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Introduction

Céste¢né automatizované asistenéni parkovaci systémy (Partially automated parking system - PAPS) provadi parkovaci
manévr tak, ze ridi podélny i bo¢ni pohyb vozidla, ¢imz ulehcuje fidici praci. Informace o parkovacich mistech by méla
byt k dispozici pred zapocetim samotné operace parkovani skrze senzory umisténé v auté a potencialné také z
externich zdrojd infrastruktury. Systém se skldda z ridicova vstupniho modulu a bezdotykovych senzord, které
zprostredkovavaji informace z vnéjsku. Déale systém sestava z automatizovaného fizeni pohonu, brzd, prevodi a fizeni
(natoceni kol), diky ¢emuz vozidlo dojede a zastavi v cilové pozici bez fidi¢ova primého prispéni. Informace o pribéhu
operace podava fridici prislusné HMI rozhrani. Systém monitoruje okoli vozidla tak, aby detekoval pripadna rizika a mohl
jim Ge¢inné zabranit. Ridi¢ sleduje chovani vozidla, aby mohl v pfipadé nutnosti aktivné zasédhnout. Ridi¢ také iniciuje
funkci systému a mé moznost ji prerusit v kterékoli fazi.

Note: The Extract presents only selected clauses and subclauses of the source standard, while keeping their original numbering.

Application


/en/vysledky-vyhledavani?appgroups=12
/en/vysledky-vyhledavani?appgroups=98

Popisovany dokument slouzi ndvrhardm a vyrobcdm systém@ automobill (zejména pokrocilych asistenénich a
elektronickych vozidlovych systémd a systémd automatizace jizdy), dale tém, kteri ovéruji a zkouseji jejich funkce.

1. Scope

Popisovany dokument je uréen pro navrh systému lehkych vozidel (osobni automobily, pick-upy, malé dodavky a SUV)
vybavenych systémem PAPS. Dokument definuje poZzadavky na minimalni funkce systému. A to dvojiho typu:
e Typ 1: systém, ktery je pod dohledem konvencniho ridi¢e, sediciho na sedadle ridice.
e Typ 2: systém pod dohledem vzdaleného fidice (uvnitf nebo vné vozidla), ktery nemusi v danou chvili
vyskytovat na sedadle fidi¢e. Ridi¢ musi oviem na vozidlo vidét.

Pro oba typy dokument stanovuje pozadavky na bezpecnost, funkci (véetné HMI), a popis provoznich stavi, stejné tak
pozadavky na jeho testovani v¢etné definovanych kritérii, testovacich metod a podminek provadéni testd.

2. Associated Standards

Popisovany dokument prfimo neadresuje zadné jiné normativni dokumenty.

3. Terms and Definitions

Dokument definuje 14 specifickych terminl pouzivanych v dalsich ¢astech dokumentu.

castec¢né automatizovany vozidlovy parkovaci systém; PAPS (partially automated parking system) - systém,
ktery je schopen zmérit rozméry parkovaciho mista / parkovaciho stédni / gardze, vypocitat vhodnou trajektorii, provadét
pricné i podélné (v obou smérech) fizeni jizdy vozidla v prlbéhu manévrovani na parkovaci misto / stani /
[[3336761|Z2Fyw6HFvg==1]] a poskytnout fidi¢i potfebné instrukce

parkovaci misto (parking space) - oblast, kterd se nachazi mezi dvéma sousednimi vozidly a je vhodna a volna pro
zaparkovani

parkovaci stani (parking slot) - vyznacené misto ke stani vymezené liniemi ¢i horizontalnim dopravnim znacenim
volné pro zaparkovani

[[3336761|Z2Fyw6HFvg==1] (garage) - parkovaci misto velikosti adekvatni pro jedno vozidlo, které je obestavéno
zdmi nebo jinou konstrukci

parkovaci [[33361297|bWFuw6l2cg==]] (parking manoeuvre) - operace presunu vozidla na parkovaci misto /
parkovaci stani / do garaze

vyjizdéci [[33361297|bWFuw6l2cg==]] (leaving manoeuvre)

operace presunu vozidla z parkovaciho mista / parkovaciho stédni / garaze

konvencni Fidi¢ (conventional driver) - rfidi¢, ktery sedi na sedadle ridice a je schopen dohlizet na bezpecnost operace
ridi¢ s dalkovym ovladanim vozidla (remote driver) - fidi¢, ktery obsluhuje systém PAPS pomoci dalkového ovladani
(Pozn. Ridi¢ s dalkovym ovlddanim vozidla mize sedét ve vozidle.)

automatizovany parkovaci [[33361297|bWFuw6l2cg==1] (automated parking manoeuvre) - automatizované
fizeni pohybu vozidla systémem PAPS v pricném nebo podéiném sméru pri provadéni parkovaciho manévru za dohledu
ridice

automatizovany vyjizdéci [[33361297|bWFuw6l2cg==1]] (automated leaving manoeuvre) - automatizované fizenf{
pohybu vozidla systémem PAPS v pricném nebo podélném smeéru pri provadéni vyjizdéciho manévru z parkovaciho
mista za dohledu ridice

aktivace systému (system activation) - proces prechodu provoznicho stavu systému ze stavu pfipraveno do stavu
aktivni

zkusebni objekt (test object) - objekt se specifickymi materidlovymi, geometrickymi a povrchovymi vlastnostmi pro
zkouseni monitorovaciho rozsahu

prilehlé vozidlo (bordering vehicle) - vozidlo, které vymezuje hranici parkovaciho mista

vozidlo se systémem PAPS (PAPS vehicle) - vozidlo, které je vybaveno systémem PAPS

Dalsi terminy a zkratky z oboru [[3336981|SVRT]] jsou obsazeny ve slovniku [[3336981|SVRT]] terminology
(itsterminology.org)

4. Definice typu PAPS a pozadavkl na né



Tato kapitola popisuje na tfech stranach zakladni principy fungovani obou typl systému.

4.1 Typy PAPS

Do chvile, nez systém urci adekvatni misto k zaparkovani, ovlada vozidlo ridi¢. Poté prebird veSkeré nutné funkce rizeni
automatizovany systém az do doby Uspésného ukonceni celé operace.

4.2 Zakladni funkce systému

4.2.1 Typ 1 - systém dozorovany konvencnim fidicem

o Konvencdni fidi¢ zazddé o automatizované zaparkovani.

e Systém vyhleddva vhodné parkovaci misto.

¢ Vyhledani mlze byt iniciovano ridicem nebo automaticky.

¢ V obou pripadech systém informuje konvencniho fidi¢e o nalezeni vhodného parkovaciho mista.
e Jestlize systém najde vice vhodnych mist, prezentuje je fidici, ktery si zvoli jedno z nich.

e Jestlize si fidi¢ nezvoli, mdze vyhledavani pokracovat.

Systém po UspésSném dokonceni operace preda zpét kontrolu ridici.

4.2.1.1 Reakce systému typu 1

Odstavec obsahuje tabulku (Table 1 v normé) odpovidajicich reakci systému na zasahy konvencniho fidi¢e v pr@béhu
automatizované operace.

4.2.2 Typ 2 - systém dohlizeny vzdalenym fidicem

4.2.2.1 Obecné

v v s

Systém predpokladéd dva mozné scénare - vjizdéni do parkovaciho mista/stani/garaze a jeho opusténi.

4.2.2.2 Vjizdéni do parkovaciho mista/stani/garaze

Systém vyhleda parkovaci misto, coz mlze byt iniciovano fidi¢em. Systém informuje fidi¢e o nalezenych vhodnych
mistech k zaparkovani. Systém mdze byt také aktivovan az poté, co fidi¢ zaparkuje své vozidlo pred garazi ¢i kolmym
parkovacim mistem. Funkce systému je obdobna jako u typu 1 s tim, Ze fidi¢ mdze v dobé&, kdy je vozidlo zastaveno na
mist&, prejit do mdédu vzdaleného provadéni operace, a to za pomoci specidlniho dalkového ovladace. Systém muze
samocinné provadét parkovaci manévr jediné ve chvili, kdy vzddleny ridi¢ kontinudlné dohlizi a autorizuje operaci za
pomoci dalkového ovladani. Vozidlo je zastaveno v momenté, kdy dosdhne cilové parkovaci pozice nebo kdykoli ridi¢

deaktivuje systém pomoci dalkového ovladani.

4.2.2.3 Opusténi garaze / kolmého parkovaciho stani

Systém by mél zahdjit manévr vyjezdu, jakmile dostane pozadavek od vzdaleného fridice. Systém operuje
automatizované pouze za podminky, Zze na néj kontinudlné dohlizi vzddleny ridi¢ a za pomoci dalkového ovlddani
pribézné dava systému autorizaci k dalSimu prdbéhu operace. Vozidlo se zastavi, jakmile dosahne cilové pozice mimo
parkovaci stani nebo kdykoli fidi¢ systém deaktivuje.

4.2.2.4 Reakce systému typu 2

Odstavec obsahuje dvé tabulky (Table 2, Table 3 v normé), z nichz prvni vymezuje odpovidajici reakce systému na
mozné zasahy vzdaleného ridi¢e a druha reakce systému na rlizné stavy selhani.

4.3 Obecné pozadavky

Kapitola obsahuje pozadavky na maximdlni rychlost pfi automatizované funkci, podminky ukonceni manévru a
pozadavky na uzivatelsky manudl.

5. Pozadavky na funkci a provoz PAPS

5.1 Podporované typy parkovani

PAPS by mél podporovat jednu ¢i vice z nasledujicich variant parkovani:
1. Podélna parkovaci mista.



2. Podélnd parkovaci stani.
3. Kolma parkovaci mista.

4. Kolma parkovaci stani.

5. Gardzové parkovaci mista.

5.1.1 Podélné parkovaci misto
Dokument definuje takovéto parkovaci misto jakozto prostor mezi dvéma za sebou stojicimi vozidly. Mze byt z jedné
strany ohranic¢eny obrubnikem. Pfipad ilustruje schematicky Obrazek 1.

3

1 - cilové parkovaci misto

2 - lateralni referencnf linie

3 - oblast, na které je povolen aktivni systém PAPS
4 - (volitelné) obrubnik

W - Sitka parkovaciho mista

D - hloubka parkovaciho mista

vy

S - Sitka oblasti, na které je povolen aktivni systém PAPS

Obrazek 1 - Geometrie podélného parkovaciho mista (obr. 1 normy)

5.1.2 Podélné parkovaci stani
Toto stani je definované kontrastnimi liniemi vymezujicimi obdélnik pro parkovani v paralelnim sméru ke komunikaci.
M{zZe byt z jedné strany téZ vymezen obrubnikem nebo hranici vozovky. Pfipad je opét ilustrovan obrazkem.

5.1.3 Kolmé parkovaci misto
Minimalni pozadavky na misto pro uskutecnéni parkovaciho ¢i vyjezdového manévru jsou definovany jako dostatecné
misto mezi dvéma sousednimi vozidly stojicimi kolmo ke smyslu komunikace. Pfipad je opét ilustrovan obrazkem.

5.1.4 Kolmé parkovaci stani
Minimalni pozadavky na misto pro uskutecnéni parkovaciho ¢i vyjezdového manévru jsou definovany jako dostatecné
veliky obdélnik vymezeny kontrastnimi liniemi na vozovce. Pripad je opét ilustrovan obrazkem.

5.1.5 Garazové parkovaci misto



Minimalini pozadavky k uskute¢néni parkovaciho ¢i vyjezdového manévru fikaji, ze by systém mél byt schopen
zaparkovat v garazi (o dostatecnych rozmérech), kterd je ur¢ena typickymi prvky jako gardzova vrata (vjezd) a predni,
boc¢ni a zadni zdi. Situace a parametry jsou ndzorné ilustrovany na obrazku Obrazek 2 a Obr. 6 (Geometry of garage
top view) v originale normy.

Wg - Sirka gardzového vjezdu (vrat)

WW - Sirka predni stény gardze

H - vyska gardze

a - Musi byt patrny dostatecny kontrast mezi sténami a (vstupnim) otvorem do garaze.

Obrazek 2 - Geometrie garazového vjezdu (obr. 5 normy)

5.2 Provozni stavy a uzivatelské rozhrani

5.2.1 Parkovaci manévry

Obrazek 3 predstavuje jednoduchy stavovy diagram provoznich stavd pri zakladnim parkovacim manévru.

Ty jsou déle popsény ve ¢lancich 5.2.1.1 az 5.2.1.6. Tyto stavy jsou:

Stav vypnuto (OFF) - vypnuty systém s informaci, Ze je systém pripraven k pouziti.

Stav vyhledavani (SEARCH) - v tomto stavu hleda vozidlo vhodné misto pro zaparkovani dle pozadavkd.

Stav nalezeno (FOUND) - v tomto stavu vozidlo naslo jedno nebo vice vhodnych mist k zaparkovani a v pripadé
systému typu 2 mlze v tuto chvili fidi¢ zacit pouzivat vzdaleny mdéd. Stejné tak mdlze byt fidi¢ vyzvan k opusténi
vozidla, byl-li by po zaparkovani vystup z vozidla obtizny.

Stav vybéru (SELECT) - zde ridi¢ potvrzuje nalezené misto nebo vybird z vice variant, jsou-li k dispozici.

Stav cekani na autorizaci (WAITING FOR AUTHORIZATION) - v tomto stavu vyckavd systém na autorizaci ridice
pro vykonani automatizovaného manévru. U typu 2 mize v tomto bodé fidi¢ opustit vozidlo a pokracovat dal vzdalenym
pristupem.



Stav provedeni parkovaciho manévru (PARKING MANOEUVRE) - v tomto stavu provadi systém automatické
parkovani, v pripadé typu 1 by mél konvencni ridi¢ mit moznost kdykoli prevzit fizeni a dokoncit manévr manualné. U
typu 2 musi ridi¢ pro automatickou funkci systému provadét po celou dobu manévru neustdlou autorizaci.
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Obrazek 3 - Diagram provoznich stava PAPS pf#i parkovani (obr. 7 normy)

5.2.2 Manévr vyjezdu pro typ 2

Obrazek 4 (obr. 8 normy) popisuje jednoduchym stavovym diagramem operaci typu 2.

Jednotlivé stavy jsou popsany v kapitoldch 5.2.2.1 az 5.2.2.3. Jsou to:

Stav vypnuto (OFF), stav cekani na autorizaci (WAITING FOR AUTHORIZATION) a stav provadéni vyjizdéciho
manévru (LEAVING MANEOUVRE).

Start

Waiting for
authorization

Leaving
Manoeuvre

3

End

Obrazek 4 - Diagram provoznich stavlii PAPS pfi opusténi parkovaciho mista (obr. 8 normy)



5.3 Strategie pro podavani informaci

5.3.1 Obecné

V dalsich ¢lancich 5.3.2 a 5.3.5 jsou popsany pozadavky na podavani informaci ridic¢i pri jednotlivych stavech systému
(konkrétné se jednd o stav vyhledavani, stav nalezeno, stav ¢ekdani na autorizaci a informace o prdbéhu manévru
parkovani nebo opusténi parkovaciho mista).

6. Pozadavky na zkousky systému

Tato kapitola popisuje minimalni pozadavky pro provedeni zkouSek a specifikuje minimalni kritéria a hodnoty, které
musi systém dosdhnout.

Kapitola 6.2 definuje povétrnostni podminky.

Kapitola 6.3 popisuje jednotlivé objekty, které se testu Ucastni, jako jsou zaparkovana vozidla, referencni obrubnik ci
linie vyznacujici parkovaci mista.

Kapitola 6.4 popisuje kritéria zkousky. Kritéria zkousek jsou definovana pro jednotlivé typy parkovéani dle specifikace
kapitoly 5.1.

Kapitola 6.5 - Vykonnostni zkousky

Néasledujici ¢lanky presné specifikuji za pomoci vysvétlujicich obrdzkd usporddani jednotlivych testl, rozmérové
parametry a hodnoty parametrd, v jejichZ rozmezich se musi zaparkované vozidlo na konci testu nachazet, aby mohl
byt systém povazovan za spliujici podminky normy. Obdobné je rfeSen i manévr vyjizdéni.

Obréazek 5 (obr. 15 normy) ukazuje pfiklad definovéni situace a mérenych parametrd, za pomoci kterych se uréi Gspésny
prlchod danou zkouskou (jedné se o kolmé parkovaci misto). Obdobné jsou ilustrovany vsechny vyse definované typy.



0,4m

Lv

1 - cilové parkovaci misto
2 - osa vozidla s PAPS
LV -délka hrani¢niho (sousediciho) vozidla

BVD - periferie hrani¢niho (sousediciho) vozidla definujici nejvzdalenéjsi hranu jeho obvodu

Obrazek 5 - Definice cilové oblasti a uhlu natoceni vozidla pro pripad kolmého parkovani
(obr. 15 normy)
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