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Introduction

Tato norma je soucasti norem zamérenych na vozidlové asisten¢ni a varovné systémy. Dnesni aerodynamické tvary
vozidel casto omezuji vyhled fidiCe zvozidla. Systém pomoci pfi manévrovani pfi nizkych rychlostech (MALSO
Manoeuvring Aids for Low Speed Operation) rozsifuje bezpec¢nost a zvyhodruje fidi¢e béhem parkovani nebo v rliznych
manévrovacich situacich pfi nizkych rychlostech (napf. v Gzkych pasazich). Ridi¢i se tak mohou vyhnout pfekazkam,
které nemohou vidét, ale mohou byt detekovany timto systémem a tak zajistit vyssi efektivitu pohybu v téchto

omezenych prostorech. Systém MALSO predstavuje detekcni zarizeni s bezkontaktnimi senzory. Tento systém detekuje

pfitomnost prekazek v predni a zadni Casti vozidla nebo vy¢nivajicich objektd pfi manévrovani ve stisnénych
prostorech. Systém pomaha ridici pri rychlostech do 0,5 m/s a nezbavuje ridice odpovédnosti béhem rizeni vozidla.


/en/vysledky-vyhledavani?appgroups=12
/en/manoeuvring-aid-for-low-speed-operation/d1782
/en/manoeuvring-aid-for-low-speed-operation/d1782
/en/manoeuvring-aid-for-low-speed-operation/d1782
/en/sensor/d2373

Soucasna technologie snimani okoli vozidla je postavena na ultrazvukovych senzorech, jez v dobé pfipravy této normy
predstavuje nejvice uzivanou technologii. Pro jiné technologie sniméani jez se mohou v budoucnu objevit budou testy
verifikovdny a pripadné upraveny. Systémy pro zvySeni viditelnosti jako video-kamerové systémy bez meéreni

vzdalenosti a varovani nejsou predmétem této normy.

Poznamka: Extrakt uvadi vybrané kapitoly popisovaného dokumentu a prejima plvodni ¢islovani kapitol.

Application

Vyuziti normy Ize spatfit pro vyrobce motorovych vozidel, dodavatele originalniho prislusenstvi, autorizované zkusebny
silni¢nich vozidel, certifika¢ni ¢i homologacni laboratore a dalsi.

Systém MALSO je urcen pro lehk& vozidla. Tim jsou minény osobni automobily, pick-up vozidla, dodavky a jina sportovni

prekazky. V této normé neni popséana technologie snimani, avSak technologie vykonovych a testovacich procedur.

Tato technickd norma mulze byt vyuzita i v jinych norméach rozsifujicich podrobné MALSO systémy, napfiklad pro

motorovych vozidel, dodavatele origindiniho prislusenstvi, autorizované zkuSebny silni¢nich vozidel, certifika¢ni ci
homologacni laboratore a dalsi.

Pro vyrobce zarfizeni a dodavatele dopravnich telematickych systém@ tato norma obsahuje dalezité pokyny, jaké funkéni
pozadavky maji takovéto systémy spliiovat a technické parametry pro jejich zkouseni.

1. Scope

Tato mezindrodni norma je urcena pro lehkd vozidla, napriklad osobni automobily, pick-up vozidla, dodavky a jina
sportovni vozidla (ne motocykly) vybavend systémy MALSO. Norma specifikuje funkéni pozadavky, které maze fidi¢ od
zarizeni obecné ocekavat, to jest detekci a informace o pritomnosti dllezitych prekazek uvnitf definovaného (kratkého)
detekéniho rozsahu. Norma definuje minimalni poZzadavky na signalizaci poruchy a rovnéz postupy pro zkousky
funk¢nich charakteristik. To zahrnuje pravidla pro vseobecnou informacni strategii, ale nezahrnuje omezeni na druh
informaci nebo zobrazovaci systém.

MALSO systémy vyuzivaji pro méreni vzddalenosti objektové orientovand detekcni zafizeni (senzory), za Ucelem
poskytovani informaci ridici, zaloZzenych na vzddlenosti k prekdzkdm. V této normé neni popsana technologie snimani,
nicméné technologie ovliviiuje postupy zkousSek funkénich charakteristik stanovené v této mezinarodni normé (viz
kapitola 7).

Soucasnd technologie snimani okoli vozidla je postavena na ultrazvukovych senzorech, jenz v dobé publikovani této
mezinarodni normy predstavuji nejvice uzivanou technologii. Pro jiné technologie snimani, jez se mohou v budoucnu
objevit, budou zkousSky verifikovany a pripadné upraveny. Systémy pro zvysSeni viditelnosti jako video-kamerové
prostfedky bez méreni vzddlenosti a varovani nejsou predmétem této mezindrodni normy. Prostfedky pro pomoc pfi
couvani a zarizeni pro detekci prekadzky u tézkych nakladnich vozidel, nejsou v této mezindrodni normé obsazeny;
pozadavky na tyto systémy jsou definovany v ISO/TR 12155.

2. Associated Standards

ISO 2575 Road vehicles - Symbols for controls, indicators and tell-tales (Silnicni vozidla - Symboly pro ovladaci prvky,
indikatory a kontrolni ukazatele)

ISO 15006 Road vehicles - Ergonomic aspects of transport information and control systems - Specifications and
compliance procedures for in-vehicle auditory presentation (Silnicni vozidla - Ergonomické aspekty dopravnich
informacnich a fidicich systémd - Specifikace a postupy hodnoceni shody pro prezentaci zvukovych informaci ve
vozidle)

ISO 15008 Road vehicles - Ergonomic aspects of transport information and control systems - Specifications and test

procedures for in-vehicle visual presentation (Silni¢ni vozidla - Ergonomicka hlediska inteligentnich dopravnich systéma
- Specifikace a postupy pro posouzeni shody vizudlni prezentace informaci ve vozidle)
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ISO 16750 soubor Road vehicles - Environmental conditions and testing for electrical and electronic equipment (Silni¢ni
vozidla - Environmentalni podminky a zkouseni elektrického a elektronického zarizeni)adaptacni entita managementu

3. Terms and Definitions

Kapitola obsahuje 10 termin(, z nichz kli¢ové jsou nasledujici:

akustické informace a varovani (audible information and warning) - akustické signdly, které jsou pouzity pro

informovani fidi¢e o dllezitych prekazkach (napf. pulsy, hlas)

vyhodnoceni pro ucely informovani a upozornéni (evaluation for information and advice) - informace o

detekovanych prekazkach které, kdyz je systém aktivovan, budou vyhodnoceny pro potreby varovani a doporuceni fridici,
tak aby mu pomohly ke snadnéjSimu manévrovani pfi nizkych rychlostech

pomoc pFi manévrovani pri nizkych rychlostech (manoeuvring aid for low-speed operation) - systém, ktery pfi

nizkych rychlostech (< 0,5 m/s) je schopny informovat ridi¢e o pritomnosti statickych prekdzek v bezpecné vzdalenosti
vybranych oblasti predmétného vozidla, zejména béhem parkovani a manévrovani vozidla v Gzkych prijezdech

detekcni systém jizdy vzad (reversing detection system) - systém, ktery upozornuje ridice v pripadé, pokud je

zarazen zpétny prevodovy stupen a ve sledovaném prostoru se vyskytuji néjaké prekazky

urovné varovani (warning levels) - progresivni kritické Urovné akustickych/vizudlnich/dotekovych/kinestetickych
informaci nebo zpétnych podnétd fidi¢i tykajici se rizikovych faktor( prostredi

Dalsi terminy a zkratky z oboru ITS jsou obsazeny ve slovniku ITS terminology (www.ITSterminology.org).

4 Klasifikace

Hlavni ¢ast normy je vénovana klasifikaci MALSO systém( v zdavislosti na chovani fidi¢e a pozadavcich trhu, funkénim

postuptm.

Systém MALSO je klasifikovan podle schopnosti pokryt urcitou sledovanou oblast. Kazda sledovana oblast odpovida

sledované ¢asti vozidla, kde mdze dojit ke stretu s prekazkou. Tfida systému je indikovana zkratkou odpovidajici dané
oblasti pokryti.

Tabulka 1 - Klasifikace pomoci pfi manévrovani pii nizkych rychlostech - zkratky pro sledované prostory
(Tab. 1 normy)

Sledovany prostor Zkratka Detekéni Maximalni rychlost
vzdalenost jizdy
m m/s
Zad-1 R1 0,6 0,3
Zad-2 R2 1,0 0,5
Zadni roh na strané ridice Rcd 0,5 0,3
Zadni roh na strané spolujezdce Rcp 0,5 0,3
Prid’ F 0,6 0,3
Predni roh na strané fidice Fcd 0,5 0,3
Pi'edni roh na strané spolujezdce Fcp 0,5 0,3

5 Pozadavky na funkci a provedeni


/en/management-adaptation-entity/d18
http://www.ITSterminology.org/
/en/manoeuvring-aid-for-low-speed-operation/d1782
/en/system-incapable/d1531
/en/manoeuvring-aid-for-low-speed-operation/d1782

5.1 Aktivace systému

Systém s manualni aktivaci

e fidi¢ si mUZze sdm zapnout nebo vypnout systém prostrednictvim prirazeného tlacitka. Poté, co je systém
aktivovan indikuje akusticky ¢&i vizualné svoji pohotovost. Tato indikace bude jasné odlisitelnd od informaci o
vzdalenosti prekazek.

Systém s automatickou aktivaci

e systém je aktivovédn/deaktivovdn automaticky na zakladé jizdni situace. Sledované oblasti mohou byt
aktivovany oddélené tak, aby nedoslo k nezddoucimu prolinani signall. Stav pripravenosti systému po
automatické aktivaci mlze byt indikovan ridi¢i. Dale mlze byt pritomno tladitko pro vyrazeni automatické
aktivace/deaktivace systému.

Aktivacni kritéria: - zarazeny zpétny rychlostni stuperi

- rychlost poklesne pod specificky rychlostni limit von

Deaktivacni kritéria: - zafazen jiny rychlostni stupen nez zpétny, rychlost je vyssi nez specificky
rychlostni limit voff

- ujetd vzdalenost od posledni aktivace systému je vétsi nez xoff

Rychlosti von a voff se nachazi v intervalu [] 0,5 m/s nebo ] 0,3 m/s v zavislosti na sledované
oblasti. Ve vozidlech s automatickou prevodovkou mize byt systém MALSO automaticky

deaktivovan, jestlize bude zarazen rychlostni stuperi P (parkovani)

Tabulka 2 - Kritéria pro aktivaci a deaktivaci systému

Sledovany prostor Zarazeny zpétny rychlostni stupen Zarazeny jiny rychlostni stupen ne
v < von v [] voff nebo x

prid 0 + -
predni rohy o + B,
zad' + 0 i
zadni rohy + o ;
“0" signalizace je volitelna.
“+" signalizace je aktivni.
“-“ signalizace neni aktivni.

5.2 Rozhrani fidic¢e a strategie informovani

Pro rozhrani fice budou prinejmensim vyuzity alesponi akustické informacni kandly. VizudIni informace a vizualni
varovani mlze byt vyuZito jako doplhkové. Mezi nejvyznamnéjsi informace pro fidi¢e patfi informace o vzdalenosti mezi
vozidlem a prekazkou s moznosti upfesnéni polohy prekazky vici vozidlu. Chybové zpravy systému mohou byt Fidici
rovnéz indikovany.

Doporuceni pro akustické informace:
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akustické informace maji byt poskytovany v souladu s normou ISO 15006

vzdalenost méa byt kédovana alespon do dvou Urovni. Tyto stupné mohou byt reprezentovany riznou ¢etnosti
opakovani se zakladnim pravidlem pristupu, ze vysoka cetnost opakovani a kontinudini zvukovy signal
koresponduje kratkym vzdalenostem.

rizné oblasti mohou byt reprezentovany rliznymi pfenosovymi frekvencemi (napf. vysoké frekvence pro pfid
vozidla a nizké pro zad). V tomto pripadé ne vice nez dvé oblasti nebo prenosové frekvence mohou byt vyuzity.

aktivace/deaktivace systému, indikace chybového stavu nebo poruchy mdze byt prezentovana akustickym
signalem jasné odlisitelnym od jinych signald.

Doporuceni pro vizualni informace:

vizudlIni informace maji byt poskytovany v souladu s normou ISO 15008

informace budou kédovany alespori do dvou UGrovni odlisenych rlznymi barvami: ¢ervenou pro UGrover 1
(bezprostredné hrozici nebezpedi) a zlutou nebo zelenou pro Uroven 2 (upozornéni)

zadni rozsah sledovani

i i Q2 1 informacni |
troven 1 (roven ! droven |

0w, X, X,
Obrazek 3 - Urovné varovani pro zadni sledovanou oblast

displej by mél byt umistén do takové polohy, aby minimalizoval odpoutdni pozornosti fidice. Napriklad se
doporucuje umistit displej pro sledovani prostoru za vozidlem pobliz zpétného zrcatka nebo zadniho okna tak,
aby ridi¢ mohl vyuzit simultdnniho efektu pohledu. Stejné tak se doporucuje umistit displej pro sledovani
prostoru pred vozidlem na palubni desku.

Kombinace vizuédlnich a akustickych informaci:

kombinace vizualnich a akustickych informaci mlze zlepsit parametry systému nebo redukovat mozné
obtézovani ridic¢e a cestujicich

Uroven 1 (bezprostredné hrozici nebezpeci) je prezentovdna akustickou informaci s moznosti doplnéni o
vizualni informaci, Uroven 2 bude prezentovana jen akustickou nebo vizualni informaci.

Pribéh signalizace:

obecné signalizace prekazky by méla probihat jen po dobu kdy je prekdzka detekovdna

v pfipadé varovani pouze akustickou formou muUZe byt akusticky signdl docasné automaticky vypnut po
uplynuti doby definované vyrobcem, ale nadale systém z{stava v aktivnim stavu

jakmile poklesne vzdalenost mezi vozidlem a prekdzkou je akusticky signal automaticky zapnut a naopak pfi
zvétsujici se vzdalenosti je akusticky systém vypnut

v pfipadé, Ze je akusticka signalizace doprovazena vizudlni signalizaci, mGze byt akustickda signalizace po dobu
vizudlni signalizace docasné vypnuta, tak aby nedochazelo k obtézovani ridice

rfidi¢ ma moznost potlacit vystup akustickych signall po dobu nez je sdm opét aktivuje, nicméné po opétovné
aktivaci systému jsou znovu aktivovany i akustické signaly.
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5.3 Dynamické parametry detekce objektu

Systém musi byt schopen detekovat statické objekty a to v pfipadech, kdy se pfedmétné vozidlo nepohybuje nebo se

pohybuje maximalné rychlosti 0,3m/s. Systémy oznacené jako R2 budou schopny detekovat statické objekty v zadi-2
sledovaného prostoru i pri rychlostech do 0,5 m/s. Poc¢atec¢ni zpozdéni detekce je definovano jako ¢asovy interval mezi

vyskytujici se ve sledované oblasti.

V pfipadé, Ze je systém aktivni, casové zpozdéni mezi vyskytem relevantni prekézky a prezentaci spravné informace
ridi¢i by neméla presdhnout 500 ms pro vSechny monitorovaci rozsahy. Tento pozadavek by mél byt prokdzan vhodnou
testovaci procedurou s presnosti lepsi nez jedna desetina méreného ¢asového zpozdéni.

Kazda monitorovand oblast je charakterizovana horizontalnim a vertikalnim pokrytim.

Horizontalni oblasti jsou dvojrozmérné projekce sledovanych oblasti do jizdni drahy. Prvnich 0,2 m zacinajici od vnéjsi
hrany karosérie vozidla nebude testovéno, nebot soucasny stav technologie snimani neumoznuje zarucit detekci v této
bezpecnostni vzdalenosti.

Z dlvodu zjednodusSeni realizace testovaci procedury md zadni horizontdlni oblast ¢tvercovy tvar zadinajici ve
vzdéalenosti 0,2 m za okrajem vozidla a sahajici do maximalni deteké¢ni vzdalenosti, kterd ¢ini 0,6 m pro R1 a 1,0 m pro
R2. Sitka w_r tohoto &tverce je shodné s $itkou vozidla zaokrouhlend na nejblizsi vy$si hodnotu 0,1m.
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Obrazek 5 - Usporadani pravouhlé sité pro testovani horizontalniho pokryti zadni

5.4 Monitorovany rozsah pokryti

Predni horizontalni oblast je reprezentovana oblasti zacinajici 0,2 m pred vozidlem a pokracuje dale do vzdalenosti 0,6
m. Sitka w_f této oblasti je stejna jako ifka vozidla mé&Fena podél pfedni osy. Rozdilnost oproti zadni sledované oblasti
spocivd v tom, Ze tvar oblasti neni pravouhlého charakteru ale respektuje zakriveni predniho narazniku.

Minimalni stupen pokryti predni a zadni dot¢ené horizontdIni oblasti je nasledujici: 90% v Al, 87% v zadi-2 oblasti A2.
BlizSi popis je predmétem normy.
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Obrazek 6 - Usporadani pravouhlé sité pro testovani horizontalniho pokryti predni

monitorované oblasti

Definice horizontalni dotéené rohové oblasti.

Obrazek 7 - "cihlova definice" vozidlovych rohti a minimdlni pokryti rohovych detekénich
oblasti

Vertikalni dotéena oblast ma z ddvodu zjednoduseni realizace testovacich procedur obdélnikovy tvar. Pravouhly

Ctyruhelnik zacind 0,2 m za vozidlem a pokracuje dale po maximalni detek¢ni vzdalenost definovanou pro konkrétni
monitorovaci rozsahy , viz kapitola 4.

Vyska obdélniku vertikalni dotéené oblasti je 0,6 m, coz odpovida tfem radadm ctvercové sité. Priklad zadni sledované

oblasti je zndzornén na obrdzku. Minimalni pokryti je definované v tabulce v souladu s jednotlivymi monitorovacimi
rozsahy.

Zadni vertikalni
dotéena oblast
sloupe:

ABCD

IEI testovany objekt
pozice miizky

20 em
ale|s|a

0 em
o|e|o|n] ---%°

30 cm

002 0 10 i

Obrazek 8 - Stanoveni poméru pokryti zadni svislé oblasti (minimalni pocet pokrytych bunék)

Tabulka 3 - Vertikalni pokryti (minimalni pocet pokrytych bunék)

Sledované prostory Sloupec
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zadni a predni roh

5.5 Samokontrola a indikace chyb

Systém poskytuje nésledujici autodetekcni funkce kontroly:
 kontrola elektronickych obvodU a spojeni
e kontrola ¢asti senzord

varovny signal.

6 Pozadavky a testovaci prvky

Systémové prvky by mély byt navrzeny v souladu se spacifikaci na automobilové pozadavky. Jako alternative ke
specifikaci testovacich postupd vyrobcl mize byt vyuZita norma ISO 16750 (vSechny ¢asti)

7 Funkcni zkouska detekce prekazek

Predmétem této kapitoly je definovat poZzadavky na parametry testovanych objekt{ pfi testovani schopnosti systému
detekovat prekazky.

Geometrie, vlastnosti absorpce a odrazivosti testovaného objektu maji prispét k jednoduchému priibéhu testovani a
dobré reprezentaci skute¢né prekdzky. Normalizovand prekazka by se neméla prikldnét k zddnému z fyzikdlnich
principl a méla by reprezentovat nejcastéji se vyskytujici objekty pfi skute¢nych manévrovacich situacich. Zamérem
standardizovat testovany objekt je, aby vyjadreni systém0 rlznymi dodavateli mohlo byt navrzeno a vyrobeno se
srovnatelnymi parametry a zajistilo splnéni ocekavani ridice.

V pfipadé ultrazvukovych systém0 experimenty ukdzaly, Ze odrazivost ultrazvuku se vyznamné neméni pro rizné
materidly i pokud je povrch hladky nebo drsny. Napriklad kovové a drevéné méri¢ské tycky ukazuji stejnou zvukovou
odrazivost jako plastické se stejnym prlimérem.

Tabulka 4 - Testované objekty pro ultrazvukové systémy

Sledovana oblast Material Priumér Délka
VSechny horizontalni oblasti dfevo, kov nebo

, viz. norma 1(-0/+0.2)m

Test H tvrdy plast
o L L e drevo, kov nebo ) délka je rovna Sifce ndrazniku testovaného
Vertikalni zad-1, zad-2, prid , viz. norma ) .
) tvrdy plast vozidla plus 20 az 40%
oblasti
drevo, kov nebo )

Test V rohy ; viz. norma 1(-0/+0.2)m

tvrdy plast

U radarovych systém0 vysledky testl prokazaly, Ze ndasledujici tabulkové testované objekty jsou vhodné pro
reprezentaci skute¢nych objektd detekovanych radarovymi senzory.
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Tabulka 5 - Testované objekty pro radarové systémy

Sledovana oblast Material Pramér Délka
VSechny horizontalIni oblasti
Kov viz. norma 1(-0/+0.2)m
TestH
Al délka je rovna Sifce narazniku testovaného

Vertikalni zad-1, zad-2, ptid’ Kov viz. norma ! _ s
oblasti vozidla plus 20 az 40%

TestV rohy kov viz. norma 1(-0/+0.2)m

Priloha A (informativni) - Testovaci metody a pouzita literatura

Associated Terms

e system activation

e reversing detection system

e manoeuvring aid for low speed operation

e sensor

e monitoring range

o test object
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