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Introduction

Tato norma nebyla dosud zavedena do CSN. Je sou¢asti norem zaméFenych na vozidlové asistenéni a varovné systémy.
ERBA predstavuji detekcni zarizeni s bezkontaktnimi senzory, které pomahaiji ridici pri nizSich az stfednich rychlostech

pri couvani. Tyto systémy detekuji a varuji fidice pred objekty nachazejici se v draze vozidla. Ve srovnani se zafizenimi
pro podporu jizdy jen pri pomalych rychlostech, jejichz hlavnim vyznamem je asistence pfi parkovacich manévrech, je
GCelem ERBA pomoc pfi couvani pfi vyssich rychlostech na delsi vzdalenosti. ERBA systémy pocitaji dynamicky odhad

nebezpedi kolize (napriklad vyuziti algoritmu ¢as do kolize) a varuji ridi¢e, jehoz okamzitd pozornost je vyZzadovana z
dlvodu predejiti kolize s detekovanou prekazkou.

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

Application
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Vyuziti normy Ize spatfit pro vyrobce motorovych vozidel, dodavatele origindlniho prislusenstvi, autorizované zkusebny
silni¢nich vozidel, certifikacni ¢i homologacni laboratore a dalsi. Tato mezinarodni norma je zamérena na lehkd vozidla (
napr. osobni vozidla, pick-upy, lehkéd dodavkova vozidla a sportovni vozy mimo motocykl). Norma stanovuje minimalni
funkéni pozadavky, které ridi¢ od systému mdze o¢ekavat, jako detekce a informace o pfitomnosti vyznamné prekazky
v detekénim pasmu. Norma rovnéz stanovuje minimalni pozadavky pro indikaci poruchy systému. Déle zahrnuje
pravidla pro strategii poskytovani obecnych informaci avsak bez omezeni na druh poskytované informace &i zobrazovaci
systém. ERBA systémy jsou zamysleny jako doplnék vnitfnich a vnéjsich zpétnych zrcatek, ne vsak k eliminaci potreby

prekdzkou) nejsou zahrnuty v této normé.

Tato technickd norma mUze byt vyuZita i v jinych normach rozsifujicich podrobné ERBA systémy, napfiklad pro potreby

specifikace navrhu senzorli nebo definice vyssi Grovné funkcionality. Jeji vyuziti Ize spatfit pro vyrobce motorovych

vozidel, dodavatele originadlniho pfisluSenstvi, autorizované zkuSebny silni¢nich vozidel, certifika¢ni ¢ homologacni
laboratore a dalsi.

Pro vyrobce zafizeni a dodavatele dopravnich telematickych systému tato norma obsahuje dlilezité pokyny,
jaké funkcni pozadavky maji takovéto systémy splfiovat a technické parametry pro jejich zkouseni.

1. Scope

Podplrné systémy sledovani prekazky pfi nizSich a stfednich rychlostech (ERBA) jsou detekéni nastroje s
bezkontaktnimi senzory, které asistuji ridi¢i pri couvani. Tyto systémy detekuji a varuji fidiCe pred prekdzkami
situovanymi v dréze vozidla. V porovnani se zafizenimi pracujicimi pouze pri nizkych rychlostech, jejichz Gcelem je
asistence pri parkovani (tj. 1ISO 17386), je UcCelem ERBA asistovat pri couvani vyssi rychlosti pro preklenuti delsich
vzdalenosti.

Tato norma stanovuje minimalni funkéni pozadavky, které mize ridi¢ od systému ocekdvat, jako je detekce a sdéleni o
pritomnosti urcité prekadzky v dréze vozidla v daném sledovaném prostoru. Norma stanovi minimdlni pozadavky na
indikaci selhani systému a zkusebni metody funkcnich charakteristik.

Tato norma se nezabyva pozadavky na zafizeni pro nakladni vozidla, to resi ISO/TR 12155.

2. Associated Standards

ISO/TR 12155 Komer¢ni vozidla - Zarizeni pro detekci prekdzky pri couvani - Pozadavky a zkousky

ISO 17386 ITS - Pomoc pfi manévrovani pri nizkych rychlostech (MALSO) - Funkéni pozadavky a zkusebni postupy

ISO 2575 Silni¢ni vozidla — Symboly pro ovladaci prvky, indikdtory a kontrolni ukazatele

EN 1SO 15006 Silni¢ni vozidla — Ergonomické aspekty dopravnich informacnich a fidicich systéml — Specifikace a
zkousky shody pro vozidlové akustické vystupy

EN ISO 15008 Silni¢ni vozidla — Ergonomické aspekty dopravnich informacnich a fidicich systémd — Specifikace a
zkousky shody pro vozidlové vizudlni vystupy

ISO 16750 (vSechny casti) Silni¢ni vozidla - Podminky prostredi a zkouseni pro elektrické a elektronické vybaveni

3. Terms and Definitions

Norma uvéadi 15 termin{ a definic.

3.1 podpurny systém sledovani prekazky pfi nizsich a stfednich rychlostech pfi couvani ERBA (Extended

objekty a generuje vhodna znameni a/nebo varovani k ridici
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3.3 akustické informace a varovani (audible information and warning) akustické informace a varovani predstavujf
akustickou indikaci nebo signalizaci, ktera je vyuZita ke zprostfedkovani informace fidi¢i o prekazkach vyskytujicich se
ve sledované zéné

3.4 obrazové informace a varovani (visual information and warning) vizudIni informace a varovani predstavuje
vizualni indikaci nebo signalizaci prekazky zprostredkovanou fridici, kterd se vyskytuje ve sledované zéné; priklady jsou

uvedeny v priloze A

3.5 dotekové informace a varovani (tactile information and warning) jsou fyzické stimuly, jez jsou uzivany ke
zprostredkovani informace o pritomnosti prekdzky ve sledované zéné k ridici; priklad je uveden v priloze A

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

4. Abbreviations

Norma uvadi 22 symbold.

5 Pozadavky na funkci a provedeni

5.1 Uhel natoceni kol

fazi couvani s fizenim nastavenym v neutraini poloze.

5.2 Rozsah detekce

ERBA systémy by mély detekovat cile umisténé v definovaném rozmezi za naraznikem zadi vozidla. ERBA systémy
mohou detekovat cile blize nez je definovand hodnota, nicméné norma nezahrnuje pozadavky na provedeni pro
takovyto rozsah. Je doporuceno, aby systémy, jez mohou detekovat cile blize, nez je definovand hodnota, vyhovovaly
normé MALSO (ISO 17386).

5.3 Minimalni pozadavky na provedeni

Minimalni pozadavky na provedeni systému ERBA jsou uvedeny v tabulce 1. Ve sloupci ,detekéni vzdalenost (m)“ je

a dale pokracuje do vzdalenosti x m od vozidla.

V kolonce ,pfiblizovaci rychlost (m/s)” je uveden minimalni rozsah rychlosti, ve kterych musi systém ERBA detekovat

prekazky.
Tabulka 1 - Pozadavky na provedeni
Detekcni vzdalenost Detekce zpozdéni Zbhisob o
Fiblis 7 pusob varovani
(m) Priblizovaci (ms)
rychlost
Indikace Varovani Dynamické
Blizka | Vzdalena (m/s) Prim. Max. A . . i synam
vzdalenosti | pfitomnosti varovani
X (max) X (min) 0.0 -3.0 150 250 volitelné volitelné vyZadovano
Detekce provedeni
(pouzita norma I1SO)
BNear BEdqe BFar BSide BOut
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Obrazek 1 - Azimut sledované zény

5.4 Detekce zpozdéni

5.4.1 Inicializace detekce zpozdéni

U systémU bez vizudIni nebo akustické indikace pripravenosti systému je dany ¢as odezvy méren od okamziku, kdy
dojde k rozsviceni svétel zpétného pohybu a nastartovéni vozidla do okamziku, kdy systém ERBA vydda varovani o

U systém@ pouze s vizudlni indikaci pfipravenosti systému je ¢as odezvy méfen od okamziku, kdy je prezentovéna
pfipravenost systému, do momentu, kdy systém ERBA vyda varovani o moznosti vyskytu pfekazky ve sledované zéné.

Priimérny ¢as odezvy by nemél prevysit dobu definovanou v normé, pricemz zddna mérena hodnota by neméla prevysit
250ms.

U systémd pouze s akustickou indikaci pfipravenosti systému je ¢as odezvy mérfen od okamziku, kdy je ukoncena
pripravenost systému, do té doby, nez systém ERBA vyda varovani o moznosti vyskytu prekazky ve sledované zéné.

Priimérny ¢as odezvy by nemél prevysit hodnotu uvedenou v normé.
Pro systémy, které maji vizudlni i akustickou indikaci jsou vyZzadovany jen podminky stanovené pro akustickou indikaci.
5.4.2 Zpozdéni indikace a varovani

Po celou dobu, kdy je systém aktivni, by nemélo casové zpozdéni mezi vyskytem pripadné prekazky ve sledované zéné

a jeji indikaci pritomnosti prevysit definovanou dobu, viz norma.
5.5 Rozhrani fidi¢e a informacni strategie
5.5.1 Predstaveni vSeobecnych informaci

Rozhrani ridice by mélo byt schopno prezentovat alespon akustické informace. Vizualni informace mohou byt pouzity
jako doplrikové. Véeobecna informacni strategie by méla byt zdkladem pro vyvoj téchto typd informacénich komponent,
coz udini vyuziti v rGznych druzich vozidlech snadnéjsi a bezpec¢néjsi. Nicméné, konkrétni informacni strategie nemize
byt stanovena, nebot napriklad:

¢ existuje mnoho rozdilnych zp@sobd kodifikace informaci

o kazdy vyrobce vozidla vyzaduje flexibilitu pfi integraci podpory pfi couvani do vlastniho informacniho systému
ridice tak, aby byl zajiStén soulad s celkovym navrhem vozidla

5.5.2 Akustické informace

Akustické informace maji byt prezentovany shodné s normou ISO 15006. Pro akusticky informacni kandl je doporucen
nasledujici zadkladni kod.
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a. Indikace vzdélenosti (v pfipadé, Ze je pouzita) mize byt prezentovéna bud' akusticky, nebo vizuélné. Jestlize je
uvedena, méla by byt roz¢lenéna alesporl do dvou zén (napf. blizkd a vzdalend). Tyto zény mohou byt
reprezentovany rlznou frekvenci opakovani (nebo i proménnou frekvenci) se zédkladnim pravidlem, kdy vysoky
pocet opakovani nebo souvisly zvuk ¢i vysoké frekvence odpovidaji kratké vzdalenosti. Jestlize je pouzit odlisny
nebo doplikovy kdd, nemélo by to byt v rozporu se zdkladnim pravidlem. MUzZe byt pouZita i syntetizovana rec
nebo nahrand hlasova zprava. Obecné by mélo varovani o prekazce prichdzet jen po dobu jejiho vyskytu a ustat,
jakmile jiz prekdzka neni detekovdna. Akustické informace mohou byt docasné automaticky vypnuty po urcité
dobé (definované vyrobcem). Nicméné systém by mél zlstat v aktivnim stavu. Jakmile se vzdalenost mezi
vozidlem a prekazkou snizi, mél by byt akusticky signal opét automaticky zapnut. Naopak pri zvétSujici se
vzdalenosti od prekazky by mél akusticky signal zGstat vypnut.

b. Varovani o pfitomnosti prekazky mlze byt Fidi¢i prezentovano akusticky, vizualné nebo ob&ma zpUsoby. Je
povoleno kombinovat varovéni o pfitomnosti prekédzky a indikaci vzdalenosti. Mlze byt rovnéz vyuzita
syntetizovand re¢ nebo nahrand hlasova zprava. Obecné by mélo varovani o prekazce prichazet jen po dobu jejiho
vyskytu a ustat, jakmile jiz neni prekdzka detekovéna. Akustické informace mohou byt docasné automaticky

vypnuty minimalné po 1 s. Pfesto by mél systém zUstat v aktivnim stavu.

c. Dynamické varovani by mélo byt realizovano akusticky, ale méZe byt i vizualni. Toto varovani by mélo byt

jednoznacné odlisitelné od varovani vzdalenosti nebo pritomnosti prekdzky a mélo by prirozené pobizet fidice, aby
na né okamzité reagoval.

d. Indikace stavu systému aktivni/neaktivni nebo indikace chyby/poruchy mize byt prezentovana akusticky nebo

vizudlné a méla by byt zfetelné odlisitelnd od jinych signali. MizZe byt rovnéz vyuZita syntetizovana rfe¢ nebo
nahrana hlasova zprava

e. Vyrobce mlze umoznit fidi¢i manualni volbu do¢asného potlaceni zvukového varovani. V tomto pfipadé zdstane
zvukové varovani potlaceno az do okamziku, kdy je fidi¢ opét zapne. Zvukové varovani bude automaticky
obnoveno poté, co je systém povolen.

f. Tato norma nezavadi presny algoritmus, jez ma byt vyuzit pfi prechodu mezi jednotlivymi stavy akustického
varovani (pfitomnosti, vzdalenosti a dynamického varovani). Nicméné obecna pravidla pro pfechod mezi
jednotlivymi stavy jsou takova, ze prechod by mél byt navrzen hladky a intuitivni. Hystereze je doporuc¢ena pro
zmirnéni "blikani" (kmitédni) mezi jednotlivymi typy vystrah. Toto je zejména vyznamné pro dynamickou formu

vystrah.

g. V pripadé, kdy pritomnostni varovani neni prezentovano béhem celého detekovaného rozsahu systému nebo je
prezentovano po dobu méné nez 3s, pak by pro Ucely ovérovacich zkousek mél byt k dispozici zvlastni
diagnosticky méd.

5.5.3 Vizualni informace

Vizudlni informace by mély byt poskytovény podle EN ISO 15008. Pro vizudlni informacni kandl je doporucen nésledujici
zakladni kéd:

a. Vizudlni informace by méla byt zatfidéna alespofi do dvou Urovni, které budou reprezentovany rlznymi
barvami, napr. ¢ervend nebo Zlutd pro uUroven 1 (bezprostfedné hrozici nebezpeci) a zelend pro UGroven 2
(Groven vystrahy). Tyto dvé uUrovné mohou byt ddle rozdéleny do vice Urovni pouZzitim vice nez jednoho
grafického prvku stejné barvy, napf. sloupcovy graf se tfemi Cervenymi a tfemi zlutymi sloupci, umoznujici az
Sest podurovni.

b. Displej by mél byt umistén tak, aby minimalizoval pravdépodobnost potreby fidi¢e ménit svij pohled. Napfiklad
se doporucuje umistit displej v zadni ¢asti prostoru pro cestujici, protoze to umoznuje ridi¢i soubézné sledovat
displej pri pohledu zpétnym zrcatkem nebo umistit displej nad ramenem fidice.

5.5.4 Kombinace akustickych a vizualnich informaci
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Kombinace téchto dvou druh@ informaci mlZe byt pouZita ke zlepseni rozhrani fidice nebo omezeni moznosti ruseni
ridice a spolucestujicich, s ohledem ke specifickym vyhoddm obou typl informaci. V pripadé, Ze intenzita akustické
informace mdze byt fidi¢em snizena, napfiklad z nabidky palubniho systému rozhrani ¢lovék-stroj (HMI), méla by byt v
uzivatelském manudlu pozndmka, nebo poskytnuta zprdva o HMI systému uvadéjici, ze varovani nemusi byt
zaregistrovédno v okamziku, kdy je hlasitost nastavena na pfiliS nizkou. VizudIni varovani by mélo byt zachovéno i v
situaci, kdy je akustické varovani potlaceno. Toto nastaveni pomaha fidi¢i pripomenout, Zze se ve sledované zéné

nachdazeji objekty a odlisit tuto situaci od stavu "zadny cil".

5.6 Aktivace systému

Systém se aktivuje automaticky, jakmile je zarazen alespon zpétny rychlostni stupen. Pro ,neutrdl” je funkce systému
rovnéz povolena, a to v pripadé, kdy se vozidlo pohybuje dozadu.

5.7 Deaktivace systému

Systém mize byt deaktivovan podle predem nastavenych predvoleb konstruktéra. Pro deaktivaci nejsou v této normé
uvedeny zadné specifické podminky.

5.8 Provoz s pfivésnym vozikem
5.8.1 Manipulace se zafFizenim pro pripojeni privésného voziku

Pripojeni privésného voziku mudZe ovlivnit spravnou funkci systému ERBA a mUze také prodlouzit zadni hranici vozidla.

Pokud nelze zajistit Fadnou funkci s namontovanym privésnym vozikem, je systém automaticky pfi montazi zarizeni vypnut
nebo bude vyuzito manualni ovlddani pro odpojeni systému.

5.8.2 Provoz systému s pripojenym vozikem

Pro systém, ktery nema moznost potlacit (manualnim odpojenim) automatické vypnuti, bude elektricky obvod vozidla
navrzen takovym zplsobem, aby doslo k automatickému pozastaveni systému ERBA, jakmile dojde k elektrickému

mohou tyto v takovém pripadé informovat fidice o prekazkach pfri jizdé dozadu.

5.9 Pozadavky na detekci pritomnosti

Tento ¢lanek obsahuje popis sledované zény, viz obrazek 1, roz¢lenéné do osmi mensich ¢asti.

5.10 Pozadavky na dynamickou detekci

5.10.4 Pozadavky na dynamickou detekci vysky projekce

Nasledujici pozadavky na dynamickou detekci vysky projekce maji byt systémem ERBA dosazeny v pripadé realizace
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5.11 Schopnosti viastni kontroly a indikace chyb

Systém disponuje nasledujicimi funkcemi vlastni kontroly:

a) elektronickych obvodd a vedeni - systém kontroluje funkci elektronickych prvk{ systému

k chybnym funkcim systému.

Vyse uvedené postupy budou provedeny automaticky tak, aby doslo k detekci moznych chyb majicich vliv na spravnou
funkci systému. Varovny signal bude vyslan v kazdém okamziku, kdy dojde k detekci podminek poruchy.

6. Pozadavky a zkousky soucasti

Prvky systému budou navrzeny v souladu s definovanymi automobilnimi poZadavky. Jako alternativa k internim

zkouskdm automobilovych vyrobcd molze byt vyuZita norma ISO 16750 jakozto zéklad pro postupy zkouseni
jednotlivych soucasti.

7. Pozadavky na zkousku

7.1 ZkusSebni objekty

vyuzivat definovany zkusebni predmét, ktery je reprezentantem alespor nékterych o¢ekavanych objektd redlného svéta
(napriklad drevéné kolo, kov i zelezobetonovy sloup).

7.1.2 Systémy zaloZené na ultrazvuku

Experimenty ukazaly, Zze se pro rlizné druhy materiadld odraz ultrazvuku vyrazné neméni, pokud je povrch hladky a pro
zvuk "tvrdy". Napfiklad kovové ¢i drevéné sloupy vykazuji stejnou akustickou odrazivost jako plastické sloupy stejného
proiméru. Za zminku rovnéz stoji, ze kovové sloupy jako zkusebni objekty vykazuji lepsi tuhost a mohou byt vyrobeny
presnéji.

7.1.3 Radarové systémy

Vysledky zkousek prokazaly, Ze trubkovity zku$ebni objekt je vhodny pro reprezentaci redlnych objektd, které byly

7.2 Vnéjsi podminky

Béhem zkousSky by rychlost vétru neméla prekrocit definovanou hodnotu, viz norma. Teplota prostredi by se méla
pohybovat v rozmezi 5 °C az 30 °C a béhem zkousky by se nemély vyskytovat zadné srazky (destové, snéhové,...).
Zkouska se provadi na rovném a suchém povrchu. Ze zkusebni plochy bude odstranéno veskeré pomocné vybaveni,
stény a jiné prekazky tak, aby se eliminovaly nezadouci interference zapri¢inéné jejich odrazivosti.

7.3 Cas odezvy p¥i detekci objektu

Presné zkusSebni metody pro méreni detekce zpozdéni (viz tabulka 1) na tomto misté nejsou specifikovédny, presto
zkuSebni postup a zkusebni vybaveni musi byt schopno zajistit presnost méreni zpozdéni systému do definované doby,
dané normou. Je doporuceno, ze miniméalné 1,5 s vyzaduje vozidlovy systém napajeni a ECU k ustaleni napéti po zapnuti


/en/zone-of-regard/d2456
/en/element-architecture-element/d2026
/en/sensor/d2373
/en/element-architecture-element/d2026
/en/element-architecture-element/d2026
/en/test-object/d3214
/en/test-object/d3214
/en/test-object/d3214
/en/test-object/d3214
/en/sensor/d2373
/en/test-object/d3214
/en/test-object/d3214
/en/sensor/d2373

zapalovani pred realizaci této zkousky.

7.4 Pozadavky na zkouseni - varovani pritomnosti

Provozni zkouska by meéla byt provedena na skute¢ném vozidle nebo na takovém zkuSebnim systému, ktery simuluje

podminky instalovaného zarizeni do skute¢ného vozidla. V pripadé, kdy je pro provedeni zkousky pouzito vozidlo, bude

toto vozidlo pfistaveno s pohotovostni hmotnosti. Je povolena tolerance +5%.

7.5 Pozadavky zkouseni - dynamické varovani

Néasledujici obecné pozadavky jsou nezbytné pro zajisténi shody navrzeného systému s funkénimi pozadavky této normy.

Je na vyrobci vozidel, aby stanovil podrobnosti zkusebniho postupu.

Provozni zkouska by méla byt provedena na skute¢ném vozidle nebo na reprezentativnim zkusebnim systému,
ktery simuluje podminky nainstalovaného zafizeni v redlném vozidle. V pfipadé, kdy je pro realizaci zkousky
pouzito vozidlo, bude mit toto vozidlo béznou pohotovostni hmotnost. Je povolena tolerance +5%. Jestlize je
svétld vyska vozidla nastavitelnd, pak by méla byt nastavena na hodnotu uvedenou pro bézné podminky jizdy
na zpevnéné komunikaci.

Déle by méla byt vénovéna pozornost nadvrhu vsech upevnovacich pripravkd zkusebnich objektd tak, aby

bé&hem provozni zkousky byly detekovédny pouze zkuSebni objekty.

7.5.1 Azimut sledované zény - dynamické varovani

Postup:

vytvorit souradnicovou sit, viz obrazek 1

pokud detekéni schopnosti zkusebniho systému zéalezi na Ghlu natoceni kol predmétného vozidla, bude zkouska

provedena s nastavenim fizeni do neutrdini polohy (pfimy smér jizdy)

zkouska bude realizovdna umistovanim zkusebniho objektu ve sledované z6né, a to v kazdé pozici zobrazené

kazdé prislusné ¢asti (napr. BSIDE) a nedojde béhem zkousky k umisténi tohoto objektu do jiné ¢asti (napr. B

MIDDLE)
spustit zkuSebni systém, realizovat zkousku, a zaznamenat, jestli je nebo neni vydavano dynamické varovani.
Detekce by méla byt jednoznacna.

opakovat tento postup pro kazdou polohu zobrazenou na obrazku 3
Pozndmka Je na rozhodnuti zkusSebni osoby realizovat postup zkousky pro celou souradnicovou sit nebo
opétovné zapinat systém pro jednotlivé ¢tverce sité.

Na zavér by mélo byt zméreno a zaznamenano zpozdéni zkusebniho detekcniho systému pouzitim vhodného
zkusebniho postupu.

7.6 Kritéria prijeti detekce - varovani pritomnosti

7.6.1 Azimut sledované zény - varovani pritomnosti

Je pochopitelné, Ze celkovy pocet ¢tvercl soufadnicové sité v rdmci konkrétni zény se bude liSit v zavislosti na $ifce

narazniku predmétného vozidla.

Pozitivni kritéria pfrijeti jsou:

procentudlni dosazeni pozadavku detekce pro kazdou zénu, viz 5.9.2

se nebudou vyskytovat vice nez tfi sousedici ¢tverce souradnicové sité, kde nebylo dosazeno
aB

pro zénu Bnear
detekce, a pét sousedicich ¢tvercd souradnicové sité, kde nebylo dosaZeno detekce pro zény B Pro

far edge’
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zonu B.;ge NeiSOU definovany zadné pozadavky na sousedici prazdna pole.

Priloha A (normativni) P¥iklady
A.1 Priklady definic
A.1.1 Akustické informace a varovani (audible information and warning)

Piezo-elektricky bzucdk a elektromagneticky snimac jsou priklady akustickych forem informaci a vystraznych zafizeni.
Obecné je akustické varovani kédovano frekvenci, poltem opakovéni a polohou zvukového generatoru (akusticky
zdroj).

A.1.2 Vizualni informace a varovani (visual information and warning)

Kontrolni Zarovka a LED displej jsou priklady zarizeni poskytujici vizualni informace a varovani. Obecné se vizudIni
varovani kéduje frekvenci, po¢tem opakovani, symboly, svétlem nebo textem.

A.1.3 Dotekové informace a varovani (tactile information and warning)

Pro tento zplsob informovani a varovani fidi¢e se vyuZivaji napriklad vibra¢ni sedac¢ky a pulzujici brzdové pedaly.
Obecné je dotykovy signal kédovan intenzitou, frekvenci vibrovani, velikosti a umisténim doteku (napriklad na ridi¢ovu
ruku ¢i nohu).

A.1.4 Urovné varovani (warning levels)

Uroven varovani je ddna napfiklad intenzitou vibrovan{ (nizké aZ silné vibrace) a kolisanim hlasitosti (nizka az vysoka).
Obecné je Uroven varovani kédovana zménami ve frekvenci, intenzité, hlasitosti, poctu opakovani a barvé.

A.2 Priklady zku$ebnich postupt

V této ¢asti prilohy jsou uvedeny priklady zkusebnich postupl pro dynamické a pritomnostni varovani.

Associated Terms

e dynamic warning

¢ readiness-for-service indication

e distance indication

e extended range backing aid system

e closing speed
e zone of regard
e steering angle
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