ISO 22839 - Intelligent Transport System - Forward
VehicleCollisionMitigation Systems (FVCMS) - Operation, performance
and verification requirements

Application Area: Vehicle/roadway warning and control systems

Number of pages: 33

Extract Creation Year: 2013
Standard Topic Group: inteligentni dopravni systémy
Standard Topic: vozidlové asistencni systémy fridice

Topic Description: prechodové stavy kontrolni funkce metody testovéani a jejich vyhodnoceni

Introduction, Explanation of Starting Points

popis systému

Description of Architecture, Hierarchies, Roles, and Object Relationships

popis strategie fizeni; popis provoznich parametrl a odezvy systému

Description of Process / Function / Method of Use

varovat fidi¢e pred vpredu jedoucimi vozidly a aktivovat brzdny systém vozidla ke zmirnéni zdvaznosti nasledk( srazky

Description of Interfaces / APIs / System Structure

klasifikace systémi s ohledem na topologické parametry pozemni komunikace; specifikace HMI rozhrani

Protocol / Algorithm / Computation Definition

stavovy diagram relace; definice testovacich metod;

Definition of Data Representation / Physical Meaning

definice rozsahu detekce; definice cilovych vozidel; definice chybnych reakci; definice provoznich limit

Definition of Constants / Ranges / Restrictions

klasifikace parametr systému podle poloméru zatdc¢ky a typl protiopatrfeni; specifikace provoznich limitd systému;
specifikace parametr( prfechodovych stavi systému; specifikace parametrd pro potenciaini vyhnuti se srézce

Introduction

Tato mezindrodni norma je soucdsti norem zamérenych na zvyseni aktivni bezpecnosti oséddky vozidla prostfednictvim
pokrocilych vozidlovych asisten¢nich systémd. Norma specifikuje minimalni funkéni a systémové pozadavky, systémové
rozhrani a metody pro FVCMS Systémy pro zmirnéni kolize s vpredu jedoucimi vozidly. Norma rovnéz specifikuje funkce

pozadavky této mezindrodni normy. Formy implementace, pokud neni nornou stanoveno jinak, jsou ponechany na
navrharich systému. S vyjimkou jednostopych vozidel a ndkladnich vozidel se dvéma ¢i tfemi privésnymi vozidly, je
systém FVCMS zamyslen pro silni¢ni vozidla pohybujici se po vefejnych i nevefejnych pozemnich komunikacich. Tento

systém neni zamyslen pro vyuziti mimo pozemni komunikace.

Poznédmka: Extrakt uvadi vybrané kapitoly popisovaného dokumentu a prejimé plvodni ¢islovani kapitol.
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Application

Tato norma slouzi ke stanoveni jednotného rozhrani a funkcénich pozadavkl pro systém FVCMS a jeho integraci do

ostatnich asisten¢nich a podptrnych systémd.

Pro organy statni spravy a projektanty pozemnich komunikaci prindsi norma technické informace a specifikaci
pozadavkd na zavadéni systému FVCMS do vozidel.

Pro vyrobce vozidlovych systéml a palubnich jednotek je norma nepostradatelnd, protoZe definuje provozni
pozadavky vcetné technickych parametrd a dale poZzadavky na testovani systému.

1. Scope

Tato mezindrodni norma definuje pozadavky na Systémy pro zmirnéni kolize s vpredu jedoucimi vozidly (FVCMS), jez

riziko a varuji ridice v pripadé, ze jsou splnény podminky pro varovani. Systém rovnéz odhaduje, zda ridi¢ ma primérené
moznosti reagovat na vzniklé nebezpedi. V pripadé, Ze dostupny ¢as na reakci fidi¢e neni pfiméreny aktudlnim
podminkdm a soucasné jsou splnéna prislusna kriteria, systém rozhodne o bezprostredni hrozbé srazky. V ndvaznosti na
toto rozhodnuti systém aktivuje brzdny systém vozidla ke zmirnéni zdvaznosti nasledk@ srazky.

2. Associated Standards

ISO 15622:2002, ITS — Systémy adaptivniho tempomatu — Provozni poZadavky a testovaci postupy

ISO 15623:2002, Dopravni informace a ridici systémy — Varovné systémy pred srazkou s vpredu jedoucim vozidlem —

Provozni poZadavky a testovaci postupy

ISO 22179, ITS — Systémy adaptivniho tempomatu pro vsechny rychlostni rozsahy (FSRA) — Provozni poZadavky a

testovaci postupy

3. Terms and Definitions

Kapitola obsahuje 39 termind a definic souvisejicich s touto normou.
Klicové terminy:

3.1 adaptivni tempomat (adaptive cruise control - ACC)

Pozndmka 1: viz ISO 15622.

3.4 brzdy (brakes)

komponenty, kde jsou vyvozeny sily plsobici proti sméru pohybu vozidla.

PRIKLAD:Tteci brzda (pokud jsou sily vytvoreny tfenim mezi dvéma ¢astmi vozidla pohybujici se relativné jedna vici

vyvozeny Ucinkem kapaliny nachazejici se mezi dvéma ¢astmi vozidla pohybujici se relativné jedna vici druhé), nebo
motorova brzda (pokud jsou brzdné sily odvozeny od umélého zvyseni brzdné reakce motoru, prenesené na kola).
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3.6 odstup mezi vozidly (clearance - xc (t) )

3.7vystrazné varovani pied srazkou (collision warning - CW)

Informace, které systém FVCMS poskytuje fidi¢i, upozoriujici na naléhavou potfebu akce pro odvraceni srazky

Pozndmka 1: Toto varovani je vydavéno k upozornéni fidi¢e na nutnost provedeni nouzového manévru za Ucelem
vyhnuti se srédzce.

3.11 prodlouzeny cas do srazky (enhanced time to collision - ETTC)

cilovym vozidlem zUstane konstantni, jak je vyjadreno v rovnici.

3.14 vpredu jedouci vozidlo (forward vehicle - FV)

orientovano stejnym smérem v pripadé, Ze se nepohybuje

s vz

3.28 naraz do zadni c¢asti vozidla (rear-end collision)

kolize s vpredu jedoucim vozidlem, pfi které predni ¢ast predmétného vozidla narazi do zadni ¢asti vpredu jedouciho

vozidla

zvétsuje
3.36 cas do srazky(time to collision - TTC)

konstantni

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

4. Abbreviations

Tato kapitola obsahuje 37 nejriznéjsich zkratek a zkracenych odbornych termind vztahujicich se k predmétu normy.
Priklady jsou uvedeny v néasledujici tabulce:

Apy, Acceleration of the TV Zrychleni cilového vozidla
G Acceleration of the SV Zrychleni pfedmétného vozidla
ACC Adaptive Cruise Control Adaptivni tempomat
CAP Countermeasure Action Point Bod aktivace protiopatrent
DTV Deceleration of target vehicle Zpomaleni cilového vozidla

| donax Maximum detectable distance Maximalni detekovatelna vzdalenost
FV Forward Vehicle Vpredu jedouci vozidlo
MB Mitigation Braking Brzdéni pro zmirnéni nasledkt srazky
PUP Pre-collision Urgency Parameter Predkolizni parametr naléhavosti
SRB Speed Reduction Braking Snizeni rychlosti vozidla brzdénim
WB Warning Braking Varovné brzdéni
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w. Width of subject vehicle Sitka predmétného vozidla

LV

Tabulka 1 — Seznam vybranych znacek a zkratek

Dalsi terminy a zkratky z oboru ITS jsou obsaZeny ve slovniku ITS terminology (www.|TSterminology.org).

5 Klasifikace

Tato kapitola poskytuje Uvodni informace, které vysvétluji rozdilnou klasifikaci systému FVCMS, ktera je zahrnuta touto

mezinarodni normou. Tato kapitola neni zamyslena za UGc¢elem definice pozadavk(. VSechny pozadavky této
mezindrodni normy jsou obsazeny v kapitolach 6 a 7.

5.1 Klasifikace systému podle poloméru oblouku

Systémy jsou klasifikovany podle poloméru oblouku, jak je uvedeno v tabulce 1.

Systémy tridy | musi mit schopnost detekovat vozidla tvorici prekdzku nachéazejici se pred predmétnym vozidlem

v trajektorii jeho pohybu ve smérovych obloucich s polomérem do 500 metrd.

Systémy tridy Il musi mit schopnost detekovat vozidla tvorici prekdzku nachdzejici se pred predmétnym vozidlem

v trajektorii jeho pohybu ve smérovych obloucich s polomérem do 250 metrd.

Systémy tridy Ill musi mit schopnost detekovat vozidla tvofici prekdzku nachdzejici se pred predmétnym vozidlem

v trajektorii jeho pohybu ve smérovych obloucich s polomérem do 125 metr(.

5.2 Klasifikace systému podle zahrnutych typt protiopatfeni

FVCMS mize byt klasifikovan na zakladé protiopatreni, kterd jsou systémem poskytnuta. Klasifikace je zalozena na

minimalnich opatrenich a na dodatecnych protiopatrenich, kterd musi byt poskytnuta. Kazdé protiopatfeni ma
pridruzeny minimalni akcni bod protiopatrfeni (MCAP). FVCMS aktivuje protiopatreni, jakmile predkolizni parametr

5.2.1 Vystrazné varovani pred srazkou (CW - Collision Warning)

Vystrazné varovani pred srazkou je varovani zalozené na nékterych kombinacich zvukovych, vizualnich a dotykovych
nebo hmatovych senzorickych rezimech spliujicich pozadavky 1ISO 15623 pro provozni rozsah FVCMS, jak je zndzornéno

na obrazku 4 normy.

Varovné vystrazna protiopatfeni pfed srézkou nesmfi nastat pozdéji, nez je zahdjeno SRB nebo MB.

5.2.2 Snizeni rychlosti brzdénim (SRB - Speed Reduction Braking)

5.2.4 Kombinovana protiopatfeni

Mozné konfigurace pro systém FVCMS jsou uvedeny v tabulce 2. Kazdy fadek predstavuje odlisny typ systému. Jakakoliv
jind kombinace, kterd neni uvedena v této tabulce, neni zahrnuta do rdmce této mezindrodni normy. Pro kazdy typ
prislusny radek oznacuje, kterd protiopatreni jsou vyzadovana. Oznaceni ,1“ znamend, ze toto protiopatreni je

vyzadovano a ,,0“ oznacuje, ze protiopatreni by nemélo byt zahrnuto.

6 Pozadavky
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6.1 Minimdlni pfedpokladana zpuisobilost

Definice provedeni systému FVCMS vyZaduje, aby predmétné vozidlo bylo vybaveno alespon jednim prostfedkem na

6.1.1 Pozadované funkce pro lehka vozidla

Lehkd vozidla (definovand dle WP.29 TRANS/WP.29/1045) vybavend systémem FVCMS by meéla byt schopna plinit

nasledujici funkce:

- detekovat pritomnost vpredu jedoucich vozidel;

- aktivovat a modulovat brzdovy systém bez ohledu na skutecnost, zda jiz ridi¢ zapocal brzdit

- ovladat brzdové svétlo

- rozsirit ovladani vozidla o kontrolu brzdného Ucinku s ohledem na stabilitu vozidla v pricném sméru a kontrolu
rizeni podélného skluzu kola, napriklad pokud je to potrebné kombinovat Ucinek systému ESC nebo RSC s
moznostmi systému ABS

- generovat pfinejmensim minimalni brzdné zpomaleni poZzadované systémem FVCMS béhem MB udalosti pro

systémy typu 2 a 3;

- umoznit poskytovat SRB brzdny Ucinek pro systémy typu 1 nebo typu 3;

mozné zpomaleni vozidla.

6.2 Provozni model - diagram prechodovych stavii

Systém FVCMS by mél poskytovat funkce v souladu s diagramem prechodovych stav zndzornénym na obrazku 1. Jina

6.2.1 Popisy funkénich stavi

Stavové popisy FVCMS urcuji funkéni pozadavky na systém FVCMS a identifikuji, které funkce musi byt provedeny

v kazdém stavu.
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6.2.1.1 FVCMS je vypnut

rozhodnout, jestli je vhodné systém aktivovat.

Systém FVCMS by mél z vypnutého stavu prejit do stavu kdy neni aktivni, pokud cyklus zapalovani byl dokoncen a

vy

motor bézi. Systém FVCMS by mél prejit do tohoto stavu z aktivniho stavu, pokud nejsou splnény aktivacni podminky.
Napriklad pokud rychlost vozidla klesne pod Vmin, je zarazen zpétny rychlostni stupen nebo je zvolen rezim parkovani.
Na zdkladé vysledk( diagnostického auto-testu mohou byt funkce véech nebo nékterych protiopatfeni obnoveny. Pokud
je rozpoznan vyrobcem definovany chybovy mdd, pri kterém je automatické obnoveni systému mozné (volitelné), mél

by systém FVCMS prejit z aktivniho stavu do stavu, kdy neni aktivni. Jakmile nastane obnoveni funkci systému, mize

protiopatreni a rozhodnout zda aktivovat nebo volitelné potlacit protiopatreni.

Pokud nastane porucha systému, pfipadné pokud systém neni schopen vykonat protiopatfeni, mél by systém FVCMS
prejit do neaktivniho stavu za predpokladu, ze automatické obnoveni je mozné. Pokud systém UGspésné nedokonci auto-
test (automatické obnoveni bez fidicova zdsahu neni mozné), systém FVCMS by mél prejit do vypnutého stavu.

Prostrfedky oznameni téchto zavad ridici jsou ponechdny na vyrobci.

Systém FVCMS by mél prejit do tohoto stavu, pokud je zarazen rychlostni stupen pro jizdu nebo jakakoliv volba pohybu

vozidla vpred a rychlost vozidla je vétsi nebo rovna Vmin a mensi, nez Vmax.

6.3.3.2.1 Minimalni rychlost cilového vozidla

detek¢niho rozsahu specifikovaného v kapitole 6.3.4 a zlstat funkéni, az do okamziku neZ cilové vozidlo snizi svou
rychlost na 0 m/s.

6.3.3.2.2 Maximalni rychlost cilového vozidla

Systém FVCMS by mél zachovévat svou funkcnost pro vSechna cilové vozidla nepohybujici se rychlosti vyssi nez Vmax a

norme.

7 Validacni metody

7.3 Metoda testovani pro detekéni oblast

Mezi nejvice realné testy detekéni oblasti patfi dynamicky test, nicméné staticky test jako jeho alternativa je mozny
rovnéz. Test by mél byt proveden nésledovné. Systém by mél detekovat testovany cil umistény v libovolné vzdalenosti
mezi do a d1, jak je zndzornéno na obrazku 8 normy.
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Systém by mél detekovat testovany cil umistény v libovolné vzdalenosti mezi dla d2. Systém by mél detekovat
testované cile umisténé stfidavé ve vzdalenostech d2 a dmax.

Priloha A (informativni)

A.1 U¢innost systému pro zmirnéni nasledkd srazky a potencidl pro vyhnuti se
srazce

Nékteré jednouché kinematické vypocty ukazuji, Ze systémy na zmirnéni nasledkl srazky mohou vyrazné snizit
kinetickou energii pfi nérazu. Pfedpokladejme, ze hmotnost predmétného vozidla je 1400kg a ze primérné brzdné
zpomaleni v d@sledku automatického (ne fizeného fidi¢em) protiopatfeni je 0,5g. Pro vypocet jsou predpokladany
idedIni podminky pro brzdny povrch a prendsenou hnaci silu. Potencidlni snizeni kinetické energie pfi narazu je

znazornéno na prilozeném grafu (obrazek 2).
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Associated Terms

o |lateral offset

cut-in vehicle

forward vehicle collision

minimum FVCMS deceleration

o forward vehicle collision mitigation systems

truck-tractor

o forward vehicle collision warning systems

o forward adjacent vehicle

e forward vehicle

e adjacent lane

e forward ranging sensor

pre-collision urgency parameter

countermeasure action point

speed reduction braking

. jerk

articulated vehicle

e minimum countermeasure action point

minimum velocity
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e rear-end collision

e required avoidance deceleration

e enhanced time to collision

e mitigation braking
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