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Introduction

Systém elektronického varovani pri nouzovém brzdéni (Emergency Electronic Brake Light, EEBL) je kooperativni
bezpecnostni aplikace vyuzivajici komunikaci vozidlo-vozidlo (V2V). Jeho Uc¢elem je upozornit fidi¢e na nouzové brzdéni
vozidla jedouciho vpredu. Systém generuje zpravu obsahujici priznak nouzového brzdéni na zdkladé detekovaného
zpomaleni a tuto zpravu periodicky vysila okolnim vozidlGm.

Prijimaci systém vyhodnocuje prijatou zpravu z hlediska polohy, sméru jizdy a definované oblasti zajmu. Pokud jsou
splnéna kritéria relevance, je ridi¢i poskytnuto varovani. Norma vyslovné stanovi, ze systém poskytuje pouze varovani a
nezahrnuje automatické zasahy do rizeni nebo brzdéni vozidla.

Poznémka: Extrakt uvadi vybrané kapitoly popisovaného dokumentu a prejima pdvodni &islovani kapitol.

Application

ISO 20901 (dale “popisovany dokument”) je uréen vyrobclm vozidel, vyrobclm ITS aplikaci, vyvojariim kooperativnich
bezpecnostnich systémd a zkusebnim organizacim. Zkusebni postupy jsou navrzeny zejména pro treti stranu testovani, ale
mohou byt vyuzity i pfi interni validaci vyrobce. Norma se vztahuje na osobni i ndkladni silni¢ni vozidla a neni uréena pro
jizdu mimo pozemni komunikace.

1. Scope

Popisovany dokument stanovi zakladni strategii varovani, minimalni funk¢ni pozadavky, pozadavky na rozhrani s fidicem,
minimalni pozadavky na diagnostiku a reakci na poruchu a déale zkusebni postupy pro posuzovani chovani systému EEBL.

Systém upozornuje fidice na nebezpedi zplisobené nouzovym brzdénim vozidla jedouciho vpredu tak, aby mohl prizp@sobit
rychlost. Dokument vyslovné uvadi, ze systém nezahrnuje prostredky k fizeni vozidla a Ze odpovédnost za bezpecny provoz
zlstava na ridici.

2. Related Documents (Selection)

Popisovany dokument neobsahuje normativni odkazy (kapitola 2). V bibliografii jsou uvedeny dokumenty z oblasti V2V
komunikace (napr. SAE J2945/1, ETSI EN 302 637-2 a -3, IEEE 1609.x) a dokumenty zabyvajici se ergonomii vystraznych
systém@ (ISO/TR 12204, ISO/TS 16951). PoZzadavky na samotna komunika¢ni zafizeni nejsou predmétem této normy.

3. Terms and Definitions

Dokument uvadi 9 termin{ a definic (vybér):

systém elektronického varovani pfi nouzovém brzdéni; EEBL (Emergency Electronic Brake Light system) -
systém sestdvajici z EEBL-T a EEBL-R
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systém elektronického varovani pfi nouzovém brzdéni - vysilajici systém; EEBL-T (Emergency Electronic Brake
Light - Transmitting system) - systém schopny detekovat nouzové brzdéni vozidla, ve kterém je instalovdn, a schopny
vysilat zprédvu obsahujici pfiznak nouzového brzdéni a dalsi informace, napf. polohu a rychlost, okolnim vozidlGim

systém elektronického varovani pri nouzovém brzdéni - prijimajici systém; EEBL-R (Emergency Electronic
Brake Light - Receiving system) - systém schopny prijimat zpradvu obsahujici priznak nouzového brzdéni od vozidel
jedoucich vpredu (FV) a schopny upozornit ridice na nouzové brzdéni vozidla jedouciho vpredu na téze silnici a ve
stejném sméru jako predmétné vozidlo (SV)

predmétné vozidlo, prijimajici vozidlo; SV (subject vehicle, receiving vehicle) - vozidlo vybavené systémem EEBL-R

vpredu jedouci vozidlo, vysilajici vozidlo; FV (forward vehicle, transmitting vehicle) - vozidlo vybavené systémem
EEBL-T

interferujici vozidlo; IV (interfering vehicle) - vozidlo nachézejicich se mezi predmétnym vozidlem (SV) a vozidlem
jedoucim vpredu (FV), které brani primé viditelnosti mezi SV a FV

oblast zajmu; ROI (region of interest) - oblast, ve které predmétné vozidlo (SV) pfijimé priznak nouzového brzdéni od
vozidla jedouciho vpredu (FV)

Dalsi terminy a zkratky z oboru ITS jsou obsazeny ve slovniku ITS terminology.

4. Abbreviations

Kapitola definuje symboly a zkratky pouzivané v dokumentu (celkové 20), napfr.:
ad (zpomaleni FV),

ad_Threshold (prahova hodnota zpomaleni),

FSRA (ACC v plném rozsahu rychlosti),

GNSS (Globalni systém satelitni navigace),

V2V (komunikace vozidlo-vozidlo),

PER (mira chybovosti paket{) atd.

5 Specifikace a pozadavky na chovani systému

Kapitola 5 na necelych Sesti strandch stanovuje funkéni pozadavky a pozadavky na chovani
systému v bézném provozu.
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V clanku 5.1 jsou definovany zakladni funkce systému. EEBL-T detekuje nouzové brzdéni a
vysild zpravu obsahujici priznak nouzového brzdéni. EEBL-R prijima zpravu, vyhodnocuje jeji
relevanci a poskytuje varovani.

Clanek 5.2 stanovuje nezbytné funkce jednotlivych ¢&asti systému. Vysilaci ¢ast musi
monitorovat zpomaleni, polohu, rychlost a smér jizdy vozidla a pfi prekroCeni prahové
hodnoty generovat zpravu. Prijimaci ¢ast musi vyhodnotit relativni polohu vozidla jedouciho
vpredu a rozhodnout o vydani varovani.

Clanek 5.3 popisuje zdkladni provozni princip a stavovy model systému. Obrazek 1 ukazuje
stavy Off (vypnuty), Stand-by
Transmission/Alert (vysilani/varovani) pro vysilaci a pfijimaci ¢ast.
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Obrazek 1 (Obrazek 1 normy) - Systém EEBL - diagram stavd a pfechodu
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Podrobny popis pak podavé ¢lanek 5.3.1 (a 5.3.1.1). Provozni limity systému jsou uvedeny v ¢lanku 5.3.2, jez stanovi
minimalni rychlost 2,8 m/s a maximalni provozni rychlost SV nejméné 27,8 m/s.

V ¢lanku 5.4 je definovano chovani pfi generovani varovani. Prahova hodnota zpomaleni ad_Threshold je 4,0 m/s2.
Minimalni rozméry oblasti ROl jsou 150 m v podélném sméru a £6 m v pricném sméru (viz. Obrazek 2).
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Obrazek 2 (Obrazek 2 normy) - Minimalni oblast zajmu (ROI)



Clanek 5.6 stanovi vykonnostni limity systému. Minimalni komunika¢ni dosah je 300 m. Systémové zpozdéni mezi

generovanim pfiznaku nouzového brzdé&ni a zahjenim varovani nesmi prekrodit 0,3 s (viz. Obrazek 3). Clanky nizs{

Urovné (napr. 6.6.1.3 Provedeni zkousky a 6.6.1.4 Kritéria Uspésnosti) podrobné stanovi jednotlivé kroky a limit 0,3 s

pro systémové zpozdéni.
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Obrazek 3 (Obrazek 4 normy) - Definice systémového zpozdéni

6 Metody ovérovani chovani systému

Kapitola 6 je nejrozsahlejsi casti normy (10 stran) a detailné stanovi podminky zkousek, konfiguraci zkusebniho prostredi, zaznamendvané parametry, testovaci
pripady a kritéria Uspésnosti.

6.1 Podminky pro zkusebni prostredi

Stanovi se pozadavky na povrch komunikace (suchy asfalt nebo beton), teplotni rozsah —20 °C az 40 °C, viditelnost vétsi nez 1 000 m a denni svételné
podminky.

6.2 Podminky zkusebni drahy

Zkusebni drdha musi byt rovna, oddélena od verejného provozu a umoznovat bezpecné provedeni zkouSek. Musi byt
zajistény podminky pro kvalitni prijem GNSS signalu.

6.3 Instalace a konfigurace systému

EEBL musi byt instalovan podle pokyn( vyrobce a musi byt aktivni po celou dobu zkousky. Referenéni GNSS systém
musi mit presnost 0,45 m nebo lepsi.

6.4 Zaznamenavané parametry

Zaznamenava se ¢as vysilani priznaku nouzového brzdéni, ¢as zahajeni varovani, poloha obou vozidel v okamziku
varovani a zpomalenfi vozidla jedouciho vpredu.

6.5 Testovaci scénare

Norma definuje pét zékladnich pripadd pro testovaci scénare. Prehled je uveden v tabulce 1 (paty scénar pdvodni
tabulka zdmérné neuvadi).

Tabulka 1 (tabulka 1 normy) - Testovaci scénare

Testovaci scénar Rychlost vozidla Zpomaleni FV IV Popis
1 - Pfenos a zpozdéni 60 /80 km/h 2-3 m/s? a >5 m/s2Ne Ovéreni vysilani a zpozdéni
2 - Falesné pozitivni 60 / 80 km/h 2-3 m/s? Ne Ovéreni absence varovani
3 - Skutec¢né pozitivni 60 / 80 km/h >5 m/s? Ne Ovéreni vydani varovani
4 - S interferujicim vozidlem60 / 80 km/h >5 m/s? AnoOvéreni funkce bez prfimé viditelnosti




6.6 Zkusebni postupy

Clanek 6.6 podrobné& popisuje jednotlivé testovaci scénére.
6.6.1 Testovaci pripad 1 - Pfenos a méreni zpozZdéni

V tomto testu (¢lanek 6.6.1.1) se ovéruje generovani priznaku nouzového brzdéni a systémové zpozdéni. Postup
zahrnuje Sest opakovéni, z toho tfi pri zpomaleni 2-3 m/s? (bez varovani) a tfi pfi zpomaleni nad 5,0 m/s? (s povinnym
varovanim).

Clanek ,6.6.1.2 Pfiprava zkousky“ stanovuje referen¢ni body TC1, TC2, TC3 a TC7. Schéma znézornujici polohu bodd
TC1, TC2, TC3 a TC7 na zkusebni dréze znazorfiuje Obrazek 4 a doplfiuje tabulka (Tabulka 2 normy). Clanek ,6.6.1.3
Provedeni testu” popisuje podrobné jeho jednotlivé kroky, podkapitola ,6.6.1.4 Kritéria Uspé&sného prichodu testem*
upresnuje dané tyto podminky.

Obrazek 4 (obrazek 3 normy) - Umisténi referenénich bodu pro testovaci pfripad 1

Kazdy dalsi scénar je strukturovan shodné jako scéndr 6.6.1 a obsahuje dil¢i podbody, které zahrnuji: obecny popis
scéndre, pripravu zkousky, provedeni zkousky, kritéria Uspésnosti.

6.6.2 Testovaci scénar 2 - Falesné pozitivni scénar

Tento scénar ovéruje, Zze pri zpomaleni vozidla jedouciho vpredu pod prahovou hodnotou ad Threshold neni vydano
varovani.

6.6.3 Testovaci scénar 3 - Skutecné pozitivni scénar

Tento scéndr ovéruje spravné vydani varovani pfi zpomaleni vySSim nez 5,0 m/s2.

6.6.4 Testovaci scénar 4 - Scéndr s interferujicim vozidlem

Tento scéndr ovéruje chovani systému v situaci, kdy mezi vysilacim a prijimacim vozidlem neni prima viditelnost z
dlvodu interferujiciho vozidla.

6.6.5 Testovaci scénar 5 - Zakladni komunikacni funkce

Tento scénar ovéruje zakladni funkci bezdratové komunikace mezi vysilacim a prijimacim systémem. Ovéruje se mira
chybovosti pfenosu pakett (PER), kterd musi byt nizsi nez 10 %.
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