχϑτερεσ απϐ 
4G με 10 ϋωσ 20 gigabits ανϊ δευτερϐλεπτο, χαμηλϐτερη καθυςτϋρηςη ώςτε να 
ανταποκρύνεται καλϑτερα ςτα αιτόματα των ςυςκευών και δυνατϐτητα ςϑνδεςησ 
πολλαπλών ςυςκευών ταυτϐχρονα χωρύσ να θυςιϊζεται η απϐδοςη.  

Σο 5G θα λειτουργεύ με τη χρόςη ενϐσ τϑπου κωδικοπούηςησ που ονομϊζεται OFDM και 
θα λειτουργεύ ςε ςυχνϐτητεσ κϊτω ό πϊνω απϐ 6 GHz. 

΢τισ υψηλϐτερεσ ςυχνϐτητεσ, ςε εκεύνεσ των 28 GHz και 39 GHz, υπϊρχει η δυνατϐτητα 
χρόςησ ευρϋων ραδιοςυχνοτότων για τη δημιουργύα πολϑ μεγαλϑτερων καναλιών ςε 
υψηλϐτερεσ ταχϑτητεσ.  

Αυτϋσ οι υψηλϐτερεσ ςυχνϐτητεσ εύναι μικρϐτερεσ ςε ςχϋςη με τισ χαμηλϐτερεσ 
ςυχνϐτητεσ, ϋτςι ώςτε οι ςταθμού βϊςησ μικρϐτερησ και χαμηλϐτερησ ιςχϑοσ θα 
χρειαςτοϑν για την αποτελεςματικό κϊλυψη. 
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5G και Ϊξυπνα Αυτοκύνητα (4) 

Ενώ οι αςϑρματεσ ςυςκευϋσ και τα smartphones θα λϊβουν το μεγαλϑτερο μϋροσ τησ 
προςοχόσ ϐταν πρϐκειται για την ανϊπτυξη 5G, τα πρωτϐκολλα επικοινωνύασ για τα 
οχόματα θα επηρεαςτοϑν ςημαντικϊ και θα ειςϋλθουν ςε μια νϋα εποχό επικοινωνιών 
αυτοκινότου-αυτοκινότου. 

Σο Cellular-V2X (ϐχημα-προσ-οτιδόποτε) εύναι μια αναπτυςςϐμενη πλατφϐρμα 
επικοινωνύασ που αξιοποιεύ την LTE και ςτο μϋλλον τισ επικοινωνύεσ 5G. Σο C-V2X 
παρϋχει μια ολοκληρωμϋνη λϑςη για οχόματα απϐ οχόματα ςε οχόματα (V2V), οχόματα 
με υποδομό (V2I) και οχόματα με δύκτυο (V2N) που χρηςιμοποιοϑν κυψελοειδό δύκτυα. 

Η 5G Automotive Association (5GAA) εύναι μια παγκϐςμια διεπαγγελματικό οργϊνωςη 
εταιρειών απϐ την αυτοκινητοβιομηχανύα, την τεχνολογύα και τισ βιομηχανύεσ 
τηλεπικοινωνιών που ςυνεργϊζονται για την ανϊπτυξη ολοκληρωμϋνων λϑςεων για 
μελλοντικϋσ υπηρεςύεσ κινητικϐτητασ και μεταφορϊσ.  
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5G και Ϊξυπνα Αυτοκύνητα (5) 

΢ϑμφωνα με το 5GAA, η τεχνολογύα C-V2X θϋτει ςε επανϊςταςη το οικοςϑςτημα 
κινητικϐτητασ και τον τρϐπο αλληλεπύδραςησ των οδηγών με τον κϐςμο.  

Σο C-V2X θα εύναι το κλειδύ για την επύτευξη του επιπϋδου ςϑνδεςησ που απαιτεύται για 
την επικοινωνύα V2X και θα εύναι μια ενοχλητικό δϑναμη ςτην αγορϊ αυτοκινότων.  

Σο C-V2X βρύςκεται ςόμερα ςε δοκιμϋσ επικϑρωςησ ςε διϊφορεσ αγορϋσ. Σο 5GAA 
αναφϋρει ϐτι 13 δοκιμϋσ βρύςκονται ςε εξϋλιξη, ςυμπεριλαμβανομϋνων εννϋα ςτην 
Ευρώπη. 

Η Samsung με τη HARMAN παρουςύαςε την επεκτϊςιμη μονϊδα τηλεπικοινωνιών 5G για 
επικοινωνύεσ C-V2X ευρεύασ κλύμακασ. Η Veniam και η Bosch παρουςιϊζουν την απϐ 
κοινοϑ αναπτυγμϋνη κεντρικό μονϊδα ελϋγχου για τη διαχεύριςη δεδομϋνων και 
επικοινωνύα V2X για τη μεταφορϊ μεγϊλων ποςοτότων δεδομϋνων απϐ και μεταξϑ 
οχημϊτων. 
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Βοόθεια επύ του οχόματοσ 

Με αυτϐν τον οριςμϐ δηλώνουμε την ικανϐτητα του αυτοκινότου να δύνει 
ανατροφοδϐτηςη και βοόθεια ςε πραγματικϐ χρϐνο ςτον οδηγϐ κατϊ τη χρόςη του 
αυτοκινότου για την κατϊςταςη του οχόματοσ. 

Για παρϊδειγμα, ςε περύπτωςη προειδοπούηςησ, το αυτοκύνητο θα μποροϑςε να εξηγόςει 
απευθεύασ το πρϐβλημα ςτον οδηγϐ χωρύσ την ανϊγκη ςυνοδηγοϑ ό τεχνικόσ 
υποςτόριξησ πριν μϊθουμε το πραγματικϐ πρϐβλημα. 

Σο ςϑςτημα ελϋγχου θα προτεύνει την πληςιϋςτερη μηχανικό προειδοπούηςη για το 
αναδυϐμενο πρϐβλημα και θα εμφανύζει επύςησ μια λύςτα με τισ τιμϋσ και τισ αποςτϊςεισ 
των διαθϋςιμων ςυνεργεύων. 313 



Ηλεκτρονικό κλόςη/e-call 

Σο ςϑςτημα e-Call χρηςιμοποιεύ τεχνολογύα που πραγματοποιεύ αυτϐματα κλόςη 
ϋκτακτησ ανϊγκησ ςτο 112 ςε περύπτωςη ςοβαροϑ οδικοϑ ατυχόματοσ.  

Οι μεταδιδϐμενεσ πληροφορύεσ θα επιτρϋψουν την ϊμεςη γνώςη του τϑπου και του 
μεγϋθουσ του οχόματοσ, που απαιτεύται για τη λειτουργύα διϊςωςησ και την ακριβό θϋςη 
του ςυμβϊντοσ. 

Θα μειώςει το χρϐνο απϐκριςησ των υπηρεςιών ϋκτακτησ ανϊγκησ κατϊ 50% ςτισ 
αγροτικϋσ περιοχϋσ και κατϊ 40% ςτισ αςτικϋσ περιοχϋσ. Με αυτϐν τον χρϐνο, το e-Call 
θα βοηθόςει ςτην εξοικονϐμηςη χρημϊτων και θα βοηθόςει ϋωσ 2.500 ζωϋσ κϊθε χρϐνο 
ςτην Ευρωπαώκό Ϊνωςη και ςτη μεύωςη των ςοβαρών τραυματιςμών ςε χιλιϊδεσ 
περιπτώςεισ.  
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Ηλεκτρονικό κλόςη/e-call (2) 

΢ε περύπτωςη ατυχόματοσ, οι ενςωματωμϋνοι αιςθητόρεσ του αυτοκινότου ξεκινοϑν 
αυτϐματα μια κλόςη που καλεύται e-Call. Μϐλισ ξεκινόςει το εποχοϑμενο ςϑςτημα του 

οχόματοσ: 

• Δημιουργεύ μια φωνητικό ςϑνδεςη με τον προκαθοριςμϋνο αριθμϐ τηλεφώνου 
ϋκτακτησ ανϊγκησ. Σο δύκτυο αναγνωρύζει την κλόςη ηλεκτρονικοϑ ταχυδρομεύου χϊρη 
ςε μια ςυγκεκριμϋνη ςημαύα. 

• Ο χειριςτόσ του δικτϑου κινητόσ τηλεφωνύασ προωθεύ την κλόςη ςτην καταλληλϐτερη 
μονϊδα διϊςωςησ (PSAP -΢ημεύο Απϊντηςησ Δημϐςιασ Αςφϊλειασ). 

• Σο ϐχημα ςτϋλνει το MSD (Ελϊχιςτο ςϑνολο δεδομϋνων), ςυμπεριλαμβανομϋνου του 
ακριβοϑσ εντοπιςμοϑ και το χρονοδιϊγραμμα, την κατεϑθυνςη του ταξιδιοϑ, τισ 
προδιαγραφϋσ του οχόματοσ (εμπορικϐ ςόμα, μοντϋλο, χρώμα και επικύνδυνα 
μεταφερϐμενα εμπορεϑματα), την κατϊςταςη του οχόματοσ και τουσ ενεργοϑσ 
αιςθητόρεσ. 

• Μετϊ την παραλαβό του MSD, ϋνασ χειριςτόσ PSAP δημιουργεύ μια ςϑνδεςη όχου με 
τουσ επιβϊτεσ, εϊν εύναι πιθανϐ να μπορεύ να παρϋχει ειδικϋσ υπηρεςύεσ ϋκτακτησ 
ανϊγκησ, κατανοώντασ την κατϊςταςη των ανθρώπων που εμπλϋκονται. 
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Αναγνωριςτικϐ προγρϊμματοσ οδόγηςησ 

Αυτό η λειτουργικϐτητα ςχετύζεται με την ικανϐτητα του αυτοκινότου να κατανοεύ ποιοσ 
οδηγϊει, και ϋτςι γύνεται ο καθοριςμϐσ του αυτοκινότου ςτην πιο ϊνετη κατϊςταςη, 
ςϑμφωνα με τισ προτιμόςεισ του οδηγοϑ. 

Ο «Ϊξυπνοσ Βοηθϐσ» ϋχει ςυγκεντρώςει ϐλεσ τισ απαιτοϑμενεσ πληροφορύεσ για να 
προςαρμοςτεύ ςτον οδηγϐ, το αυτοκύνητο θα αναγνωρύςει τον οδηγϐ ενώ προςεγγύζει το 
ύδιο το αυτοκύνητο.  

Σο ϐχημα θα αναγνωρύςει τον οδηγϐ ενώ βρύςκεται κοντϊ ςτο αυτοκύνητο μϋςω του 
smartphone.  

Σο ενςωματωμϋνο ςϑςτημα του αυτοκινότου προςαρμϐζει αυτϐματα το κϊθιςμα και 
ρυθμύςεισ (κλιματιςμϐσ, ραδιοςυχνϐτητα, βελτιςτοπούηςη διαδρομόσ για να φτϊςετε ςτο 
ςπύτι / γραφεύο). 

Ο ςτϐχοσ αυτόσ τησ τεχνολογύασ εύναι να αποθηκεϑςει τισ ςυνόθειεσ και να 
ελαχιςτοποιόςει την απώλεια τησ προςοχόσ, μειώνοντασ τον κύνδυνο ατυχόματοσ. 
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Εφαρμογό τηλεχειριςμοϑ 

Πολλού καταςκευαςτϋσ αυτοκινητοβιομηχανιών αναπτϑςςουν μϐνοι τουσ, ό μϋςω 
εταιρικόσ ςχϋςησ με προγραμματιςτϋσ εφαρμογών, ςυγκεκριμϋνεσ εφαρμογϋσ για τη 
διαχεύριςη και τον απομακρυςμϋνο ϋλεγχο του οχόματοσ.  

Φϊρη ςε αυτϋσ τισ εφαρμογϋσ οι ιδιοκτότεσ αυτοκινότων ϋχουν πϊντα μαζύ τουσ ϋνα 
ςυνθετικϐ ταμπλϐ που ςυνοψύζει την κατϊςταςη των οχημϊτων και επιτρϋπει οριςμϋνεσ 
εργαςύεσ να εκτελοϑνται απομακρυςμϋνα. 

Ο ιδιοκτότησ μπορεύ να ϋχει πρϐςβαςη ςτο αυτοκύνητο, απϐ τισ πϐρτεσ που κλεύνουν ςτο 
αυτοκύνητο, απϐ το ςημεύωμα για τη ςυντόρηςη του αυτοκινότου ςτον κλιματιςμϐ που 
ϋχει ρυθμιςτεύ πριν απϐ την κυκλοφορύα του αυτοκινότου, αλλϊ και το geo-fencing, 
ειδοποιόςεισ, παρακολοϑθηςη εφόβων ό ηλικιωμϋνων και παρακολοϑθηςη του valet. 
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Ϊξυπνα Αυτοκύνητα και Αςφϊλιςη 

Ο κϐςµοσ τησ αυτοκινητοβιοµηχανύασ ϋχει ειςϋλθει ςε µια περύοδο µαζικόσ µετϊβαςησ, 
αποτϋλεςµα τησ ϊνευ προηγουµϋνου τεχνολογικόσ προϐδου µε τα αυτϐνοµα οχόµατα και 
την υποδοµό αυτοκινητοδρϐµων. 
 

Ο κλϊδοσ των αςφαλιςτικών εταιρειών παρουςιϊζει επύςησ ςηµαντικό αλλαγό καθώσ τα 
αυτοκύνητα ϐλο και περιςςϐτερο «ςκϋφτονται» για τον εαυτϐ τουσ.  

Ϊξι ςηµαντικϋσ τεχνολογικϋσ εξελύξεισ που ανατρϋπουν τον αςφαλιςτικϐ κϐςµο, µε 
ςυνϋπειεσ για τουσ αυτοκινητιςτϋσ – και τουσ οδηγοϑσ των ιδιωτικών αυτοκινότων  τησ 
Αγγλύασ. 318 



Ϊξυπνα Αυτοκύνητα και Αςφϊλιςη 
Σηλεµατικό 

Σα «µαϑρα κουτιϊ» του οχόµατοσ ϋχουν αναπτυχθεύ απϐ ςχετικϊ απλϋσ ςυςκευϋσ που 
παρακολουθοϑν την ταχϑτητα του οδηγοϑ και τα διανυθϋντα χιλιϐµετρα ςε προώϐντα 
υψηλόσ τεχνολογύασ που καταγρϊφουν τα δεδοµϋνα οδόγηςησ µε περιςςϐτερεσ 
λεπτοµϋρειεσ.  

Αυτϐ περιλαµβϊνει τον αριθµϐ των διαδροµών που πραγµατοποιόθηκαν, την ώρα, την 
ηµεροµηνύα και τη ςυµπεριφορϊ πύςω απϐ τον τροχϐ. 
 

Η αφοµούωςη τησ τηλεµατικόσ αυξϊνεται, καθώσ οι αςφαλιςτικϋσ εταιρεύεσ ενθαρρϑνουν 
µε υποςχϋςεισ φθηνϐτερων αςφαλύςτρων ωσ ανταµοιβό για αςφαλό και υπεϑθυνη 
οδόγηςη.  

Οι ειδικού προβλϋπουν ϐτι η τεχνολογύα παρακολοϑθηςησ ςε πραγµατικϐ χρϐνο θα εύναι 
υποχρεωτικό για ϐλουσ τουσ οδηγοϑσ µϋςα ςε µια δεκαετύα. 
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Ϊξυπνα Αυτοκύνητα και Αςφϊλιςη 
Σηλεµατικό (2) 

Με τη τηλεµατικό, µποροϑν να αναπτυχθοϑν εξειδικευµϋνεσ και ολοϋνα και πιο 
πολϑπλοκεσ λϑςεισ για να παρϋχουν ϋνα επύπεδο ςτόριξησ προςαρµοςµϋνο ςτισ ανϊγκεσ 
τησ κϊθε επιχεύρηςησ.  

Ο εργοδϐτησ γνωρύζει ςε πραγματικϐ χρϐνο τισ ενϋργειεσ ενϐσ οδηγοϑ φορτηγοϑ και 
γνωριζει τυχϐν παραβιϊςεισ. 

Μπορεύ να χρηςιµοποιειθεύ για βαθµολογύεσ ςυµπεριφορϊσ του οδηγοϑ ςε πραγµατικϐ 
χρϐνο και δεδοµϋνα δροµολϐγηςησ για να αυξόςουν την οικονοµύα καυςύµου, να 
βελτιςτοποιόςουν την επιχειρηςιακό αποτελεςµατικϐτητα και να αυξόςουν την 
αςφϊλεια των περιουςιακών ςτοιχεύων των επιχειρόςεων. 
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Ϊξυπνα Αυτοκύνητα και Αςφϊλιςη 
Φρόςη smartphones για την αποςτολό ςτοιχεύων µετϊ απϐ 

ατϑχηµα 

Σώρα µπορεύ να καταγραφεύ ϋνα ατϑχηµα (φωτογραφύεσ ό ακϐµα και βύντεο), καθώσ και 
ςχετικϊ ϋγγραφα, ϊµεςεσ ςυνοµιλύεσ µε τον ϊλλο οδηγϐ, τουσ µϊρτυρεσ και τισ 
ςυµµετϋχουςεσ αρχϋσ.  

Όλα αυτϊ τα ςτοιχεύα θα ςτϋλνονται µϋςω του smartphone, απευθεύασ ςτον αςφαλιςτό 
του οχόµατοσ. 

Εφαρµογϋσ ϐπωσ το MiituuCX καταργοϑν τισ παραδοςιακϋσ τηλεφωνικϋσ κλόςεισ και τισ 
ζωντανϋσ ςυνοµιλύεσ µϋςω διαδικτϑου και ϋτςι εξορθολογοϑν και επιταχϑνουν τη 
διεκδύκηςη αξιώςεων.  

Η αναφορϊ τϋτοιου εύδουσ ατυχόµατοσ µειώνει την πιθανϐτητα απϊτησ. 

Δεν εύναι πλϋον ςηµαντικό η απλό κατϊθεςη του οδηγοϑ εναντύον του ϊλλου οδηγοϑ.  

Μειώνεται ο χρϐνοσ που απαιτεύται να αφιερώςει ϋνασ επαγγελµατύασ οδηγϐσ, 
εξηγώντασ ςτον προώςτϊµενϐ του, γιατύ δεν όταν πραγµατικϊ δικϐ του λϊθοσ. 
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Ϊξυπνα Αυτοκύνητα και Αςφϊλιςη 
Τπηρεςύα ςυναγερµοϑ αυτοκινότων ϋκτακτησ ανϊγκησ 

Πολλϊ αυτοκύνητα ϋχουν όδη ενςωµατώςει λογιςµικϐ που ειδοποιεύ αυτϐµατα τισ 
υπηρεςύεσ ϋκτακτησ ανϊγκησ ςε περύπτωςη ςοβαροϑ ατυχόµατοσ, ςτϋλνοντασ 
λεπτοµϋρειεσ για τον αριθµϐ θϋςησ και επιβατών και παραπϋµποντασ ςτην κατϊλληλη 
απϊντηςη. 

Σο Volvo On Call για παρϊδειγµα, εύναι ϋνα απϐ τα ςυςτόµατα που ενςωµατώνουν όδη 
αυτό τη λειτουργύα και η Ευρωπαώκό Ϊνωςη δόλωςε ϐτι η τεχνολογύα κλόςεων ϋκτακτησ 
ανϊγκησ e-Call πρϋπει να αποτελεύ πρϐτυπο χαρακτηριςτικϐ ςε ϐλα τα καινοϑργια 
αυτοκύνητα. 
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Οι εκπομπϋσ αυτοκινότων 
Αςφϊλεια 

Οι ςτατιςτικϋσ δεύχνουν ϐτι πϊνω απϐ ϋνα εκατομμϑριο ζωϋσ απϐ ϐλο τον κϐςμο 
χϊνονται απϐ τροχαύα ατυχόματα ανϊ ϋτοσ.  

΢τισ ΗΠΑ, περιςςϐτερα απϐ 190 διςεκατομμϑρια δολϊρια ετηςύωσ πηγαύνουν προσ την 
καταβολό αποζημιώςεων - τϐςο απϐ πλευρϊσ ιατρικών τελών ϐςο και απϐ ζημιωθϋντα 
ακύνητα - που προκϑπτουν απϐ οδικϊ ατυχόματα.  

Περαιτϋρω ςτατιςτικϊ ςτοιχεύα δεύχνουν ϐτι περύπου το 90% των ατυχημϊτων αυτών 
ϋχουν ϊμεςη ό ϋμμεςη ςχϋςη με την ανεϑθυνη οδόγηςη.  

Αποκλεύοντασ τουσ οδηγοϑσ απϐ τουσ δρϐμουσ και αντικαθιςτώντασ τουσ με 
μηχανοκύνητα οχόματα, τα τροχαύα θα μποροϑςαν να μειωθοϑν ϋωσ και κατϊ 90%. 
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Οι εκπομπϋσ αυτοκινότων 
Αςφϊλεια (2) 

Σα αυτϐνομα αυτοκύνητα εύναι βαςικϊ υπολογιςτϋσ - και ϐπωσ ϋχει γύνει ο κανϐνασ αυτϋσ 
τισ μϋρεσ, η απειλό ςτον κυβερνοεγκληματικϐ τομϋα δεν μπορεύ να απομακρυνθεύ.  

΢ϑμφωνα με τον Will Godfrey, επικεφαλόσ τησ ανϊλυςησ τϊςεων τησ Εθνικόσ Τπηρεςύασ 
Αςφϊλειασ τησ Οδικόσ Κυκλοφορύασ των Η.Π.Α., οι λϑςεισ αςφϊλειασ που μποροϑν να 
φϋρουν τα αυτοκύνητα χωρύσ οδηγϐ θα μποροϑςαν να τεθοϑν ςε κύνδυνο απϐ αυτόν την 
απειλό.  

Οι εγκληματύεσ μποροϑν, για παρϊδειγμα, να ϋχουν πρϐςβαςη ςε ϋνα ςϑςτημα πϋδηςησ 
του οχόματοσ απϐ μια απομακρυςμϋνη θϋςη, διακινδυνεϑοντασ τη ζωό των επιβατών 
του. 324 



Κακϐβουλεσ Επιθϋςεισ ςτο λογιςμικϐ ϋξυπνων αυτοκινότων 

Σα αυτοκύνητα του ςόμερα πρϋπει να ανταποκρύνονται ςε υψηλϐτερα πρϐτυπα 
αςφαλεύασ απϐ αυτϊ του φορητοϑ μασ υπολογιςτό. 

Οι χϊκερ μποροϑν να ξεκλειδώςουν την πϐρτα ενϐσ high-tech αυτοκινότου 
μϊρκασ Tesla χρηςιμοποιώντασ τισ ύδιεσ τεχνικϋσ που εφαρμϐζουν ϐταν παγιδεϑουν 
ανοιχτοϑσ υπολογιςτϋσ. 

΢ϑμφωνα με το CNN Money, εϊν αυτϐ μπορεύ να ςυμβεύ ςε ϋνα Tesla, τϐτε μϊλλον μπορεύ 
να ςυμβεύ και ςε ϊλλα «ϋξυπνα» αυτοκύνητα.  

Πολλϊ ςϑγχρονα αυτοκύνητα που καταςκευϊζονται απϐ εταιρεύεσ ϐπωσ η Ford και 
η Toyota μποροϑν να ελεγχθοϑν μϋςω εφαρμογών ηλεκτρονικοϑ υπολογιςτό ό κινητοϑ 
τηλεφώνου, και πωλοϑνται εξοπλιςμϋνα με wireless ςυνδϋςεισ που ςυνδϋονται με δύκτυα 
Wi-Fi και Bluetooth. 
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Κακϐβουλεσ Επιθϋςεισ ςτο λογιςμικϐ ϋξυπνων αυτοκινότων 
(2) 

Πλϋον, ϋχουμε τρϐπουσ πρϐςβαςησ ςτα αυτοκύνητϊ μασ που δεν εύχαμε ποτϋ ςτο 
παρελθϐν και οι καταναλωτϋσ δεν το γνωρύζουν αυτϐ. Οι χϊκερ θα προςπαθόςουν να 
εκμεταλλευτοϑν αυτό την ϊγνοια. 

Σα αυτοκύνητα του ςόμερα πρϋπει να ανταποκρύνονται ςε υψηλϐτερα πρϐτυπα 
αςφαλεύασ, ςε ςχϋςη π.χ. με ϋνα μϋςο φορητϐ υπολογιςτό.  

Η απώλεια ελϋγχου ενϐσ αυτοκινότου μπορεύ να θϋςει ςε κύνδυνο ανθρώπινεσ ζωϋσ. 

Οι ιδιοκτότεσ των Tesla πρϋπει να δημιουργόςουν ϋνα λογαριαςμϐ ςτο διαδύκτυο, μϋςω 
του οπούου μποροϑν να χρηςιμοποιόςουν μια εφαρμογό smartphone για να 
ξεκλειδώςουν το αυτοκύνητο, να το εντοπύςουν, καθώσ και για να δουν το επύπεδο 
φϐρτιςησ τησ μπαταρύασ.  
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Κακϐβουλεσ Επιθϋςεισ ςτο λογιςμικϐ ϋξυπνων αυτοκινότων 
(3) 

Ϊνασ μϐνο κωδικϐσ δύνει πλόρη πρϐςβαςη ςε ϋνα λογαριαςμϐ, κι αυτϐ αποτελεύ 
πρϐβλημα. 

Εταιρεύεσ τηλεματικόσ θα ϋχουν την δυνατϐτητα να ακινητοποιόςουν και να 
μπλοκϊρουν το ϐχημα ςε περύπτωςη ανύχνευςησ κακϐβουλησ επύθεςησ η κλοπόσ. 

΢το μϋλλον η τεχνολογύα θα αναπτυχθεύ περιςςϐτερο ώςτε οι εταιρεύεσ να βρύςκονται 
ϋνα βόμα μπροςτϊ απϐ τουσ κλϋφτεσ. 
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Αςφϊλεια δεδομϋνων 

Η επικοινωνύα V2X εύναι ο ενεργοποιητόσ για τη ςωςτό και αξιϐπιςτη λειτουργύα των 
ςυνδεδεμϋνων ιδιαύτερα αυτοματοποιημϋνων οχημϊτων.  

Παρϐλο που οριςμϋνεσ απϐ τισ εφαρμογϋσ θα μποροϑςαν να βαςύζονται ςε απλό διϊδοςη 
μηνυμϊτων, ςτισ περιςςϐτερεσ εφαρμογϋσ και καταςτϊςεισ εύναι απαραύτητο να 
αποςτϋλλονται δεδομϋνα ςε ϋναν ό περιςςϐτερουσ ςυγκεκριμϋνουσ κϐμβουσ, που 
αναγνωρύζονται μϋςω ενϐσ αναγνωριςτικοϑ.  

Ψςτϐςο, η ανωνυμύα του οχόματοσ και του οδηγοϑ του πρϋπει να προςτατεϑεται ςε ϐλεσ 
τισ περιπτώςεισ. Μια απϐ τισ τεχνικϋσ προςεγγύςεισ για την επύτευξη τησ ανωνυμύασ 
βαςύζεται ςτη χρόςη προςωρινών αναγνωριςτικών ςτοιχεύων αντύ για καθοριςμϋνων. 328 



Αςφϊλεια δεδομϋνων (2) 

Επιπλϋον, η επικοινωνύα πρϋπει να προςφϋρει ϋνα αξιϐπιςτο ςϑςτημα με υψηλό 
διαθεςιμϐτητα.  

΢ε περύπτωςη που ϋνασ οδηγϐσ θα λϊμβανε λανθαςμϋνα δεδομϋνα αρκετϋσ φορϋσ, ο 
οδηγϐσ δεν θα εμπιςτευϐταν τα τεχνικϊ του χαρακτηριςτικϊ.  

Σϋτοια λανθαςμϋνα δεδομϋνα μπορεύ να προκληθοϑν απϐ δυςλειτουργύεσ ό κακϐβουλουσ 
χρόςτεσ και θα μποροϑςαν να ϋχουν ςοβαρϋσ επιπτώςεισ ςτο αυτοματοποιημϋνο ϐχημα.  

Μια τεχνικό προςϋγγιςη για την επύτευξη αυτοϑ του χαρακτηριςτικοϑ βαςύζεται ςε 
ψηφιακϋσ υπογραφϋσ και πιςτοποιητικϊ. 
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Αςφϊλεια δεδομϋνων (3) 

Η ειςαγωγό μεγαλϑτερησ ςυνδεςιμϐτητασ ςτα οχόματα, ςυνοδευϐμενη απϐ αυξανϐμενα 
επύπεδα ηλεκτρονικοϑ ελϋγχου και αυτοματοποιημϋνεσ δυνατϐτητεσ λειτουργύασ, οδηγεύ 
ςε δυνητικϊ πιο περύπλοκα ζητόματα αςφϊλειασ.  

΢όμερα, ϐλα τα καινοϑργια αυτοκύνητα πρϋπει να εγκρύνονται ςϑμφωνα με τον 
Κανονιςμϐ του ΟΗΕ 116 (Προςταςύα μηχανοκύνητων οχημϊτων απϐ μη 
εξουςιοδοτημϋνη χρόςη), η οπούα απαιτεύ μηχανικό αντικλεπτικό διϊταξη (πρακτικϊ 
κανονικό κλειδαριϊ διεϑθυνςησ και ηλεκτρονικϐ ςϑςτημα ακινητοπούηςησ) προκειμϋνου 
να εξαςφαλιςτεύ ϐτι οι καταςκευαςτϋσ οχημϊτων θεςπύζουν μϋτρα για την πρϐληψη τησ 
μη εξουςιοδοτημϋνησ χρόςησ. 

Εϊν κρύνεται ϐτι απαιτοϑνται περαιτϋρω ρυθμύςεισ για να εξαςφαλιςτεύ ϐτι οι 
καταςκευαςτϋσ αντιμετωπύζουν επαρκώσ τα ζητόματα αςφϊλειασ ςτον κυβερνοχώρο 
τϐτε μπορεύ να εύναι ςκϐπιμο να επικαιροποιηθεύ ο παρών κανονιςμϐσ. 
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Ιδιοκτηςύα δεδομϋνων και ιδιωτικϐτητα 

Σα δεδομϋνα αποτελοϑν ϋνα απϐ τα βαςικϊ ςτοιχεύα που επιτρϋπουν τα ςυνδεδεμϋνα 
και αυτϐνομα οχόματα, αλλϊ η κατοχό δεδομϋνων, η επεξεργαςύα ιδιωτικών δεδομϋνων 
και η ευθϑνη αποτελοϑν μερικϋσ απϐ τισ βαςικϋσ προκλόςεισ για τισ ρυθμιςτικϋσ αρχϋσ 
ςτην ΕΕ και ςτα κρϊτη μϋλη, καθώσ και την ύδια την αυτοκινητοβιομηχανύα.  

Η ελεϑθερη ροό και επεξεργαςύα δεδομϋνων προςωπικοϑ χαρακτόρα ςτην ΕΕ 
προβλϋπεται απϐ την οδηγύα 95/46 / ΕΚ. Η παροϑςα οδηγύα αντικαθύςταται τώρα απϐ 
τον κανονιςμϐ 2016/679 (Κανονιςμϐσ (ΕΕ) 2016/679, 2016) για τουσ γενικοϑσ 
κανονιςμοϑσ προςταςύασ δεδομϋνων (GDPR), τουσ οπούουσ οι εκθϋςεισ Traficom 
Research κατϋςτηςαν εκτελεςτϋσ ςε ϐλα τα κρϊτη μϋλη τησ ΕΕ και τον Ευρωπαώκϐ 
Οικονομικϐ Φώρο ςτισ 25 ΜαϏου 2018.  

Σο ζότημα τησ πρϐςβαςησ ςτα δεδομϋνα επεξεργϊςτηκε περαιτϋρω απϐ την Επιτροπό 
(ΕΚ 2018c και EC 2018d), προτεύνοντασ αρχϋσ για την ανταλλαγό δεδομϋνων. 331 



Ο κανονιςμϐσ γενικόσ προςταςύασ δεδομϋνων 

Σο GDPR(Κανονιςμϐσ γενικόσ προςταςύασ δεδομϋνων) εύναι ϋνασ κανονιςμϐσ ςχετικϊ με 
την προςταςύα δεδομϋνων και την ιδιωτικό ζωό για ϐλα τα ϊτομα εντϐσ τησ Ευρωπαώκόσ 
Ϊνωςησ και του Ευρωπαώκοϑ Οικονομικοϑ Φώρου (ΕΟΦ). Αφορϊ επύςησ την εξαγωγό 
δεδομϋνων προςωπικοϑ χαρακτόρα εκτϐσ τησ ΕΕ και του ΕΟΦ.  

Σο GDPR ςτοχεϑει κυρύωσ ςτον ϋλεγχο των πολιτών και των κατούκων ςχετικϊ με τα 
προςωπικϊ τουσ δεδομϋνα και ςτην απλοϑςτευςη του ρυθμιςτικοϑ περιβϊλλοντοσ για 
τισ διεθνεύσ επιχειρόςεισ, ενοποιώντασ τον κανονιςμϐ εντϐσ τησ ΕΕ.  

Σο GDPR αποτελεύ θετικό εξϋλιξη για τα ςυνδεδεμϋνα και αυτοματοποιημϋνα οχόματα, 
καθώσ οι καταςκευαςτϋσ και ϊλλοι (ϐπωσ οι φορεύσ παροχόσ πληροφοριών για την 
κυκλοφορύα) δεν θα πρϋπει πλϋον να εξαςφαλύζουν τη ςυμμϐρφωςη με 28 
διαφορετικοϑσ εθνικοϑσ νϐμουσ για την προςταςύα των δεδομϋνων.  332 



Ο κανονιςμϐσ γενικόσ προςταςύασ δεδομϋνων (2) 

Η πρϐςβαςη ςτα δεδομϋνα απϐ τα οχόματα θα αλλϊξει τον τρϐπο με τον οπούο οι 
υπηρεςύεσ προτεύνονται ςτουσ πελϊτεσ εντϐσ των ορύων προςταςύασ τησ ιδιωτικόσ ζωόσ 
του GDPR και θα επιτρϋψει ςε ϐλουσ τουσ παρϊγοντεσ να αναπτϑξουν νϋεσ υπηρεςύεσ 
επιχειρηματικών μοντϋλων και να δημιουργόςει πρϐςθετη αξύα για τουσ χρόςτεσ και την 
κοινωνύα.  

Ψςτϐςο, πρϋπει να αναλυθοϑν και να ληφθοϑν υπϐψη οι δυνητικϋσ απειλϋσ απϐ την 
αςφϊλεια του κυβερνοχώρου καθώσ και την ακεραιϐτητα και την αςφϊλεια των 
οχημϊτων. 
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Καταγραφεύσ δεδομϋνων ςυμβϊντων 

Τπϊρχουν διϊφορεσ ςυςκευϋσ ικανϋσ να καταγρϊφουν δεδομϋνα που ςχετύζονται με 
αναγνωριςμϋνο ό αναγνωρύςιμο ϊτομο.  

Οι ηλεκτρονικϋσ μονϊδεσ ελϋγχου (ECU) του οχόματοσ ό οι καταγραφεύσ δεδομϋνων 
ςυμβϊντων (EDR) μποροϑν να παρϋχουν αυτό τη δυνατϐτητα.  

Ο αυξανϐμενοσ αριθμϐσ αιςθητόρων ςε ϋνα ϐχημα ςημαύνει ϐτι θα μποροϑςε να 
ςυλλεχθεύ ϋνα ευρϑ φϊςμα διαφορετικών ςυνϐλων δεδομϋνων που μπορεύ να παρϋχει 
πληροφορύεσ ςχετικϊ με το πώσ και ποϑ οδόγηςε το ϐχημα.  

Αυτϋσ οι πληροφορύεσ μποροϑν ενδεχομϋνωσ να αποςταλοϑν απϐ το ϐχημα μϋςω του 
Διαδικτϑου ςε απομακρυςμϋνη αποθόκευςη διακομιςτών. Ωλλοι φορεύσ ενδϋχεται να 
ενδιαφϋρονται για αυτϊ τα δεδομϋνα (π.χ. πϊροχοσ υπηρεςιών πληροφορικόσ, 
διαχειριςτϋσ επιςκεψιμϐτητασ).  

Επομϋνωσ, το θϋμα τησ ανταλλαγόσ μη προςωπικών δεδομϋνων εύναι επύςησ ςημαντικϐ, 
αλλϊ δεν ρυθμύζεται επύ του παρϐντοσ, εκτϐσ απϐ τισ πληροφορύεσ επιςκευόσ και 
ςυντόρηςησ (Κανονιςμϐσ (ΕΚ) 715/2007, 2007). 
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Βιομετρικό αςφϊλεια 

Η εύςοδοσ ςτο αυτοκύνητο και το ϊναμμα τησ μηχανόσ με κλειδύ ό χωρύσ θα 
αντικαταςταθοϑν  απο ϋνα βιομετρικϐ ςϑςτημα αςφϊλειασ τα επϐμενα χρϐνια. 

Σο ςϑςτημα θα δύνει την δυνατϐτητα ςτον οδόγο να ξεκλειδώςει το αυτοκύνητο και να 
βϊλει μπροςτϊ με το δακτυλικϐ του αποτϑπωμα ό το ςκανϊριςμα του ματιοϑ, ϐπωσ ςτα 
κινητϊ. 
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Σα ϋξυπνα αυτοκύνητα θα προςϋχουν την υγεύα μασ 

Σα ϋξυπνα αυτοκύνητα πιθανώσ να ςώςουν ζωϋσ προβλϋποντασ ιατρικϋσ καταςτϊςεισ εκ 
των προτϋρων. 

Η Toyota επενδϑει ςτην τεχνολογύα διαθϋτοντασ 35 εκατομμϑρια για την διϊγνωςη τησ 
υγεύασ του οδηγοϑ ςε ϋρευνα που θα διαρκϋςει ϋωσ το 2021. 

Υορητϋσ ςυςκευϋσ ϐπωσ smartwatch θα 
μποροϑςαν κϊποια μϋρα να αποδειχθοϑν τϐςο 
ακριβό ϐςο ο κλινικϐσ ιατρικϐσ εξοπλιςμϐσ για 
την παρακολοϑθηςη ςημεύων επικεύμενων 
καρδιακών προςβολών. 336 



Σα ϋξυπνα αυτοκύνητα θα προςϋχουν την υγεύα μασ (2) 

Ο ϊμεςοσ ςτϐχοσ αυτοϑ του ϋργου εύναι η καθιϋρωςη ενϐσ "χρυςοϑ προτϑπου" και μιασ 
επιςτημονικόσ βϊςησ για τον ακριβό προςδιοριςμϐ των καρδιακών προςβολών που 
βαςύζονται ςε ςόματα ηλεκτροκαρδιογραφύασ (ΗΚΓ). 

Οι ερευνητϋσ χρηςιμοποιοϑν για πρώτη φορϊ υψηλόσ ποιϐτητασ ιατρικϐ εξοπλιςμϐ ςε 
κλινικϐ περιβϊλλον για τη ςυλλογό δεδομϋνων ςχετικϊ με τα ςόματα του ΗΚΓ που 
προβλϋπουν καλϑτερα τισ καρδιακϋσ προςβολϋσ.  

Η εκπϐνηςη αυτοϑ του ςτοιχεύου εύναι ϋνα απαραύτητο βόμα ακϐμα και πριν οι 
μελλοντικϋσ γενιϋσ των smartwatch ό ϊλλων φορητών ςυςκευών επιτϑχουν την ακρύβεια 
ιατρικόσ ποιϐτητασ που απαιτεύται για την πιθανό πρϐβλεψη καρδιακών προςβολών. 337 



Σα ϋξυπνα αυτοκύνητα θα προςϋχουν την υγεύα μασ (3) 

Η Ford αναπτϑςει μια τεχνολογύα η οπούα ανιχνεϑει τισ ζωτικϋσ μασ λειτουργύεσ, ϐπωσ 
τουσ παλμοϑσ τησ καρδιϊσ, την εγκεφαλικό δραςτηριϐτητα και τισ κινόςεισ των ματιών, 
μϋςω τησ ζώνησ αςφαλεύασ ό των αιςθητόρων που βρύςκονται ςτο τιμϐνι. 

Αυτό η τεχνολογύα μπορεύ να ςυνδυαςτεύ με την τεχνολογύα αυτϐνομησ οδόγηςησ 
ςταματώντασ το ϐχημα εϊν ο οδηγϐσ πϊθει καρδιακό προςβολό και καλώντασ αμϋςωσ 
αςθενοφϐρο. 
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Η ναυτύα πρϐβλημα για τα ϋξυπνα αυτοκύνητα 

Μϋχρι το ϋνα τρύτο των Αμερικανών βιώνουν ναυτύα, ςϑμφωνα με τα Εθνικϊ Ινςτιτοϑτα 
Τγεύασ. ΢ε ϋνα αυτοκύνητο, η κατϊςταςη τεύνει να εμφανύζεται ςτον επιβϊτη και ϐχι ςτον 
οδηγϐ. 

Η ναυτύα γύνεται αιςθητό ϐταν ο επιβϊτησ αςχολεύται με κϊτι ϊλλο εκτϐσ απϐ το να 
κοιτϊει ϋξω το παρϊθυρο, ϐπωσ για παρϊδειγμα την ανϊγνωςη ό τη χρόςη φορητόσ 
ςυςκευόσ.  

Αυτϐσ ο ςημαντικϐσ τομϋασ τησ κοινωνύασ θα μποροϑςε να χϊςει κϊποια απϐ τα βαςικϊ 
οφϋλη των αυτϐνομων αυτοκινότων. 
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Η ναυτύα πρϐβλημα για τα ϋξυπνα αυτοκύνητα(2) 

Αν δεν μετριαςτεύ με κϊποιο τρϐπο, η ναυτύα μπορεύ να επηρεϊςει την προθυμύα των 
ανθρώπων να προμηθευτοϑν αυτοκύνητα χωρύσ οδηγϐ. 

Η ερευνητικό ομϊδα ϋχει αναπτϑξει το πρώτο επαναληπτικϐ και αξιϐπιςτο πρωτϐκολλο 
δοκιμών για την αξιολϐγηςη ςυγκεκριμϋνων χειριςμών οδόγηςησ ςε πραγματικϐ κϐςμο 
και επιβατικών δραςτηριοτότων που κϊνουν τουσ ανθρώπουσ να υποφϋρουν απο 
ναυτύα.  

Οι παρϊγοντεσ που προκαλοϑν ναυτύα ςτα αυτοκύνητα δεν εύναι καλϊ κατανοητού 
ςόμερα. 

Σο πρωτϐκολλο τησ ομϊδασ καθορύζει τον τρϐπο μϋτρηςησ τησ γκϊμασ των αιςθόςεων 
που δοκιμϊζουν οι επιβϊτεσ και προςδιορύζει τον τϑπο των ςυνθηκών που προκαλοϑν τα 
αιςθόματα τησ ναυτύασ ςτα αυτοκύνητα.  
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Η ναυτύα πρϐβλημα για τα ϋξυπνα αυτοκύνητα(3) 

Οι ερευνητϋσ ϋβαλαν 52 ςυμμετϋχοντεσ μϋςω μιασ ςειρϊσ κανονικών ελιγμών οδόγηςησ 
για να αναπτϑξουν ϋνα διαγραμμϋνο δρομολϐγιο, ϐργανα και πρωτϐκολλο μϋτρηςησ. 

Με το πρωτϐκολλο, οι ερευνητϋσ ελπύζουν να αναπτϑξουν ϋνα μαθηματικϐ μοντϋλο 
ναυτύασ, αυτϐ που οι αυτοκινητοβιομηχανύεσ μποροϑν να χρηςιμοποιόςουν για να 
καταςκευϊςουν οχόματα που λειτουργοϑν κϊτω απϐ το ϐριο.  

Σα δεδομϋνα απϐ αυτόν την πλατφϐρμα δοκιμόσ θα μποροϑςαν να ενημερώςουν τισ 
αποφϊςεισ ϐπωσ το πώσ τα αυτοκύνητα χωρύσ οδηγϐ φρενϊρουν και επιταχϑνουν κατϊ 
τη διϊρκεια των ςτροφών, για παρϊδειγμα, ό πώσ εύναι τοποθετημϋνο το καθιςτικϐ και 
τα παρϊθυρα.  
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Προγνωςτικϊ και διαχεύριςη τησ υγεύασ του αυτοκινότου  

΢τη μεταποιητικό βιομηχανύα, η μηχανικό ζημύα λϐγω μερικών βλαβών ό υποβϊθμιςησ 
του εξοπλιςμοϑ μπορεύ να προκαλϋςει διακοπό ολϐκληρου του ςυςτόματοσ, με 
αποτϋλεςμα τερϊςτιεσ κοινωνικϋσ και οικονομικϋσ ζημύεσ.  

Επιπλϋον, η ζημιϊ ςε οριςμϋνα εξαρτόματα μπορεύ να οδηγόςει ςε τροχαύα ατυχόματα 
και θϑματα.  

Tα περιςςϐτερα μηχανόματα και ςυςτόματα, ςυμπεριλαμβανομϋνων των αυτοκινότων, 
βαςύζονται ςε ςυνόθη προληπτικό ςυντόρηςη που εκτελεύται ςε τακτϊ χρονικϊ 
διαςτόματα.  

H ςυνόθησ προληπτικό ςυντόρηςη ϋχει περιοριςμϋνη ικανϐτητα αποφυγόσ 
απροςδϐκητησ αποτυχύασ και μπορεύ να προκαλϋςει κϐςτη που ςχετύζονται με την 
περιττό αντικατϊςταςη των μη καταςτραμμϋνων τμημϊτων.  

Ϊχει πρϐςφατα επιςημανθεύ η ςημαςύα τησ διαχεύριςησ βϊςει ςυνθηκών (CBM) και του 
PHM(Prognostics and health management) , η οπούα μπορεύ να πραγματοποιηθεύ με την 
ανϊλυςη δεδομϋνων που ςυλλϋγονται μϋςω αςϑρματου δικτϑου αιςθητόρων (WSN). 

342 



Προγνωςτικϊ και διαχεύριςη τησ υγεύασ του αυτοκινότου (2) 

Σο PHM παρϋχει τισ ακϐλουθεσ υπηρεςύεσ για ςυςτόματα ό ςυςκευϋσ ςε λειτουργύα:  

• Παρακολοϑθηςη τησ υγεύασ για βλϊβεσ ό υποβϊθμιςη  
• Διϊγνωςη ανωμαλιών  
• Πρϐγνωςη τησ εναπομϋνουςασ ωφϋλιμησ ζωόσ (RUL) 
• Ειδοπούηςη ϐταν απαιτεύται 
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Προγνωςτικϊ και διαχεύριςη τησ υγεύασ του αυτοκινότου (3) 

΢ε γενικϋσ γραμμϋσ, υπϊρχουν τρεισ μϋθοδοι για τη διεξαγωγό προγνωςτικών: 
προςεγγύςεισ βαςιςμϋνεσ ςτην εμπειρύα, με βϊςη δεδομϋνα και βϊςει μοντϋλων.  

Οι προςεγγύςεισ βαςιςμϋνεσ ςτην εμπειρύα προβλϋπουν το RUL προςαρμϐζοντασ μια 
κατανομό πιθανϐτητασ ςε δεδομϋνα πραγματικόσ αποτυχύασ ό ατυχόματοσ. Αυτό η 
προςϋγγιςη ϋχει ϋνα ευρϑ φϊςμα εφαρμογών, χωρύσ την ανϊγκη περύπλοκων θεωριών.  

Η μηχανικό μϊθηςη, η οπούα εύναι μύα απϐ τισ ςυνηθϋςτερα χρηςιμοποιοϑμενεσ τεχνικϋσ, 
προβλϋπει μελλοντικϋσ αποτυχύεσ με την κατϊρτιςη μιασ ςχϋςησ ειςϐδου-ζημιϊσ. Συπικϊ, 
αυτό η τεχνικό περιλαμβϊνει ϋνα τεχνητϐ νευρωνικϐ δύκτυο, ϋνα μοντϋλο παλινδρϐμηςησ 
τησ διαδικαςύασ Gauss και μια μηχανό διανυςματικών ςχϋςεων (RVM).  

Οι προςεγγύςεισ βαςιςμϋνεσ ςτο μοντϋλο προβλϋπουν και διαγιγνώςκουν τισ αποτυχύεσ 
βϊςει ενϐσ μοντϋλου φυςικόσ κατανομόσ. Αυτό η προςϋγγιςη επιτρϋπει τη δημιουργύα 
ενϐσ μοντϋλου με ϋνα μικρϐ ποςοςτϐ δεδομϋνων αποτυχύασ.  
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Προγνωςτικϊ και διαχεύριςη τησ υγεύασ του αυτοκινότου (4) 
Προγνωςτικϊ ςτην αυτοκινητοβιομηχανύα 

Η τεχνολογύα PHM (Prognostics and Health Management) υιοθετόθηκε ςτην 
αυτοκινητοβιομηχανύα για να προβλϋψει τισ αςτοχύεσ που ςχετύζονται με την αςφϊλεια, 
να καθορύςει την πολιτικό ςυντόρηςησ των βαςικών εξαρτημϊτων, να ενιςχϑςει την 
αξιοπιςτύα των εξαρτημϊτων που χρηςιμοποιοϑν για την παρακολοϑθηςη τησ οδικόσ 
κατϊςταςησ και να μειώςει το κϐςτοσ ςυντόρηςησ.  

΢την πραγματικϐτητα, η αυτοκινητοβιομηχανύα ϊρχιςε αυςτηρό ϋρευνα για το PHM 
ςτον 21ο αιώνα, δύνοντασ ενδιαφϋροντα ευρόματα. Για να καθορύςουν τα κατώτατα 
ϐρια για την ϑπαρξη ςφαλμϊτων, χρηςιμοπούηςαν ςτατιςτικϋσ τεχνικϋσ, ϐπωσ το φύλτρο 
Kalman και πολλαπλϊ μοντϋλα αλληλεπύδραςησ(IMMs).  

Επιπλϋον, προϋβλεπαν την RUL(Remaining useful life) των μπαταριών ιϐντων λιθύου 
χρηςιμοποιώντασ ϋνα πλαύςιο φύλτρου ςωματιδύων. 345 



Προγνωςτικϊ και διαχεύριςη τησ υγεύασ του αυτοκινότου (5) 
Προγνωςτικϊ ςτην αυτοκινητοβιομηχανύα 

Οι καταςκευαςτϋσ αυτοκινότων με επωνυμύεσ, καθώσ και τα ερευνητικϊ ιδρϑματα, 
υποβϊλλουν αύτηςη για ανταγωνιςτικϋσ αιτόςεισ για διπλώματα ευρεςιτεχνύασ που 
ςχετύζονται με την αυτοκινητοβιομηχανύα.  

Η Ford κατϋχει δύπλωμα ευρεςιτεχνύασ που παρουςιϊζει δομό οχόματοσ με 
ενςωματωμϋνη προγνωςτικό μονϊδα ϐπωσ OBD(on-board diagnostics).  

Για να προςδιοριςτοϑν τα χαρακτηριςτικϊ τησ υποβϊθμιςησ, η ενϐτητα προγνωςτικών 
ςυναρμολογημϋνη με το ϐχημα ςυγκρύνει τα εςωτερικϊ δεδομϋνα που λαμβϊνονται απϐ 
την μπαταρύα, τον αντιςτροφϋα και τον ηλεκτρονικϐ κινητόρα επύ των οδών.  

Η Honeywell εύναι κϊτοχοσ διπλώματοσ ευρεςιτεχνύασ που χαρακτηρύζει ϋνα 
προγνωςτικϐ χαρακτηριςτικϐ που τοποθετεύται ςε ϋνα ςϑςτημα οχόματοσ. 
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Παραγωγό αυτοκινότων ςτα γοϑςτα των καταναλωτών 

΢το ςϑντομο μϋλλον τα αρθρωτϊ μϋρη ενϐσ αυτοκινότου θα επιλϋγονται με βϊςη την 
αρϋςκεια του καταναλωτό. 

Σα ρομποτ ςτισ αυτοκινητοβιομηχανύεσ αναπτϑςονται και εξοπλύςονται ςυνεχώσ με 
τεχνητό νοημοςϑνη ώςτε να παρϋχουν ευελιξύα ςτισ επιλογϋσ του καταναλωτό αλλϊ και 
να μειώςουν το κϐςτοσ παραγωγόσ. 
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Σο αυτοκύνητο του μϋλλοντοσ καύει αϋρα 

348 

Ο «Ζϋφυροσ», το ϐχημα «κινητόσ αρχιτεκτονικόσ» χωρύσ οδηγϐ εύναι ςχεδιαςμϋνο με 
ςκοπϐ την κοινό χρόςη του απϐ τουσ επιςκϋπτεσ κϊποιου τουριςτικοϑ προοριςμοϑ, 
ϐπωσ εύναι τα νηςιϊ του Αιγαύου. 

Θα κινεύται με ρεϑμα, το οπούο μπορεύ να προϋρχεται απϐ ςυμβατικό πρύζα, απϐ ειδικϋσ 
θϋςεισ αςϑρματησ φϐρτιςησ ό απϐ αιολικό ενϋργεια, χϊρη ςε μύα ανεμογεννότρια που 
εκτεύνεται απϐ το πύςω μϋροσ του. 

Περιϋχει καμπύνα που θυμύζει γϊςτρα 
ςκϊφουσ, μόκουσ 4,47 μϋτρων και ϑψουσ 1,66 
μϋτρων, αναδιπλοϑμενα ςκαλοπϊτια, μϋςω 
των οπούων μπορεύ να ανϋβει κϊποιοσ ςτην 
οροφό και να ξαπλώςει ςτο δύχτυ-ςκύαςτρο 
για ηλιοθεραπεύα, χωρύσ καθϐλου τζϊμια. 



Σο πρώτο αυτοκύνητο με ηλιακό ενϋργεια  

Μϋςα απϐ το Smartonics, ϋνα τετραετϋσ 
κοινοτικϐ πρϐγραμμα με προϒπολογιςμϐ 11,6 
εκατ. Ευρώ θα βοηθόςει ςτη διϊδοςη των 
ϊπειρων εφαρμογών των οργανικών 
ηλεκτρονικών ςτην καθημερινϐτητα των 
Ευρωπαύων Πολιτών. 

Σελικϐσ ςτϐχοσ του προγρϊμματοσ “Smartonics” όταν η ενςωμϊτωςη εκτυπωμϋνων 
εϑκαμπτων οργανικών φωτοβολταώκών ςυςτημϊτων τϋταρτησ γενιϊσ ςτην οροφό ενϐσ 
αυτοκινότου τησ FIAT. 

Ο ςτϐχοσ επιτεϑχθηκε και με τα ςημερινϊ δεδομϋνα η ςυγκεκριμϋνη εφαρμογό μπορεύ να 
εξαςφαλύςει ςτα ςυμβατικϊ αυτοκύνητα βενζύνησ ό diesel εξοικονϐμηςη 12-15% τησ 
ςυνολικϊ καταναλιςκϐμενησ ενϋργειασ, τροφοδοτώντασ μϋςω των φωτοβολταώκών τον 
φωτιςμϐ και το ςϑςτημα κλιματιςμοϑ των αυτοκινότων. 349 



Σα ϋξυπνα αυτοκύνητα μπορεύ να αυξόςουν μϊλλον παρϊ να 
μειώςουν τη χρόςη τησ βενζύνησ 

΢ϑμφωνα με ϋρευνα που πραγματοποιόθηκε ςτο Πανεπιςτόμιο του Michigan, οι 
ερευνητϋσ προβλϋπουν ϐτι τα οφϋλη των ϋξυπνων αυτοκινότων θα προκαλϋςουν 
πιθανϐτατα περιςςϐτερο οδόγηςη των ιδιϐκτητων οχημϊτων. 

Αυτϊ τα επιπλϋον μύλια θα μποροϑςαν να αντιςταθμύςουν, εν μϋρει ό εντελώσ, τυχϐν 
οφϋλη εξοικονϐμηςησ ενϋργειασ που μπορεύ να προςφϋρει η αυτοματοπούηςη.  

Η ικανϐτητα των επιβατών να εργϊζονται, να κοιμοϑνται, να παρακολουθοϑν μια ταινύα, 
να διαβϊζουν ϋνα βιβλύο ό να παύζουν ϋνα παιχνύδι καρτών με ϊλλουσ πιθανϐν να 
προκαλϋςει ακϐμη περιςςϐτερα ταξύδια. 350 



Σα ϋξυπνα αυτοκύνητα μπορεύ να αυξόςουν μϊλλον παρϊ να 
μειώςουν τη χρόςη τησ βενζύνησ (2) 

Η μελϋτη του Michigan εξϋταςε το κϐςτοσ καυςύμων και το χρϐνο. Η προςϋγγιςό τουσ 
προςαρμϐζει τισ τυπικϋσ μικροοικονομικϋσ μοντελοποιόςεισ και τισ ςτατιςτικϋσ τεχνικϋσ 
για να υπολογύςει την αξύα του χρϐνου.  

Παραδοςιακϊ, ο χρϐνοσ οδόγηςησ ϋχει θεωρηθεύ ωσ κϐςτοσ για τον οδηγϐ. Αλλϊ η 
ικανϐτητα να αςκοϑν ϊλλεσ δραςτηριϐτητεσ ςε ϋνα αυτϐνομο ϐχημα αναμϋνεται να 
μειώςει ςημαντικϊ αυτϐ το "αντιληπτϐ κϐςτοσ ταξιδύου", γεγονϐσ που πιθανϐν θα 
ωθόςει περαιτϋρω ταξύδια. 

Οι ερευνητϋσ του Michigan εκτιμοϑν ϐτι η επαγϐμενη πορεύα που προκϑπτει απϐ μεύωςη 
κατϊ 38% του υποτιθϋμενου κϐςτουσ ταξιδύου θα εξαλεύψει εντελώσ την εξοικονϐμηςη 
καυςύμων που ςυνδϋεται με τα αυτοκύνητα με αυτονομύα. Αυτϐ ςυνεπϊγεται τη 
δυνατϐτητα αϑξηςησ τησ τοπικόσ και παγκϐςμιασ ρϑπανςησ τησ ατμϐςφαιρασ. 351 



Αποταμύευςη με την αγορϊ ϋξυπνων αυτοκινότων 

Ϊρευνεσ ϋχουν αποδεύξει ϐτι οι κϊτοχοι ϋξυπνων αυτοκινότων αποταμιεϑουν απο 60 ϋωσ 
και 266 ευρώ κϊθε χρϐνο απο τα καϑςιμα.  

Οι ςυνολικϋσ οικονομύεσ απο τα καϑςιμα ανϋρχονται ςτα 6.2 διςεκατομμϑρια τον χρϐνο. 

Οι οδηγού γλιτώνουν επιπλϋον ϋξοδα λϐγω των μειωμϋνων ατυχημϊτων, τησ ομαλόσ και 
προςεκτικόσ οδόγηςησ αλλϊ και τησ αποδοτικϐτητασ τησ αεροδυναμικόσ απϐ ϐλα τα 
οχόματα ςτον δρϐμο. 352 



Αποταμύευςη με την αγορϊ ϋξυπνων αυτοκινότων 
Ενεργειακϊ Πϊνελ για εξοικονϐμοιςη ενϋργειασ 

Αυτϊ τα πϊνελ μποροϑν να αποθηκεϑουν ενϋργεια και να φορτύζονται γρηγορϐτερα απϐ 
τισ μπαταρύεσ που υπϊρχουν ςτα αυτοκύνητα ςόμερα.  

Ενώ τα ηλεκτρικϊ αυτοκύνητα χρηςιμοποιοϑν τη μπαταρύα για να εξοικονομόςουν 
εκπομπϋσ, αυτϋσ οι μπαταρύεσ εύναι βαριϋσ και καταλαμβϊνουν πολϑ χώρο μϋςα ςτο 
αυτοκύνητο. Σα πϊνελ εξοικονϐμηςησ ενϋργειασ εύναι μια καλϑτερη επιλογό. 

Εύναι επύςησ ςημαντικϊ λιγϐτερο βαρϑ, και αυτϐ οδηγεύ ςε πιο αποτελεςματικό οδόγηςη. 
Μερικϊ απϐ αυτϊ τα ενεργειακϊ πϊνελ ϋχουν αναπτυχθεύ ακϐμη και για να αξιοποιόςουν 
την ηλιακό ενϋργεια.  353 



Αποταμύευςη με την αγορϊ ϋξυπνων αυτοκινότων(2) 

Ϊρευνα ϋδειξε ϐτι το κϐςτοσ και τα οφϋλη απϐ τρύα χαρακτηριςτικϊ "ϋξυπνου 
αυτοκινότου" που αναμϋνεται να εύναι μϋροσ τησ ςουύτασ υποβοηθοϑμενησ οδόγηςησ 
που θα βρεθεύ ςτα μελλοντικϊ αυτϐνομα αυτοκύνητα, ςυγκεκριμϋνα παρακολοϑθηςη 
τυφλών ςημεύων, προειδοπούηςη αναχώρηςησ απϐ λωρύδα κυκλοφορύασ , και 
προειδοπούηςη ςϑγκρουςησ προσ τα εμπρϐσ.  

Διαπιςτώθηκε ϐτι αν τα χαρακτηριςτικϊ αυτϊ εγκαταςταθοϑν ςε ϐλα τα αυτοκύνητα 
ςτισ Η.Π.Α., θα εξοικονομοϑςαν 20 διςεκατομμϑρια δολϊρια ετηςύωσ και θα 
αποτρϋπονται 1,6 εκατομμϑρια ατυχόματα ετηςύωσ (και ςυνοδευϐμενοι 7.200 θϊνατοι).  

Σο κϐςτοσ εγκατϊςταςησ και των τριών χαρακτηριςτικών θα όταν περύπου 600 δολϊρια 
ανϊ αυτοκύνητο. 354 



Αποταμύευςη με την αγορϊ ϋξυπνων αυτοκινότων(3) 

Με ςυντριπτικό πλειοψηφύα, διαπιςτώθηκε ϐτι τα οφϋλη μειώνονται ςτα ϊτομα και ϐχι 
ςτο ευρϑ κοινϐ. Η μεύωςη του αριθμοϑ των ατυχημϊτων μειώνει τη ςυμφϐρηςη και τον 
αριθμϐ των απαντόςεων ϋκτακτησ ανϊγκησ, τα οπούα αποτελοϑν κατανεμημϋνα οφϋλη.  

Οι περιςςϐτερεσ απϐ τισ αποταμιεϑςεισ εύναι ιδιωτικϋσ (86%), κυρύωσ με τη μορφό 
αποφυγόσ τραυματιςμών, θανϊτων και ζημιών ςτα οχόματα. 
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Σα αυτοκύνητα χωρύσ οδηγϐ αποτελοϑν απειλό ό ϐφελοσ για 
την κοινωνύα; 

Οριςμϋνοι ενδιαφερϐμενοι ςτη βιομηχανύα τεχνολογύασ εύναι αιςιϐδοξοι ϐτι η νϋα 
τεχνολογύα θα αποτελϋςει ςημαντικό αναβϊθμιςη για τη ςημερινό βιομηχανύα 
μεταφορών.  

Οι φορεύσ του τομϋα των μεταφορών, απϐ την ϊλλη πλευρϊ, θεωροϑν τα αυτοκύνητα 
χωρύσ οδηγϐ ωσ περιττό παρϋμβαςη που θα απειλόςει την οικονομύα και θα καταςτόςει 
πολλοϑσ ϊνεργουσ. 
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Οδικϐσ χϊρτησ αυτοκινότων για το 2030 & πϋρα 

Η αυτϐνομη τεχνολογύα των οχημϊτων εξακολουθεύ να βρύςκεται ςε πρωτϐτυπο ςτϊδιο. 

Εξετϊζεται εκτενώσ τϐςο εντϐσ ϐςο και εκτϐσ τησ αυτοκινητοβιομηχανύασ και 
αναμϋνεται να ϋχει διορατικϋσ επιπτώςεισ ςτο οικοςϑςτημα, καθώσ και να αποφϋρει 
αβϋβαια οφϋλη για την αςφϊλεια, ροό κυκλοφορύασ και αποδοτικϐτητα. 
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Οδικϐσ χϊρτησ αυτοκινότων για το 2030 & πϋρα(2) 

Ο τρϐποσ με τον οπούο τα αυτοκύνητα ςυνδϋονται με το περιβϊλλον τουσ θα μποροϑςε 
να αλλϊξει τερϊςτια τα επϐμενα χρϐνια.  

Ϋδη ϋνα νϋο ςϑςτημα βοόθειασ και αςφϊλειασ του οδηγοϑ μπορεύ να ςταθμεϑςει το 
αυτοκύνητο αυτϐνομα, να διατηρόςει μια αςφαλό απϐςταςη μεταξϑ των αυτοκινότων 
ςτισ ταχϑτητεσ αυτοκινητϐδρομου, να προειδοποιόςει τουσ οδηγοϑσ για τουσ κινδϑνουσ 
μπροςτϊ και ακϐμη και να εκτιμόςει και εϊν εύναι απαραύτητο να παρϋμβει ςε 
καταςτϊςεισ ϋκτακτησ ανϊγκησ.  

Σα ςυςτόματα κινητικϐτητασ και διαχεύριςησ οχημϊτων παρϋχουν πληροφορύεσ 
κυκλοφορύασ ςε πραγματικϐ χρϐνο, βϋλτιςτεσ πληροφορύεσ δρομολϐγηςησ και 
πληροφορύεσ κατϊςταςησ του αυτοκινότου που βοηθοϑν τον οδηγϐ να φτϊςει ςτουσ 
προοριςμοϑσ του πιο γρόγορα, πιο αξιϐπιςτα και πιο αποτελεςματικϊ. 
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Οδικϐσ χϊρτησ αυτοκινότων για το 2030 & πϋρα(3) 

Η μετϊβαςη απϐ τα αυτοκύνητα με την ADAS ςε αυτϐνομα αυτοκύνητα φαύνεται δϑςκολη 
λϐγω τησ ϋλλειψησ τησ απαραύτητησ υποδομόσ.  

Εϊν υπϊρχει επαρκόσ υποδομό υποςτόριξησ ςτο μϋλλον, αυτϐνομα οχόματα θα 
μποροϑςαν να εύναι το μϋλλον τησ αυτοκινητοβιομηχανύασ.  

Σα μϐνα αυτϐνομα αυτοκύνητα εύναι ακϐμα πρωτϐτυπα ό δοκιμαςτικϊ οχόματα και απλϊ 
δεν εύναι εξοπλιςμϋνα για το δρϐμο αλλϊ βριςκϐμαςτε προσ αυτό την κατεϑθυνςη.  
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Οδικϐσ χϊρτησ αυτοκινότων για το 2030 & πϋρα(4) 

Η Boston Consulting Group (BCG) ϋχει κϊνει μια ανεπιθϑμητη πρϐβλεψη για το πϐςο 
γρόγορα και πϐςο εξ ολοκλόρου αυτϐνομα αυτοκύνητα θα μποροϑςαν να αναλϊβουν 
τουσ δρϐμουσ. 

Οι εκτιμόςεισ τουσ βλϋπουν αυτϊ τα αυτοκύνητα να εμφανύζονται ςτο δρϐμο μϋχρι το 
2021, που απϋχει μϐλισ 2 χρϐνια. Ακϐμα πιο εκπληκτικϊ, βλϋπουν την παγκϐςμια αγορϊ 
για τα αυτϐνομα αυτοκύνητα να φτϊνουν τα 42 διςεκατομμϑρια δολϊρια μϋχρι το 2025. 

Επύςησ, ςτοιχηματύζουν ϐτι οι πρώτεσ αγορϋσ που ςύγουρα θα εύναι αυτϐνομεσ θα 
μποροϑςαν να εύναι η Ιαπωνύα και η Δυτικό Ευρώπη. Η εμπλοκό των κανονιςμών που 
αφοροϑν τα αυτοκύνητα ςτισ Ηνωμϋνεσ Πολιτεύεσ (ΗΠΑ) θα επιβραδϑνουν τον ρυθμϐ 
ανϊπτυξησ. 
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Οδικϐσ χϊρτησ αυτοκινότων για το 2030 & πϋρα(5) 

Οι καλϊ δημοςιευμϋνεσ προςπϊθειεσ εταιρειών ϐπωσ η Google για την οικοδϐμηςη 
λειτουργικοϑ αυτϐνομου οχόματοσ ϋχουν απορροφόςει ςημαντικό προςοχό ςτο πώσ θα 
μποροϑςε να φανεύ και να λειτουργόςει το αυτοκύνητο του μϋλλοντοσ.  

Μϋχρι τώρα, η υποβοηθοϑμενη οδόγηςη εύναι η μϐνη απϐ τισ πολλϋσ νϋεσ τεχνολογύεσ και 
οι αυτοκινητοβιομηχανύεσ προώϐντων ενςωματώνουν ςτα αυτοκύνητα που 
καταςκευϊζουν.  
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Η αγορϊ 

Η ςυνδεδεμϋνη αγορϊ αυτοκινότων ϋχει τριπλαςιαςτεύ απϐ το 2012 μϋχρι το 2018, απϐ 
13 δις. Ευρώ μϋχρι 39 δις. Ευρώ. 

Σο ποςοςτϐ διεύςδυςησ των ςυνδεδεμϋνων ςυςτημϊτων ϋχει αυξηθεύ απϐ 14% το 2013 
ςε πϊνω απϐ 50% ϋωσ το 2020. 
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Η αγορϊ (2) 

Η Gartner (2016) πρϐβλεψε ϐτι το 2020 ϋνα απϐ τα πϋντε οχόματα ςτον κϐςμο θα όταν 
ϋξυπνα αυτοκύνητα.  

΢ϑμφωνα με την BI Intelligence, το ϋξυπνο αυτοκύνητο αναμϋνεται να ανϋλθει ςε 75 τοισ 
εκατϐ τησ παγκϐςμιασ παραγωγόσ οχημϊτων το 2020 (Meola, 2016). 
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Η αγορϊ 
Επύδραςη ςτην οικονομύα 

Με την πλόρη υιοθϋτηςη των μηχανοκύνητων οχημϊτων, δεν υπϊρχει αμφιβολύα ϐτι 
πολλϋσ θϋςεισ εργαςύασ θα χαθοϑν ςτη διαδικαςύα. Αυτϐ θα μποροϑςε ενδεχομϋνωσ να 
προκαλϋςει ςοβαρό κρύςη ανεργύασ. 

Σα αυτϐνομα αυτοκύνητα αποφϋρουν πολλϊ οφϋλη ςτην παγκϐςμια οικονομύα.  

Αυτϊ τα αυτοκύνητα ϋχουν τη δυνατϐτητα να εξαλεύψουν την κυκλοφοριακό ςυμφϐρηςη 
ςτισ μεγϊλεσ πϐλεισ, εξοικονομώντασ ϋτςι χρϐνο για τον ενεργϐ πληθυςμϐ.  

Οι προγραμματιςτϋσ λογιςμικοϑ και οι ειδικού τησ πληροφορικόσ εξετϊζουν απεριϐριςτεσ 
ευκαιρύεσ απαςχϐληςησ ςτο μϋλλον, επειδό θα τουσ ανατεθεύ η λειτουργύα τησ 
βιομηχανύασ μεταφορών.  
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Η ΕΕ για τα ϋξυπνα αυτοκύνητα 

Σελικϐσ ςτϐχοσ τησ Ευρωπαικόσ Ϊνωςησ αναφορικϊ με τισ μεταφορϋσ, εύναι οι μηδϋν 
θϊνατοι και ελϊχιςτοι ςοβαρού τραυματιςμού απϐ τροχαύα.  

Η Ευρωπαώκό Επιτροπό ενϋκρινε το νϋο κανονιςτικϐ πλαύςιο για τα ΢υνεργατικϊ Ευφυό 
΢υςτόματα Μεταφορών (C-ITS) που θα αλλϊξει ϐλα ϐςα γνωρύζουμε ςτισ οδικϋσ 
μετακινόςεισ. 

Οι νϋοι κανϐνεσ εύναι ςϑμφωνοι με τισ προτϊςεισ ςχετικϊ με την «αυτοματοποιημϋνη 
κινητικϐτητα» που ειςηγόθηκε η Επιτροπό Juncker και η υλοπούηςό τησ απλώνεται ϋωσ 
το ϋτοσ 2050. 

Οι μεγϊλεσ αυτοκινητοβιομηχανύεσ τησ Ευρώπησ θα ξεκινόςουν μϋςα ςτο 2020 να 
εξοπλύζουν τα οχόματϊ τουσ με την τεχνολογύα C-ITS (Cooperative Intelligent Transport 
Systems). To ύδιο θα κϊνουν και οι διαχειριςτϋσ οδικών αξϐνων.  

365 



Προκλόςεισ ςτο ςχεδιαςμϐ UI αυτοκινότων 

Οι καταςκευαςτϋσ αυτοκινότων και οι προμηθευτϋσ εξαρτημϊτων τουσ ,ανϋπτυξαν 
διεπαφϋσ χρόςτη και τισ απαιτοϑμενεσ ςυςκευϋσ, αλλϊ τώρα, πολλού καταςκευαςτϋσ και 
εταιρεύεσ που παρϋχουν λογιςμικϐ και ςυςκευϋσ ϋχουν ςχεδιϊςει ςυςτόματα που θα 
μποροϑςαν να χρηςιμοποιηθοϑν κατϊ την οδόγηςη.  

Η ανϊγκη παροχόσ τυποποιημϋνων διεπαφών για τη ςϑνδεςη τϋτοιων ςυςκευών με το 
αυτοκύνητο αυξϊνεται απϐ τον αριθμϐ των προςωπικών ςυςκευών που θϋλουν να 
χρηςιμοποιόςουν οι οδηγού κατϊ την οδόγηςη. Η λόψη εφαρμογών απϐ ϋνα κατϊςτημα 
εφαρμογών ςε μια κινητό ςυςκευό αποτελεύ ςόμερα κοινό προςϋγγιςη και εύναι επύςησ 
δυνατό για το αυτοκύνητο.  
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Προκλόςεισ ςτο ςχεδιαςμϐ UI αυτοκινότων(2) 

Η εϑρεςη ενϐσ μϋςου για την ανϊλυςη και την τεκμηρύωςη των διεπαφών χρόςτη του 
αυτοκινότου αποτελεύ θεμελιώδη πρϐκληςη, ιδιαύτερα ϐταν εξετϊζεται ο τερϊςτιοσ 
αριθμϐσ των μερών που ςυμμετϋχουν πλϋον ςτη διαδικαςύα ανϊπτυξησ.  

Αυτϐ ςημαύνει ϐτι θα πρϋπει να εφαρμϐζεται ςε ϐλα τα ςτϊδια τησ διαδικαςύασ 
ςχεδιαςμοϑ. Ιδιαύτερη προςοχό δύνεται ςτην αξιολϐγηςη των νϋων διεπαφών χρόςτη 
του αυτοκινότου.  
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Προκλόςεισ ςτο ςχεδιαςμϐ UI αυτοκινότων(3) 

Μύα κϑρια πρϐκληςη για την αναπτυξιακό διαδικαςύα των διεπαφών χρόςτη του 
αυτοκινότου εύναι η παροχό αςφαλών μεθϐδων για ποιοτικϊ και ποςοτικϊ μϋτρα. Αυτϊ 
τα μϋτρα εύναι απαραύτητα για να αποφαςιςτεύ εϊν μπορεύ να ςυςτηθεύ μια νϋα διεπαφό 
χρόςτη για τη χρόςη κατϊ την οδόγηςη ϐταν λαμβϊνεται υπϐψη η απϐςπαςη του 
οδηγοϑ.  

Μια ϊλλη πρϐκληςη εύναι να διατηρηθεύ ο ταχϑσ ρυθμϐσ ανϊπτυξησ λογιςμικοϑ και η 
κουλτοϑρα των εφαρμογών. Απαιτοϑνται ταχεύεσ πρωτϐτυπεσ μϋθοδοι και μϋθοδοι 
γρόγορησ αξιολϐγηςησ για να αποφαςιςτεύ ποιϊ εύναι η ιδϋα τησ διαςϑνδεςησ χρόςτη 
που αξύζει να ακολουθηθεύ και ποιϊ ιδϋα θα αποςπϊςει τον οδηγϐ απϐ το πρωταρχικό 
εργαςύα  του. 
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Προκλόςεισ ςτο ςχεδιαςμϐ UI αυτοκινότων(4) 

Απϐ την αρχό, τα αυτοκύνητα χτύςτηκαν με τρϐπο που ϐχι μϐνο ο οδηγϐσ αλλϊ και 
μερικού επιβϊτεσ θα μποροϑςαν να μεταφερθοϑν. Αυτϐ κϊνει την οδόγηςη ςυχνϊ ϋνα 
κοινωνικϐ γεγονϐσ. Απϐ τη μύα πλευρϊ, η παρουςύα επιβατών αναγνωρύζεται ϐτι αυξϊνει 
την οδηγικό αςφϊλεια, ϋχοντασ ϋνα επιπλϋον ςϑνολο ματιών και αυτιών που 
παρακολουθοϑν το δρϐμο. 

Απϐ την ϊλλη πλευρϊ, οι επιβϊτεσ θεωροϑνται ωσ η αιτύα τησ απϐςπαςησ τησ προςοχόσ 
δύνοντασ ςτον οδηγϐ κύνητρο να απομακρϑνει την προςοχό του απϐ το δρϐμο. 
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Προκλόςεισ ςτο ςχεδιαςμϐ UI αυτοκινότων(5) 

Μια πρϐςθετη πρϐκληςη για την αλληλεπύδραςη ανθρώπου-αυτοκινότου μπορεύ να 
φανεύ ςτην παροχό ψυχαγωγύασ για τουσ επιβϊτεσ και ςτη ςτόριξη τησ φυςικόσ 
αλληλεπύδραςησ μεταξϑ οδηγοϑ και επιβατών, χωρύσ να παραβλϋπεται η προςοχό του 
οδηγοϑ απϐ το δρϐμο.  

Οι διαφορϋσ μεταξϑ τησ αλληλεπύδραςησ ανθρώπου-υπολογιςτό ςτον τομϋα τησ 
επιφϊνειασ εργαςύασ ό των κινητών ςυςκευών και τησ αλληλεπύδραςησ ανθρώπου-
αυτοκινότου ϋχουν ωσ αποτϋλεςμα πρϐςθετεσ απαιτόςεισ για τη διαδικαςύα ανϊπτυξησ 
ςχεδιαςμοϑ. 
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Προκλόςεισ ςτο ςχεδιαςμϐ UI αυτοκινότω(6) 
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Εικόνα 2.5: Διαδικαζία HCD - ISO 9241-210 Προζαρμοζμένο ζηο περιβάλλον ηης ασηοκινηηοβιομητανίας 

Σροποποιημϋνη ϋκδοςη τησ διαδικαςύασ ςχεδιαςμοϑ ςε ανθρώπινο κϋντρο ςϑμφωνα με 
το πρϐτυπο ISO 9241-210 που προτϊθηκε ςτο [Kern, Schmidt 2009] με πρϐςθετεσ ειδικϋσ 
απαιτόςεισ ςτο πλαύςιο του ςχεδιαςμοϑ αλληλεπιδρϊςεων χρόςτη αυτοκινότων. Σα 
πρϊςινα πλαύςια ςτισ ςυγκεκριμϋνεσ δραςτηριϐτητεσ υποδεικνϑουν πρϐςθετεσ 
απαιτόςεισ για την ανϊπτυξη τησ αλληλεπύδραςησ των χρηςτών του αυτοκινότου. 

Σχεδίαση μια 
λφσης που 
συναντά τις 
απαιτήσεις Αξιολόγθςθ 

Σχεδίαςθ των 
ανκρωποκεντρικϊν 
δραςτθριοτιτων 

Κατανόθςθ και 
κακοριςμόσ 
πλαιςίου 
Χριςθσ 

Kακοριςμόσ 
απαιτιςεων των 
χρθςτϊν 

Παραγωγι 
ςχεδιαςτικϊν 
λφςεων 

Σχεδιαςτικά και πρωτότυπα 
εργαλεία και μεκόδουσ 

Eιδικά εργαλεία για τθν 
αξιολόγθςθ των 
διεπαφϊν χρθςτϊν του 
αυτοκινιτου, 
λαμβάνοντασ υπόψθ τθν 
απόςπαςθ τθσ αρωγισ 

Συςτθματικι αξιολόγθςθ τθσ χριςθσ 
τθσ διεπαφισ χριςτθ του 
αυτοκινιτου 

Υποςτιριξθ 
προδιαγραφϊν 
απαιτιςεων ςτο 
αυτοκίνθτο 



Προκλόςεισ ςτο ςχεδιαςμϐ UI αυτοκινότων(7) 

Η βαςικό πρϐκληςη για τισ διεπαφϋσ χρηςτών αυτοκινότων εύναι η καταςκευό τουσ με 
τρϐπο που να μην επηρεϊζουν αρνητικϊ την απϐδοςη οδόγηςησ και να βελτιώνουν την 
εμπειρύα του οδηγοϑ, ςημαύνει ιδανικϊ ϐτι θα κϊνουν την οδόγηςη αςφαλϋςτερη, αλλϊ 
εξακολουθοϑν να προςφϋρουν μια πολϑτιμη υπηρεςύα.  

Επιπλϋον, εύναι χρόςιμα εργαλεύα και μϋθοδοι για να αποδειχθεύ ϐτι οι νϋεσ διεπαφϋσ 
χρόςτη του αυτοκινότου εύναι κατϊλληλεσ για χρόςη κατϊ την οδόγηςη. Η 
αλληλεπύδραςη ενςτικτωδώσ και φυςικϊ εύναι πιθανώσ ο προτινώμενοσ τρϐποσ 
αλληλεπύδραςησ του χρόςτη με ϋναν υπολογιςτό.  
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Προκλόςεισ ςτο ςχεδιαςμϐ UI αυτοκινότων(8) 

Οι ςχεδιαςτϋσ αλληλεπύδραςησ χρόςτη εκμεταλλεϑονται τεχνικϋσ ςιωπηρόσ 
αλληλεπύδραςησ για να κϊνουν την αλληλεπύδραςη πιο φυςικό.  

Μια πρϐκληςη για τισ διεπαφϋσ χρόςτη αυτοκινότων εύναι η αφομούωςη νϋων τρϐπων 
αλληλεπύδραςησ ςτο αυτοκύνητο, ϐπωσ η παρακολοϑθηςη των ματιών, η αναγνώριςη 
χειρονομύασ, η αναγνώριςη φωνόσ κ.λπ., η οπούα επιτρϋπει τη φυςικό και εγγενό 
ειςαγωγό του ςυςτόματοσ και επομϋνωσ περιορύζει το γνωςτικϐ φορτύο του οδηγοϑ.  

Με πολλϋσ νϋεσ τεχνολογύεσ αλληλεπύδραςησ, οι ςχεδιαςτϋσ ϋχουν ϐλο και περιςςϐτερεσ 
επιλογϋσ ςτη δημιουργύα αλληλεπύδραςησ χρόςτη. 373 



Διαταραχϋσ οδηγοϑ: ϋνα πρϐβλημα και μια αιτύα ατυχημϊτων  

Κατϊ τη διϊρκεια των 20 ετών απϐ το 1980 ϋωσ το 2000, ο αριθμϐσ των αδειοδοτημϋνων 
οδηγών ςτισ ΗΠΑ αυξόθηκε κατϊ 23,7%, απϐ περύπου 154,0 εκατομμϑρια ςε 190,6 
εκατομμϑρια και πϊλι τα επϐμενα 11 χρϐνια απϐ το 2000 ϋωσ το 2011 ϋφταςε τα 212 
εκατομμϑρια.  

Σο ςυνολικϐ ετόςιο χιλιϐμετρο που ταξιδεϑει ετηςύωσ ςτισ ΗΠΑ αυξόθηκε κατϊ 28,9% 
απϐ το 1990 ϋωσ το 2000 και ϋφθαςε τα 2,767 δις. Μύλια το 2000.  

Η οδόγηςη εύναι μια πολϑ κοινό δραςτηριϐτητα για πολλοϑσ ανθρώπουσ. Καθιςτώντασ 
την οδόγηςη αςφαλό εύναι ϋνα ςημαντικϐ θϋμα ςτην καθημερινό ζωό. Η αυξημϋνη 
απϐςπαςη τησ προςοχόσ του οδηγοϑ ϋχει γύνει ϋνασ απϐ τουσ λϐγουσ για τροχαύα 
ατυχόματα. 
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Διαταραχϋσ οδηγοϑ: ϋνα πρϐβλημα και μια αιτύα ατυχημϊτων 
(2) 

Ψσ απϐςπαςη νοεύται η απϐκλιςη τησ 
προςοχόσ του οδηγοϑ απϐ ϊλλεσ 
δραςτηριϐτητεσ εκτϐσ απϐ την 
πρωταρχικό εργαςύα τησ οδόγηςησ. Οι 
πρωταρχικϋσ εργαςύεσ εύναι κρύςιμεσ για 
την αςφαλό λειτουργύα και τον ϋλεγχο 
ενϐσ οχόματοσ.  

• Οπτικό απϐςπαςη τησ προςοχόσ 
• ΢ωματικό απϐςπαςη τησ προςοχόσ 
• Γνωςτικό απϐςπαςη τησ προςοχόσ  
• Οπτικοακουςτικό απϐςπαςη 

΢ϑμφωνα με την ϋρευνα 
NHTSA και τισ 
κατευθυντόριεσ γραμμϋσ 
που δημοςιεϑθηκαν τον 
Απρύλιο του 2013, η 
διϊςπαςη του οδηγοϑ 
μπορεύ να ταξινομηθεύ ςε 
τϋςςερισ μεγϊλεσ 
κατηγορύεσ. 
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Προκλόςεισ ςτισ τεχνολογύεσ των ϋξυπνων αυτοκινότων 

Οι αιςθητόρεσ και οι εξωτερικϋσ κϊμερεσ μποροϑν να καταγρϊψουν το μϋγιςτο 150 
μϋτρα με τα ςημερινϊ δεδομϋνα. Δυςλειτουργοϑν ςε κακϋσ καιρικϋσ ςυνθόκεσ και ςε 
κακόσ κατϊςταςησ υποδομϋσ. 

Σα ραντϊρ μποροϑν να καλϑψουν αυτϊ τα προβλόματα αλλϊ δεν μποροϑν να 
διαχωρύςουν αντικεύμενα. Φρειϊζεται μεγϊλοσ αριθμϐσ κεραιών και δαπανηρϊ τςιπ για 
να τρϋξουν τα ςϑνθετα ψηφιακϊ ςόματα. Αυτϐσ ο τϑποσ ςυςτόματοσ απαιτεύ χρϐνο και 
ενϋργεια, καθιςτώντασ τον αναποτελεςματικϐ.  

Σο κϐςτοσ τησ αγορϊσ και ςυντόρηςησ ενϐσ αυτοκινότου ςόμερα εύναι μϐνο ϋνα μικρϐ 
κλϊςμα απο αυτϐ των ϋξυπνων αυτοκινότων. Σο κϐςτοσ τησ αγορϊσ του λογιςμικοϑ, τησ 
εγκατϊςταςησ αιςθητόρων και τησ ενημϋρωςόσ τουσ κϊθε μϋρα θα μποροϑςε να εύναι 
υπερβολικϐ. 
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Προκλόςεισ ςτισ τεχνολογύεσ των ϋξυπνων αυτοκινότων (2) 

Η ιδϋα μιασ υπηρεςύασ που βαςύζεται ςε cloud για τα ςυνδεδεμϋνα αυτοκύνητα εύναι 
ριζικϊ λανθαςμϋνη.  

Δεν διατύθεται η απαραύτητη υποδομό για ϐλα τα αυτοκύνητα απϐ ϐλουσ τουσ 
καταςκευαςτϋσ για να ςυμμορφώνονται με την ύδια υπηρεςύα και με την ύδια τεχνολογύα.  

Παρϐλο που εύναι ενθαρρυντικϐ ϐτι οι κρατικϋσ κυβερνόςεισ λαμβϊνουν γνώςη του 
ϋξυπνου αυτοκινότου, εύναι μϐνο ϋνα βόμα προσ την πραγματικό λϑςη. Αυτό η 
διαδικαςύα των κρατών που εφαρμϐζουν τα δικϊ τουσ πρϐτυπα θα καταςτεύ ςϑντομα 
προβληματικό για τουσ καταςκευαςτϋσ αυτοκινότων καθώσ προςπαθοϑν να 
αναβαθμύςουν τισ δραςτηριϐτητϋσ τουσ. 

Οι καταςκευαςτϋσ αυτοκινότων θα πρϋπει να αποδεύξουν ϐτι τα αυτοκύνητα ϋχουν 
λειτουργύεσ αποτυχύασ και προορύζονται για ερευνητικοϑσ ςκοποϑσ, ενώ τα κρϊτη 
διατηροϑν τον ϋλεγχο τησ αδειοδϐτηςησ και τησ πώληςησ αυτϐνομων οχημϊτων.  
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Προκλόςεισ ςτισ τεχνολογύεσ των ϋξυπνων αυτοκινότων (3) 
Δεοντολογύα, Αςφϊλεια 

Σο μϋλλον των αυτοκατευθυνϐμενων οχημϊτων υπϋςτη καταςτροφικό αποτυχύα 
πρϐςφατα ϐταν το ςημαντικϐ λογιςμικϐ που επιτρϋπει ςτα αυτοκύνητα να εντοπύζουν 
τουσ πεζοϑσ τύθεται υπϐ αμφιςβότηςη: απϐ την Uber χτϑπηςε και ςκϐτωςε μια γυναύκα 
ςτην Αριζϐνα, προτρϋποντασ το κρϊτοσ να αναςτεύλει τισ δοκιμϋσ τησ επιχεύρηςησ. 

Σο περιςτατικϐ του Μαρτύου λϋγεται ϐτι εύναι η πρώτη γνωςτό περύπτωςη ενϐσ ατϐμου 
που ςκοτώθηκε απϐ ϋνα αυτοκύνητο με αυτϐματο πιλϐτο, δημιουργώντασ ϋνα ϊβολο 
κοινϐ. Σο Εθνικϐ ΢υμβοϑλιο Αςφϊλειασ των Μεταφορών και η Uber διερευνοϑν τη 
ςυντριβό. 

Παρϐλα αυτϊ, ο αγώνασ ςυνεχύζεται μεταξϑ των μεγαλϑτερων εταιρειών παγκοςμύωσ-
Uber, ο Waymo τησ αλυςύδασ γονϋων τησ Google, Tesla, GM- για να αναπτϑξει ϋνα 
αςφαλϋσ αυτϐνομο ϐχημα. 

Ο θϊνατοσ των πεζών ανανϋωςε την προςοχό τουσ ςτουσ ηθικοϑσ προβληματιςμοϑσ, τα 
μϋτρα αςφαλεύασ και το λογιςμικϐ που ϋχουν προςχωρόςει ςτην ανϊπτυξη αυτοκινότων 
αυτο-οδόγηςησ. 
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Προκλόςεισ ςτισ τεχνολογύεσ των ϋξυπνων αυτοκινότων (4) 
Δεοντολογύα, Αςφϊλεια 

Οι ηθικού προβληματιςμού των αυτϐνομων οχημϊτων δεν μποροϑν να υποτιμηθοϑν, 
ιδύωσ ϐταν μια κατϊςταςη ςυνεπϊγεται την επιλογό μεταξϑ δϑο θυμϊτων, ενϐσ πεζοϑ ό 
ενϐσ επιβϊτη. Επύςησ, εϊν η ςϑγκρουςη ενϐσ οχόματοσ εύναι αναπϐφευκτη. 

Ο Dieter Birnbacher, καθηγητόσ φιλοςοφύασ ςτο Πανεπιςτόμιο του Duesseldorf, και ο 
Wolfgang Birnbacher, ςχεδιαςτόσ ςυςτημϊτων FPGA ςτην IBEO Automotive Systems 
GmbH, παραδϋχονται ϐτι, ϐπωσ ςυμβαύνει με οποιαδόποτε τεχνολογύα κρύςιμη για την 
αςφϊλεια, το ευρϑ κοινϐ εύναι ςυνόθωσ πρϐθυμο να αποδεχθεύ ϋνα οριςμϋνο επύπεδο 
κινδϑνου ςε αντϊλλαγμα για τα οφϋλη τησ εν λϐγω τεχνολογύασ. 

Σα ϋξυπνα αυτοκύνητα θα μποροϑςαν να μειώςουν τουσ χρϐνουσ ταξιδιοϑ, να 
βελτιώςουν την ποιϐτητα του αϋρα και να εξαλεύψουν ςχεδϐν ϐλα τα ατυχόματα που 
προκαλοϑνται απϐ ανθρώπινο λϊθοσ. Σελικϊ, αν η δημϐςια ςυναύνεςη καθορύςει ϋνα 
αποδεκτϐ επύπεδο κινδϑνου, το κοινϐ εύναι υπεϑθυνο για το τι ςυμβαύνει ενϐψει αυτοϑ 
του κινδϑνου. 
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"Ϊξυπνα" αυτοκύνητα ςτουσ δρϐμουσ μϋχρι το 2030: 
αυτϐνομα, ηλεκτρικϊ και κοινϐχρηςτα 

Σο μϋλλον τησ αυτοκύνηςησ ςτην Ευρώπη και ςτην Ελλϊδα ϋχει τρύα χαρακτηριςτικϊ: 
ηλεκτροκύνηςη, αυτονομύα, κοινό χρόςη.  

Σα αυτοκύνητα του κοντινοϑ μϋλλοντοσ "τρϋχουν" ολοταχώσ για να κατακτόςουν αυτοϑσ 
τουσ ςτϐχουσ και μϊλιςτα, ςε περύπου πϋντε χρϐνια απϐ τώρα (2022) θα βγουν ςτουσ 
δρϐμουσ τα πρώτα αυτϐνομα ΙΦ, που θα μποροϑν να κϊνουν μϐνα τουσ κϊποιεσ 
επιλεγμϋνεσ διαδρομϋσ, χωρύσ την ανϊγκη οδηγοϑ.  

Σο 2030 οι γνωςτϋσ αυτοκινητοβιομηχανύεσ φιλοδοξοϑν να ϋχουν ϋτοιμα τα πλόρωσ 
αυτϐνομα, ηλεκτρικϊ αυτοκύνητα, που θα διαθϋτουν ϐλη την απαραύτητη τεχνολογύα 
(ραντϊρ, αιςθητόρεσ κλπ) ϐχι μϐνο για να οδηγοϑν μϐνα τουσ, αλλϊ και για να 
αντιλαμβϊνονται και να αντιδροϑν ανϊλογα, ςε κϊθε ϋκτακτο περιςτατικϐ. 
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"Ϊξυπνα" αυτοκύνητα ςτουσ δρϐμουσ μϋχρι το 2030: 
αυτϐνομα, ηλεκτρικϊ και κοινϐχρηςτα (2) 

Η Ελλϊδα ϋχει πρωταγωνιςτικϐ ρϐλο ςτην ϋρευνα για την παραγωγό του αυτοκινότου 
του αϑριο. 

Σο Ινςτιτοϑτου Βιώςιμησ Κινητικϐτητασ και Δικτϑων Μεταφορών του ΕΚΕΣΑ 
(ΙΜΕΣ/ΕΚΕΣΑ) εύναι ο τεχνικϐσ υπεϑθυνοσ τησ κοινοπραξύασ που ϋχει αναλϊβει το 
ευρωπαώκϐ ερευνητικϐ πρϐγραμμα "ADAS and ME". Ϊχει ςτο επύκεντρϐ του την 
αλληλεπύδραςη των ανθρώπων με τα αυτϐνομα οχόματα. 

΢τϐχοσ του προγρϊμματοσ εύναι να αναπτυχθοϑν ςυςτόματα που θα ςυμβϊλλουν ςτην 
αςφαλό οδόγηςη. 

Σα "ϋξυπνα" οχόματα θα διαθϋτουν μύα πληθώρα τεχνολογιών, ϐπωσ αιςθητόρεσ που θα 
ανιχνεϑουν αλλαγϋσ ςτο ςώμα του οδηγοϑ ό ςτα μϊτια, ραντϊρ, αιςθητόρεσ των γϑρω 
οχημϊτων, τεχνολογύεσ car to car κ.ϊ. 
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"Ϊξυπνα" αυτοκύνητα ςτουσ δρϐμουσ μϋχρι το 2030: 
αυτϐνομα, ηλεκτρικϊ και κοινϐχρηςτα (3) 

Η αυτονομύα των οχημϊτων εύναι ϋνα απϐ τα βαςικϊ χαρακτηριςτικϊ, ςτα οπούα 
ςτοχεϑουν ϐλεσ οι γνωςτϋσ αυτοκινητοβιομηχανύεσ. Ϋδη ϋχουν κατακτηθεύ η αυτονομύα 
τϑπου 1 και 2. 

Βρύςκεται ςε εξϋλιξη η αυτονομύα τϑπου 3 (επιςτρϋφει το ϐχημα μϐνο του, ό 
αναλαμβϊνει την οδόγηςη ϐταν κρύνει ϐτι ο οδηγϐσ δεν εύναι ςε θϋςη να οδηγόςει), 
τϑπου 4 (ςχεδϐν αυτϐνομο) και 5 (πλόρωσ αυτϐνομο), που θα τα δοϑμε να κυκλοφοροϑν 
ςτουσ δρϐμουσ μϋχρι το 2022 (τϑπου 3) και μϋχρι το 2030 (τϑπου 4 και 5). 

Η ηλεκτροκύνηςη εύναι ϋνασ τομϋασ που ϋχει όδη κατακτηθεύ ςε πολλϋσ χώρεσ. 
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"Ϊξυπνα" αυτοκύνητα ςτουσ δρϐμουσ μϋχρι το 2030: 
αυτϐνομα, ηλεκτρικϊ και κοινϐχρηςτα (4) 

Κοινϐχρηςτο Αυτοκύνητο 

΢ημαντικϐ ρϐλο αναμϋνεται να παύξει ςτο μϋλλον, το "κοινϐχρηςτο αυτοκύνητο", ςε πιο 
εξελιγμϋνη μορφό του ςημερινοϑ car pooling.  

Ϊνα ΙΦ μοιρϊζεται ανϊμεςα ςε πολλοϑσ ενδιαφερϐμενουσ οδηγοϑσ, που θα εντοπύζουν 
μϋςω κινητών τηλεφώνων το κοντινϐτερο διαθϋςιμο, θα πηγαύνουν ςτον προοριςμϐ 
τουσ και θα το αφόνουν ςτον επϐμενο ενδιαφερϐμενο. 

Μειώνεται η χρόςη αυτοκινότων και το κϐςτοσ μεταφορϊσ, καθώσ ο καθϋνασ θα 
πληρώνει μϐνο τη διαδρομό που ϋχει διανϑςει.  

Αντύςτοιχα μπορεύ να αναπτυχθεύ η ιδϋα ενϐσ κοινϐχρηςτου αυτοκινότου πολυκατοικύασ 
ό γειτονιϊσ, το οπούο θα δεςμεϑει ο κϊθε ϋνοικοσ, μϐνο τισ μϋρεσ και ώρεσ που το 
χρειϊζεται.  
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"Ϊξυπνα" αυτοκύνητα ςτουσ δρϐμουσ μϋχρι το 2030: 
αυτϐνομα, ηλεκτρικϊ και κοινϐχρηςτα (5) 

Ηλεκτροκύνηςη ςτα ϋξυπνα αυτοκύνητα 

Πολλϊ ηλεκτροκύνητα αυτοκύνητα δεν εύναι δυνατϐ να καλϑψουν μεγϊλεσ αποςτϊςεισ 
ακϐμα χωρύσ φϐρτιςη. Αυτϐ τα καθιςτϊ υποδεϋςτερα απο τα βενζινοκύνητα 
,πετρελαιοκύνητα κ.α. 

΢τϐχοσ εύναι πολλϊ απο τα ϋξυπνα αυτοκύνητα να εύναι ηλεκτροκύνητα μϋχρι το 2030. 
Αυτϐ ιςοδυναμεύ και αυτονομύα ςτην μπαταρύα. 

Αναγκαύεσ εύναι υποδομϋσ για την φϐρτιςη των ηλεκτροκύνητων οχημϊτων. Παροχό 
ςταθμών επαναφϐρτιςησ  ςε μικρόσ κλύμακασ αποςτϊςεισ. 

Ο οδηγϐσ θα ενημερώνεται πλόρωσ για τα χιλιϐμετρα που μπορεύ να καλϑψει , καθώσ και 
για τουσ ςταθμοϑσ ςτουσ οποιοϑσ θα μπορεύ να φορτύςει το ϐχημϊ του. 
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΢υμπϋραςμα 

Η τρϋχουςα κατϊςταςη τησ τεχνολογύασ επικεντρώνεται ςτισ λειτουργύεσ και ςτην 
προςϋγγιςη που βαςύζεται ςτισ πωλόςεισ.  

Η αναγνώριςη φωνόσ μϋςα ςτο αυτοκύνητο αναμϋνεται να εύναι η λϑςη για την 
ελαχιςτοπούηςη τησ φυςικόσ απϐςπαςησ τησ προςοχόσ αλλϊ υπϊρχουν μερικϋσ 
προκλόςεισ και περιοριςμού ςε ςχϋςη με το περιβϊλλον ςτο αυτοκύνητο και το γνωςτικϐ 
φορτύο.  

Αυτϐ το ελαττωματικϐ ςϑςτημα αναγνώριςησ φωνόσ μπορεύ ακϐμη και να οδηγόςει ςε 
απαρατόρητη και πιο επικύνδυνη απϐςπαςη τησ προςοχόσ, αν δεν ληφθεύ η δϋουςα 
προςοχό κατϊ το ςχεδιαςμϐ νϋων διεπαφών με τη φωνητικό αλληλεπύδραςη. 385 



΢υμπϋραςμα (2) 

Σα πραγματικϊ αυτϐνομα αυτοκύνητα απϋχουν πολϑ απο το να γύνουν πραγματικϐτητα. 

Αυτη τη ςτιγμό, τα αυτϐνομα αυτοκύνητα λειτουργοϑν ςε πολϑ ςυγκεκριμϋνεσ 
τοποθεςύεσ και για περιοριςμϋνο χρονικϐ διϊςτημα. 

Σα επϐμενα χρϐνια ϋχουμε να αναμϋνουμε κϊποιεσ περιοριςμϋνεσ εκδϐςεισ για 
ςυγκεκριμϋνεσ καιρικϋσ ςυνθόκεσ και ςε ςυγκεκριμϋνα οδοςτρώματα. 
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΢υμπϋραςμα (3) 

Σα ϋξυπνα αυτοκύνητα θα παρϋχουν περιςςϐτερη αςφϊλεια, περιςςϐτερη ϊνεςη ςτουσ 
επιβϊτεσ και ςτον οδηγϐ και απεριϐριςτη ςυνδεςιμϐτητα με τον ϋξω κϐςμο. 

Η αυτοματοπούηςη θα ανακουφύςει τον οδηγϐ και παρϊλληλα θα του προςφϋρει ζωτικόσ 
ςημαςύασ πληροφορύεσ για τον ύδιο και το αυτοκύνητο. 

Εξωτερικού κύνδυνοι και αντιπεριςπαςμού θα εξαληφθοϑν . 
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